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1 DCS 400 – компактный электропривод постоянного тока

DCS 400 ÿâëÿåòñÿ ýëåêòðîïðèâîäîì ïîñòîÿííîãî òîêà

íîâîãî ïîêîëåíèÿ, ðàññ÷èòàííûì íà íîìèíàëüíóþ

ìîùíîñòü 9 - 522 êÂò è íà ëþáîå íàïðÿæåíèå ïèòàíèÿ

îò ñåòè â ïðåäåëàõ îò 230 äî 500 Â.

Îñíîâíîé öåëüþ ïðè ðàçðàáîòêå ïðèâîäà ÿâëÿëîñü

îáåñïå÷åíèå òîòàëüíîé ïðîñòîòû èñïîëüçîâàíèÿ.

Â ðåçóëüòàòå ïîëó÷èëñÿ ïðèâîä ïîñòîÿííîãî òîêà,

óäîâëåòâîðÿþùèé ïîòðåáíîñòè ìàøèíîñòðîèòåëåé.

Äàííûé ïðèâîä

✩ ñðàâíèì ïî ïðîñòîòå îáðàùåíèÿ ñ àíàëîãîâûì ïðè-

âîäîì, îáëàäàÿ ïðè ýòîì âñåìè ïðåèìóùåñòâàìè

öèôðîâîãî ïðèâîäà

✩ ëåãêî âñòðàèâàåòñÿ â ìàøèííîå îáîðóäîâàíèå,

áóäó÷è êîìïàêòíûì è îáëàäàÿ íóæíûì äëÿ êîíê-

ðåòíîãî îáîðóäîâàíèÿ íàáîðîì ôóíêöèé

✩ ïðîñò â óñòàíîâêå è íàñòðîéêå

DCS 400 ÿâëÿåòñÿ  èííîâàöèîííîé ðàçðàáîòêîé,

îñíîâàííîé íà èñïîëüçîâàíèè íîâåéøèõ äîñòèæåíèé

ïîëóïðîâîäíèêîâîé òåõíîëîãèè â ñî÷åòàíèè

ñ ñîâðåìåííûì ïðîãðàììíûì îáåñïå÷åíèåì, ÷òî

ïîçâîëèëî óïðîñòèòü òåõíè÷åñêîå îáñëóæèâàíèå,

ïîâûñèòü íàäåæíîñòü ïðîäóêòà è îáåñïå÷èòü

÷ðåçâû÷àéíî áûñòðóþ ñäà÷ó â ýêñïëóàòàöèþ.

 Ìàëûå ãàáàðèòû DCS 400 îòêðûâàþò äëÿ

ìàøèíîñòðîèòåëåé áîëüøèå âîçìîæíîñòè ýêîíîìèè

ïëîùàäåé ðàçìåùåíèÿ, ïîçâîëÿÿ èì ââîäèòü â ñâîè

ñèñòåìû óâåëè÷åííîå êîëè÷åñòâî äîïîëíèòåëüíîãî

îáîðóäîâàíèÿ áåç ðàñøèðåíèÿ ïðîñòðàíñòâà.

Êîìïàêòíîñòü ïîñòðîåíèÿ ÷àñòè÷íî îáåñïå÷èâàåòñÿ

áëàãîäàðÿ ïîëíîñòüþ âñòðîåíîìó áëîêó âîçáóæäåíèÿ,

ñîäåðæàùåìó äðîññåëü è ïðåäîõðàíèòåëü öåïè

âîçáóæäåíèÿ.

Áëàãîäàðÿ ñîâðåìåííûì IGBT (áèïîëÿðíûì

òðàíçèñòîðàì ñ èçîëèðîâàííûì çàòâîðîì), íà

êîòîðûõ ïîñòðîåí áëîê âîçáóæäåíèÿ, íå òðåáóåòñÿ ñîãëà-

ñóþùèé òðàíñôîðìàòîð íàïðÿæåíèÿ âîçáóæäåíèÿ,

èñïîëüçóåìûé îáû÷íî äëÿ ñîãëàñîâàíèÿ ñåòåâîãî

íàïðÿæåíèÿ ïèòàíèÿ ñ íàïðÿæåíèåì äâèãàòåëÿ.

Íàëè÷èå ïðîãðàììíîãî ìàñòåðà ñäà÷è â ýêñïëó-

àòàöèþ, äîñòóïíîãî ñ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ, è ïðîãðàì-

ìíîãî ïàêåòà ÏÊ ÷ðåçâû÷àéíî îáëåã÷àåò ïðîöåññ ââîäà

â äåéñòâèå ïðèâîäà, ïðåâðàùààÿ åãî â ïðîñòîå

ñëåäîâàíèå ïîëüçîâàòåëÿ âûâîäèìûì åìó èíñòðóêöèÿì

ïðè âûïîëíåíèè ïðîöåäóðû çàïóñêà.

Êðîìå òîãî, DCS 400 ñîäåðæèò ìàêðîñû ïðèëîæåíèé.

Âûáèðàÿ ìàêðîñ èç ìåíþ, ïîëüçîâàòåëü ìîæåò çàðàíåå

âûáèðàòü ñòðóêòóðó ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

è ñîåäèíåíèé âõîäîâ/âûõîäîâ, ÷òî ïîçâîëÿåò ýêîíîìèòü

âðåìÿ è èñêëþ÷àòü îøèáêè.

DCS 400 ìàðêèðîâàí ìåòêîé CE, ÷òî îçíà÷àåò

ðàçðàáîòêó è èçãîòîâëåíèå â ñîîòâåòñòâèè ñî ñòàíäàðòîì

êà÷åñòâà ISO 9001.
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Àêòèâèçàöèÿ è îïåðàòîðñêîå

óïðàâëåíèå

àíàëîãîâûå è öèôðîâûå âõîäû è âûõîäû øèíû

êîìïúþòåðíîé ñâÿçè

MMC (ñâÿçü ÷åëîâåêà ñ ìàøèíîé) ïîñðåäñòâîì:

Drive Window Light
(ïðîãðàììû çàïóñêà è òåõíè÷åñêîãî îáñëóæèâàíèÿ)

Ïðîãðàììû ÏÊ ðàññ÷èòàíû íà âûïîëíåíèå â ïîâñå-

ìåñòíî èñïîëüçóåìîé ñðåäå Windows®  (3.1x, 95,

98, NT):

• Ïðîãðàììèðîâàíèå ïàðàìåòðîâ

• Îáíàðóæåíèå íåèñïðàâíîñòåé

• Îòîáðàæåíèå è àíàëèç â ðåæèìå îáðàòíîé ñâÿçè

• Ðåãèñòðàòîð íåèñïðàâíîñòåé

DCS400PAN
Ñúåìíàÿ ïàíåëü óïðàâëåíèÿ è îòîáðàæåíèÿ  äèñïëååì

îòêðûòîãî òåêñòà äëÿ:

• íàëàäêè â ðåæèìå ñîâåò÷èêà

• ïðîãðàììèðîâàíèÿ ïàðàìåòðîâ

• îáíàðóæåíèÿ íåèñïðàâíîñòåé

• îòîáðàæåíèÿ îïîðíûõ çíà÷åíèé è ñèãíàëîâ

îáðàòíîé ñâÿçè

• ìåñòíîãî  óïðàâëåíèÿ

Ôóíêöèè áëîêà

Ôóíêöèè ïðèâîäà

• Çàäàò÷èê  èíòåíñèâíîñòè ñ S-îáðàçíîé

õàðàêòåðèñòèêîé, ñ äâóìÿ òåìïàìè óñêîðåíèÿ/

çàìåäëåíèÿ

• Îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ñêîðîñòè ÷åðåç òàõîãåíåðàòîð,

äàò÷èê èìïóëüñîâ, ÝÄÑ

• Ðåãóëèðîâêà ñêîðîñòè

• Îáðàáîòêà îïîðíûõ çíà÷åíèé êðóòÿùåãî ìîìåíòà/

òîêà

• Âíåøíåå îãðàíè÷åíèå êðóòÿùåãî ìîìåíòà

• Ðåãóëèðîâêà òîêà

• Àâòîìàòè÷åñêîå îñëàáëåíèå ïîëÿ

• Àâòîìàòè÷åñêàÿ îïòèìèçàöèÿ äëÿ òîêà öåïè ÿêîðÿ,

òîêà âîçáóæäåíèÿ, êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè, ðåãóëÿ-

òîðà ÝÄÑ, àäàïòàöèÿ ïîòîêà

• Ìîíèòîð ñêîðîñòè

• Ëîãèêà óïðàâëåíèÿ âêëþ÷åíèåì/âûêëþ÷åíèåì

• Äèñòàíöèîííûé/ìåñòíûé ðåæèì ðàáîòû

• Àâàðèéíûé îñòàíîâ

• Àâòîìàòè÷åñêîå îáíàðóæåíèå ïîñëåäîâàòåëüíîñòè

ôàç

• Îáíàðóæåíèå ïåðåãðóçêè äâèãàòåëÿ

• Ôóíêöèÿ âíóòðåííåãî ïîòåíöèîìåòðà äâèãàòåëÿ

äëÿ îïîðíîãî çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè

• Ôóíêöèÿ òîë÷êîâîãî ðåæèìà

• Ìàêðîñû êîíôèãóðèðîâàíèÿ

Ôóíêöèè ìîíèòîðèíãà

Ñàìîïðîâåðêà

Ðåãèñòðàòîð íåèñïðàâíîñòåé

Òåêóùèé êîíòðîëü äâèãàòåëÿ

• Îøèáêà â öåïè îáðàòíîé ñâÿçè ïî ñêîðîñòè

• Èçáûòî÷íàÿ òåìïåðàòóðà (îöåíêà ñ ïîìîùüþ PTC)

• Ïåðåãðóçêà (I2t)

• Èçáûòî÷íàÿ ñêîðîñòü

• Ñòîïîðåíèå äâèãàòåëÿ

• Èçáûòî÷íûé òîê â öåïè ÿêîðÿ

• Ïåðåíàïðÿæåíèå â öåïè ÿêîðÿ

• Ìèíèìàëüíûé òîê âîçáóæäåíèÿ

• Èçáûòî÷íûé òîê âîçáóæäåíèÿ

Çàùèòà ñèëîâîãî êîíâåðòîðà

• Èçáûòî÷íàÿ òåìïåðàòóðà

• Ôóíêöèÿ ñòîðîæåâîé ñõåìû

• Ïðåðûâàíèå ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ

Äèàãíîñòèêà òèðèñòîðîâ

DCS 400 – êîìïàêòíûé ýëåêòðîïðèâîä ïîñòîÿííîãî òîêà
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2 Êðàòêèé îáçîð ñèñòåìû DCS 400

Ðèñ. 2/1: Êðàòêèé îáçîð ñèñòåìû DCS 400
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2.1 Óñëîâèÿ îêðóæàþùåé ñðåäû

Ñåòåâîé èñòî÷íèê – ñèëîâàÿ ÷àñòü
Íàïðÿæåíèå, 3-ôàçíîå: 230–500 Â â ñîîòâåòñòâèè ñ IEC 38
Îòêëîíåíèå íàïðÿæåíèÿ: äîëãîâðåìåííîå ±10%
Íîìèíàëüíàÿ ÷àñòîòà: 50 Ãö èëè 60 Ãö
Ñòàòè÷åñêàÿ äåâèàöèÿ ÷àñòîòû: 50 Ãö ±2 %; 60 Ãö  ±2 %
Äèíàìè÷åñêàÿ äåâèàöèÿ:

÷àñòîòíûé äèàïàçîí: 50 Ãö: ±5 Ãö; 60 Ãö: ± 5 Ãö
df/dt: 17 % /ñ

Ñåòåâîé èñòî÷íèê – Áëîê ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè
Íàïðÿæåíèå, îäíîôàçíîå: 115 - 230 Â â ñîîòâåòñòâèè ñ IEC 38
Îòêëîíåíèå íàïðÿæåíèÿ: -15% / +10%
×àñòîòíûé äèàïàçîí: 45 Ãö - 65 Ãö

Ñòåïåíü çàùèòû
Ìîäóëü ñèëîâîãî êîíâåðòîðà: IP 00

Îòäåëî÷íàÿ îêðàñêà
Ìîäóëü ñèëîâîãî êîíâåðòîðà, êðûøêà: RAL 9002, ñâåòëî-ñåðûé öâåò

êîðïóñ: RAL 7012, òåìíî-ñåðûé öâåò

Ðèñ. 2.1/1: Âëèÿíèå âûñîòû íàä óðîâíåì ìîðÿ ìåñòà

óñòàíîâêè íà íàãðóçî÷íóþ ñïîñîáíîñòü

ñèëîâîãî êîíâåðòîðà

Óìåíüøåíèå òîêà (â %) äëÿ èñòî÷íèêà òîêà âîçáóæäåíèÿ

è ïèòàíèÿ öåïè ÿêîðÿ

Ðèñ. 2.1/2: Âëèÿíèå òåìïåðàòóðû îêðóæàþùåé ñðåäû

íà íàãðóçî÷íóþ ñïîñîáíîñòü êîíâåðòîðíîãî

ìîäóëÿ

Óìåíüøåíèå òîêà (â %) äëÿ èñòî÷íèêà òîêà âîçáóæäåíèÿ

è ïèòàíèÿ öåïè ÿêîðÿ

Ïðåäåëüíûå çíà÷åíèÿ õàðàêòåðèñòèê îêðóæàþùåé ñðåäû
Äîïóñòèìàÿ òåìïåðàòóðà îêðóæàþùåé ñðåäû
ïðè íîìèíàëüíîì òîêå I

 DC
: +5 - +40°C

Òåìïåðàòóðà îêðóæàþùåé ñðåäû,
ìîäóëü ñèëîâîãî êîíâåðòîðà: +40°C - 55°C; ñì. ðèñ. 2.1/2
Èçìåíåíèå òåìïåðàòóðû îêðóæàþùåé ñðåäû: < 0,5°C / ìèíóòà
Òåìïåðàòóðà õðàíåíèÿ: -40 - +55°C
Òåìïåðàòóðà òðàíñïîðòèðîâêè: -40 - +70°C
Îòíîñèòåëüíàÿ âëàæíîñòü: 5 - 95%, áåç êîíäåíñàöèè âëàãè
Óðîâåíü çàãðÿçíåíèÿ: Ñòåïåíü 2

Âûñîòà íàä óðîâíåì ìîðÿ ìåñòà óñòàíîâêè:
<1000 ì: 100%, áåç ñíèæåíèÿ òîêà
>1000 ì: ñî ñíèæåíèåì òîêà, ñì. ðèñ. 2.1/1

Äîïóñòèìàÿ âèáðàöèÿ ìîäóëÿ: 0,5 g; 5 Ãö - 55 Ãö

Øóìû: Ãàáàðèòû ñîâïàäàþò ñ ãàáàðèòàìè ìîäóëÿ
(óäàëåíèå 1 ì)

A1 55 äÁÀ
A2 55 äÁÀ
A3 60 äÁÀ
A4 66...70 äÁÀ â çàâèñèìîñòè îò âåíòèëÿòîðà

Ñîâìåñòèìîñòü ñî ñòàíäàðòàìè

Ìîäóëè è óçëû ñèëîâîãî êîíâåðòîðà ðàññ÷èòàíû íà ïðèìåíåíèå â ïðîìûøëåííîñòè.

Â ïðåäåëàõ ÅÝÑ êîìïîíåíòû ñîîòâåòñòâóþò òðåáîâàíèÿì åâðîïåéñêèõ íîðì,

óêàçàííûõ â ïðèâåäåííîé íèæå òàáëèöå.

Ñòàíäàðòû â Ñåâåðíîé Àìåðèêå

Â Ñåâåðíîé Àìåðèêå êîìïîíåíòû ñèñòåìû

ñîîòâåòñòâóþò òðåáîâàíèÿì, ïåðå÷èñëåí-

íûì â ïðèâåäåííîé íèæå òàáëèöå.

70

80

90

100

110

30 35 40 45 50 55°C

Îáðàòèòå âíèìàíèå:

îòíîñèòñÿ òîëüêî ê ìîäóëÿì ñèëîâîãî

êîíâåðòîðà.

Êðàòêèé îáçîð ñèñòåìû DCS 400
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60
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1000 2000 3000 4000 5000 м

Утвержденные стандартыДиректива Европейского
Союза

Гарантии изготовителя
Модуль конвертора

Директива по механическому
оборудованию
89/392/EEC
93/68/EEC

Декларация
о присоединении

EN 60204-1
[IEC204-1]

Директива по низковольному
оборудованию
73/23/EEC
93/68/EEC

Декларация
о совместимости

EN 60146-1-1
[IEC 146-1-1]
EN 50178 [IEC--]
Дополнительно см.
IEC 664

EN 61800-3
[IEC 1800-3]

Для уточнения предельных
значений
составлены EN 50081-2/EN 50082-2

В соответствии с 3ADW 000 032
“Монтаж с соблюдением
нормативов ЭMC”

Директива по ЭMC
89/336/EEC
93/68/EEC

Декларация
о совместимости.
Подразумевается
выполнение всех
инструкций по монтажу
в части выбора,
прокладки кабеля,
установки фильтров ЭMC
или предназначенного
для этого
трансформатора.

Файл технического
конструирования, с которым
соотносится данная декларация,
сертифицирован в Отчете и
свидетельстве, составленном в
ABB EMC Certification AB,
являющемся полномочным
органом согласно директиве по
ЭMC.

Нормы безопасности
для оборудования
с силовыми
конверторами ≤ 600 В

Стандарт на модуль
UL 508 C

Управляющее
оборудование
для промышленности:

промышленные
изделия ≤ 600 В

CSA C22.2 NO. 1495



II K 2-3

2.2 Модули силового конвертора DCS 400

Размер A2Размер A1 Размер A3 Размер A4

Габариты

1 Дополнительно

предусмотрено

использование

вентилятора

на 115 В/1 фаза

Краткий обзор системы DCS 400

Тип конвертора Сетевое

напряжение

400 В 500 В

I
пост. ток 

[A] I
перем. ток 

[A] I
F 
[A] P [кВт] P [кВт]

DCS402.0025 25 20 4 10 13

DCS402.0050 50 41 6 21 26

DCS402.0075 75 61 6 31 39

DCS402.0100 100 82 6 41 52

DCS402.0140 140 114 6 58 73

DCS402.0200 200 163 16 83 104

DCS402.0260 260 212 16 108 135

DCS402.0350 350 286 16 145 182

DCS402.0450 450 367 16 187 234

DCS402.0550 550 448 16 232 290

DCS402.0680 680 555 20 282 354

DCS402.0820 820 669 20 340 426

DCS402.1000 1000 816 20 415 520

Таблица 2.2/3: Таблица блока DCS 402

Тип конвертора Сетевое

напряжение

400 В 500 В

 I
пост. ток 

[A] I
перем. ток 

[A] I
F 
[A] P [кВт] P [кВт]

DCS401.0020 20 16 4 9 12

DCS401.0045 45 36 6 21 26

DCS401.0065 65 52 6 31 39

DCS401.0090 90 74 6 41 52

DCS401.0125 125 102 6 58 73

DCS401.0180 180 147 16 84 104

DCS401.0230 230 188 16 107 133

DCS401.0315 315 257 16 146 183

DCS401.0405 405 330 16 188 235

DCS401.0500 500 408 16 232 290

DCS401.0610 610 498 20 284 354

DCS401.0740 740 604 20 344 429

DCS401.0900 900 735 20 419 522

Таблица 2.2/2: Таблица блока DCS 401

Размер

A1

A1

A1

A1

A1

A2

A2

A3

A3

A3

A4

A4

A4

Таблица блоков
2-квадрантный конвертор DCS 401 4-квадрантный конвертор DCS 402

Данные напряжения

постоянного тока
Äàííûå íàïðÿæåíèÿ ïîñòîÿííîãî òîêà âû÷èñëÿþòñÿ

ñëåäóþùèì îáðàçîì:

• U
VN

 = íîìèíàëüíîå íàïðÿæåíèå ïèòàíèÿ, 3-ôàçíîå

• Äîïóñê íà îòêëîíåíèå íàïðÿæåíèÿ ±10 %

Таблица 2.2/4: Рекомендуемое напряжение

постоянного тока при заданном

входном напряжении

1 В случае 2-квадрантного

конвертора, работающего

в регенерационном

режиме, необходимо

пользоваться

значениями напряжения 

4-квадрантного блока

Напряжение питания Напряжение постоянного тока

системы (макс. напряжение двигателя)

U
vN

U
d

2-квадр. 1 4-квадр.

230 270 240

380 460 400

400 470 420

415 490 430

440 520 460

460 540 480

480 570 500

500 600 520
( ) αcos35,1%10 ⋅⋅−=

VNd
UU

cos α = 0.966 (2-квадрантный)

0.866 (4-квадрантный)

Размер Область Габариты Вес Мин. зазоры Подключение Предохранители

токов В x Ш x Г вес сверху/снизу/сбоку вентилятора

[мм] [кг] [мм]

A1 20...25 A 310x270x200 11 150x100x5 — внешние

A1 45...140 A 310x270x200 11 150x100x5 115/230 V/1 фаза внешние

A2 180...260 A 310x270x270 16 250x150x5 115/230 V/1 фаза внешние

A3 315...550 A 400x270x310 25 250x150x10 115/230 V/1 фаза внешние

A4 610...1000 A 580x270x345 38 250x150x10 1 230 V/1 фаза внешние

Таблица 2.2/1: Габариты DCS 400
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2.3 Способность DCS 400 к перегрузке Краткий обзор системы DCS 400

Äëÿ ìàêñèìàëüíî âîçìîæíîãî ñîãëàñîâàíèÿ êîìïîíåíòîâ ïðèâîäíîé ñèñòåìû ñ ïðî-

ôèëåì íàãðóçêè ïðèâîäèìîé â äåéñòâèå ìàøèíû ìîæíî ðàññ÷èòûâàòü õàðàêòåðèñ-

òèêè ñèëîâûõ êîíâåðòîðîâ ïî öèêëó íàãðóçêè. Öèêëû íàãðóçêè äëÿ ìàøèí ñ ðàáî-

òîé îò ïðèâîäîâ îïðåäåëåíû, â ÷àñòíîñòè â òåõíè÷åñêèõ òðåáîâàíèÿõ IEC 146 èëè

IEEE.

Õàðàêòåðèñòèêè îòíîñÿòñÿ ê óñëîâèÿì ðàáîòû ïðè òåìïåðàòóðå íå âûøå 40°C

è íà âûñîòå íàä óðîâíåì ìîðÿ íå áîëåå 1000 ì.

Таблица 2.3/2: Выбор конверторных модулей согласно соответствующим

циклам нагрузки.

  Рабочий Нагрузка Типовые приложения Цикл нагрузки

  цикл для конвертора

  DC I I
DC I

 непрерывный (I
dN

) насосы, вентиляторы

  DC II I
DC II

 на 15 мин и экструдеры, ленточные конвейеры

1,5 · I
DC II 

на 60 с

  DC III I
DC III

 на 15 мин и экструдеры, ленточные конвейеры

1,5 · I
DC III 

на 120 с

  DC IV I
DC IV

 на 15 мин и

2 · I
DC IV 

на 10 с

Типы нагрузки

Таблица 2.3/1: Определение циклов нагрузки

Тип конвертора

2-квадрантный конвертор

DCS 401.0020

DCS 401.0045

DCS 401.0065

DCS 401.0090

DCS 401.0125

DCS 401.0180

DCS 401.0230

DCS 401.0315

DCS 401.0405

DCS 401.0500

DCS 401.0610

DCS 401.0740

DCS 401.0900

4-квадрантный конвертор

DCS 402.0025

DCS 402.0050

DCS 402.0075

DCS 402.0100

DCS 402.0140

DCS 402.0200

DCS 402.0260

DCS 402.0350

DCS 402.0450

DCS 402.0550

DCS 402.0680

DCS 402.0820

DCS 402.1000

Циклы нагрузки машин с приводами
Рекомендуемый

тип конвертора

�

DC I DC II DC III DC IV

   I
DC I

I
DC II

I
DC III

I
DC IV

непре- 100 % 150 % 100 % 150 % 100 % 200 %

рывный 15 мин 60 с 15 мин 120 с 15 мин 10 с

[A] [A] [A] [A]

Приложения 2-квадрантного конвертора

20 18 27 18 27 18 36

45 40 60 37 56 38 76

65 54 81 52 78 55 110

90 78 117 72 108 66 132

125 104 156 100 150 94 188

180 148 222 144 216 124 248

230 200 300 188 282 178 356

315 264 396 250 375 230 460

405 320 480 310 465 308 616

500 404 606 388 582 350 700

610 490 735 482 723 454 908

740 596 894 578 867 538 1076

900 700 1050 670 1005 620 1240

Приложения 4-квадрантного конвертора

25 23 35 22 33 21 42

50 45 68 43 65 38 76

75 66 99 64 96 57 114

100 78 117 75 113 67 134

140 110 165 105 158 99 198

200 152 228 148 222 126 252

260 214 321 206 309 184 368

350 286 429 276 414 265 530

450 360 540 346 519 315 630

550 436 654 418 627 380 760

680 544 816 538 807 492 984

820 664 996 648 972 598 1196

1000 766 1149 736 1104 675 1350

 100%

200% 100%

15 МИН

150% 100%

15 МИН

150% 100%

15 МИН
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Краткий обзор системы DCS 4002.4 Блоки управления и отображения

на дисплее DCS 400

Рис. 2.4/1: Возможности работы

Äëÿ ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ, ýêñïëóàòàöèè, äèàãíîñòèêè

ïðèâîäà è óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ñóùåñòâóþò ðàçëè÷-

íûå âîçìîæíîñòè.

Панель DCS 400 PAN
Ôóíêöèè

• Íàïðàâëÿåìàÿ ñäà÷à â ýêñï-

ëóàòàöèþ

(ïðîãðàìíûé “ìàñòåð”)

• Óïðàâëåíèå ïðèâîäîì

• Ïðîãðàììèðîâàíèå ïàðàìåòðîâ

• Îòîáðàæåíèå íà äèñïëåå îïîð-

íûõ è ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé

• Èíôîðìàöèÿ î ñîñòîÿíèè

• Âîññòàíîâëåíèå ïîñëå îòêàçà

• Ìíîãîÿçû÷íûé âàðèàíò

• Ñìåííûå ýëåìåíòû â ïðîöåññå

ðàáîòû

7-сегментный дисплей
Ôóíêöèè îòîáðàæåíèÿ

• Îøèáêà ïðè òåñòèðîâàíèè ïàìÿòè ÏÇÓ/

ÇÓÏÂ

• Ïðîãðàììà íå ôóíêöèîíèðóåò

• Íîðìàëüíàÿ ñèòóàöèÿ

• Ïðè âûïîëíåíèè çàãðóçî÷íîé ïîñëåäî-

âàòåëüíîñòè

• Àâàðèÿ

• Íåèñïðàâíîñòü

Ñâÿçü ñ ñèñòåìîé, áëîêèðóþùåé àâòîìàòèêó, (ÏËÊ) îñó-

ùåñòâëÿåòñÿ ÷åðåç ïîñëåäîâàòåëüíûé èíòåðôåéñ ñ îïòî-

âîëîêîííûì êàíàëîì ê àäàïòåðó øèíû âîçáóæäåíèÿ.

Адаптер шины возбуждения (Fieldbus)
Êîìïîíåíòû:

• ïëàñòèêîâîå îïòîâîëîêíî

• àäàïòåð øèíû âîçáóæäåíèÿ

èìåþùèåñÿ àäàïòåðû øèíû âîçáóæäåíèÿ:

• PROFIBUS

• AC 31

• MODBUS

• MODBUS+

• CAN-BUS

• DeviceNet

Áîëåå ïîäðîáíàÿ èíôîðìàöèÿ îá îáìåíå äàííûìè

ñîäåðæèòñÿ â ñîîòâåòñòâóþùåé äîêóìåíòàöèè íà

àäàïòåðû øèíû âîçáóæäåíèÿ.

X7:

�������

�������	 �
�

Nxxx-01
xxxxxxxx
ADAPTER

BUS

T ERM INA T ION

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHF DG D(N) D(P)

X1

X2

PE SHF DG D(N) D(P)SH

XMIT

REC

ERROR

+24V 0V SH

X8:

X6:

V800

Ñîåäèíåíèå�
ïàíåëè

Ýëåêòðè÷åñêîå�
ñîåäèíåíèå�

(RS 232)
Îïòîâîëîêíî�
£ 10 ì

Èñòî÷íèê ïèòàíèÿ

Àäàïòåð
Fieldbus

ê ÏËÊ

DCS400-PAN DCS 400

SDCS-CON-3A

PC

440V 368A 1500rpm

1500rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF LOC <RUN>



II K 2-6

Работа с использованием ПК
Êîìïîíåíòû:

• Ñòàíäàðòíûé êàáåëü RS232, 9-êîíòàêòíûé ñóá-

ðàçúåì òèïà D, ãíåçäîâàÿ-øòûðåâàÿ ÷àñòè, áåç êðîñ-

ñèðîâîê

Ôóíêöèîíàëüíûå âîçìîæíîñòè:

• Ïàêåò ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ “Drive Window

Light”

Ðåêîìåíäàöèè/òðåáîâàíèÿ ê ñèñòåìå:

• ÏÊ ñ ïðîöåññîðîì 386 èëè áîëåå ïîçäíåé ìîäåëè

• æåñòêèé äèñê ñî ñâîáîäíîé ïàìÿòüþ 5 Ìáàéò

• ìîíèòîð VGA

• Windows 3.1, 3.11, 95, 98, NT

• íàêîïèòåëü íà 3,5-äþéìîâîì ãèáêîì äèñêå

Пусковая программа-мастер

Ïóñêîâàÿ ïðîãðàììà-ìàñòåð îáëåã÷àåò çàäàíèå

ïàðàìåòðîâ è îïòèìèçàöèþ õàðàêòåðèñòèê ïðèâîäà.

Îíà íàïðàâëÿåò ïîëüçîâàòåëÿ ïðè ðåàëèçàöèè

ðàçëè÷íûõ ïîñëåäîâàòåëüíîñòåé, âõîäÿùèõ â ïðîöåññ

çàïóñêà.

Пакет Drive Window Light

Drive Window Light  ÿâëÿåòñÿ ïàêåòîì ïðîãðàìì ÏÊ

äëÿ çàïóñêà, äèàãíîñòèêè, òåõíè÷åñêîãî îáñëóæèâàíèÿ

è ïîèñêà íåèñïðàâíîñòåé â îïåðàòèâíîì ðåæèìå.

 Отображение конфигурации системы

предоставляет обзорные данные о системе.

 Управление приводом

используется для управления выбранным

приводом.

 Программирование параметров

используется для обработки сигналов

и параметров по заданному адресу привода.

 Оценка тенденций

контролируются значения сигналов обратной связи

привода по заданному адресу.

 Регистратор неисправностей

позволяет просматривать содержимое памяти

ошибок.

Рис. 2.4/2: Пример отображения данных пусковой программы-мастера

Краткий обзор системы DCS 400

ПРЕДОСТЕРЕЖЕНИЕ

Для предотвращения непредусмотренных рабо-

чих состояний, а также для выключения блока

при наличии признаков надвигающейся опаснос-

ти согласно стандартам, содержащимся в инст-

рукциях по технике безопасности, не достаточно

просто выключить привод с помощью сигналов

‘RUN’, ‘OFF’ или вызвать ‘аварийный останов’ со-

ответственно ‘панели управления’ или ‘приклад-

ного пакета ПК’.
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Технические данные3 Технические данные
3.1 Габариты модуля

Модуль А1
DCS 401.0020

DCS 401.0045

DCS 401.0065

DCS 401.0090

DCS 401.0125

DCS 402.0025

DCS 402.0050

DCS 402.0075

DCS 402.0100

DCS 402.0140

Модуль A2
DCS 401.0180

DCS 401.0230

DCS 402.0200

DCS 402.0260

Модуль A3
DCS 401.0315

DCS 401.0405

DCS 401.0500

DCS 402.0350

DCS 402.0450

DCS 402.0550

Размеры в мм

Рис. 3.1/1: Габаритный чертеж модуля A1, A2, A3

S = 5 ìì äëÿ ðàçìåðà À1

S = 10 ìì äëÿ ðàçìåðà À2-A4
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Технические данные

Модуль А4
DCS 401.0610

DCS 401.0740

DCS 401.0900

DCS 402.0680

DCS 402.0820

DCS 402.1000

Размеры в мм

Рис. 3.1/2: Габаритный чертеж модуля А4
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Технические данные3.2 Площадь поперечного сечения - 

Крутящие моменты затягивания

❶ Далее приводятся инструкции по методике вычис-

ления площадей поперечного сечения проводника PE

(защитного заземления) в VDE 0100 или в эквивален-

тных государственных стандартах. Следует помнить

о том, что в силовых конверторах возможен эффект

ограничения тока. В результате этого значения могут

отличаться от рекомендуемых величин.

Таблица 3.2/1: Площадь поперечного сечения – крутящие

моменты затягивания для DCS 400

3.2.1 Рекомендуемая площадь поперечного сечения согласно DIN VDE 0276-1000 и DIN VDE 0100-540 (PE — защитное заземление),

структура трилистника, температура окружающей среды до 40°C и рабочая температура проводника до 90°C.

❶Тип блока C1, D1 U1, V1, W1 PE

1 × M.. [Нм]

Пост.
ток

[A-]

HO7V

[мм2]

NSGA
FÖU

[мм2]

N2XY

[мм2]

Перем.
ток

[A~]

HO7V

[мм2]

NSGA
FÖU

[мм2]

N2XY

[мм2]

HO7V

[мм2]

NSGA
FÖU

[мм2]

N2XY

[мм2]

DCS 401.0020 20 1 × 2.5 1 × 1.5 1 × 1.5 16 1 × 2.5 1 × 1.5 1 × 1.5 1 × 2.5 1 × 1.5 1 × 1.5 M6 6

DCS 401.0045 45 1 × 10 1 × 6 1 × 6 36 1 × 6 1 × 6 1 × 4 1 × 6 1 × 6 1 × 4 M6 6

DCS 401.0065 65 1 × 16 1 × 10 1 × 10 52 1 × 16 1 × 10 1 × 6 1 × 16 1 × 10 1 × 6 M6 6

DCS 401.0090 90 1 × 25 1 × 16 1 × 16 74 1 × 25 1 × 16 1 × 16 1 × 16 1 × 16 1 × 16 M6 6

DCS 401.0125 125 1 × 35 1 × 25 1 × 25 102 1 × 35 1 × 25 1 × 25 1 × 16 1 × 16 1 × 16 M6 6

DCS 401.0180 180 1 × 70 1 × 50 1 × 50 147 1 × 50 1 × 50 1 × 35 1 × 25 1 × 25 1 × 16 M10 25

DCS 401.0230 230 1 × 95 1 × 70 1 × 70 188 1 × 70 1 × 70 1 × 50 1 × 35 1 × 35 1 × 25 M10 25

DCS 401.0315 315 2 × 50 1 × 95 1 × 120 257 2 × 50 1 × 95 1 × 95 1 × 50 1 × 50 1 × 50 M10 25

DCS 401.0405 405 2 × 70 2 × 50 1 × 150 330 2 × 70 2 × 50 1 × 120 1 × 70 1 × 50 1 × 70 M10 25

DCS 401.0500 500 2 × 120 2 × 70 2 × 70 408 2 × 95 2 × 70 2 × 70 1 × 95 1 × 70 1 × 70 M10 25

DCS 401.0610* 610 2 × 150 2 × 95 2 × 95 498 2 × 150 2 × 95 2 × 70 1 × 150 1 × 95 1 × 70 M12 50

DCS 401.0740* 740 2 × 240 2 × 150 2 × 150 604 2 × 185 2 × 120 2 × 95 1 × 185 1 × 120 1 × 95 M12 50

DCS 401.0900* 900 2 × 240 2 × 185 2 × 185 735 2 × 240 2 × 150 2 × 150 1 × 240 1 × 150 1 × 150 M12 50

DCS 402.0025 25 1 × 2.5 1 × 2.5 1 × 2.5 20 1 × 2.5 1 × 2.5 1 × 1.5 1 × 2.5 1 × 2.5 1 × 1.5 M6 6

DCS 402.0050 50 1 × 10 1 × 6 1 × 6 41 1 × 10 1 × 6 1 × 4 1 × 10 1 × 6 1 × 4 M6 6

DCS 402.0075 75 1 × 16 1 × 10 1 × 16 61 1 × 16 1 × 10 1 × 10 1 × 16 1 × 10 1 × 10 M6 6

DCS 402.0100 100 1 × 25 1 × 16 1 × 25 82 1 × 25 1 × 16 1 × 16 1 × 16 1 × 16 1 × 16 M6 6

DCS 402.0140 140 1 × 50 1 × 35 1 × 35 114 1 × 35 1 × 25 1 × 25 1 × 16 1 × 16 1 × 16 M6 6

DCS 402.0200 200 1 × 70 1 × 50 1 × 70 163 1 × 70 1 × 50 1 × 50 1 × 35 1 × 25 1 × 25 M10 25

DCS 402.0260 260 1 × 120 1 × 70 1 × 95 212 1 × 95 1 × 70 1 × 70 1 × 50 1 × 35 1 × 35 M10 25

DCS 402.0350 350 2 × 70 1 × 120 1 × 120 286 2 × 50 1 × 120 1 × 95 1 × 50 1 × 70 1 × 50 M10 25

DCS 402.0450 450 2 × 95 2 × 70 2 × 70 367 2 × 70 2 × 70 2 × 50 1 × 70 1 × 70 1 × 50 M10 25

DCS 402.0550 550 2 × 120 2 × 95 2 × 95 465 2 × 120 2 × 70 2 × 70 1 × 120 1 × 70 1 × 70 M10 25

DCS 402.0680* 680 2 × 185 2 × 120 2 × 120 555 2 × 150 2 × 120 2 × 95 1 × 150 1 × 120 1 × 95 M12 50

DCS 402.0820* 820 2 × 240 2 × 150 2 × 150 669 2 × 240 2 × 150 2 × 120 1 × 240 1 × 150 1 × 120 M12 50

DCS 401.1000* 1000 2 × 300 2 × 185 2 × 185 816 2 × 240 2 × 150 2 × 150 1 × 240 1 × 150 1 × 150 M12 50

 * Рекомендуется соединение шиной 5 × 40 мм

Определение рекомендуемых выше кабелей:
H07V: DIN-VDE 0281-1; Кабели с ПВХ-изоляцией
NSGAFÖU: DIN-VDE 0250-602; Одножильные кабели в специальной резиновой изоляции
N2XY: DIN-VDE 0276-604; Силовой кабель специфической пожаростойкости
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Технические данные

Тип блока C1, D1 U1, V1, W1 PE

1 × M.. [Нм]

Пост.
ток

[A-]

Диаметр
провода

[AWG
или

MCM] [A~] [AWG] [AWG]

DCS 401.0020 20 1 × 10 16 1 × 14 12 M6 6

DCS 401.0045 45 1 × 4 36 1 × 6 10 M6 6

DCS 401.0065 65 1 × 3 52 1 × 4 8 M6 6

DCS 401.0090 90 1 × 1/0 74 1 × 2 8 M6 6

DCS 401.0125 125 1 × 2/0 102 1 × 2/0 6 M6 6

DCS 401.0180 180 1 × 4/0 147 1 × 4/0 6 M10 25

DCS 401.0230 230 1 × 350 188 1 × 300 4 M10 25

DCS 401.0315 315 2 × 3/0 257 2 × 3/0 3 M10 25

DCS 401.0405 405 2 × 250 330 2 × 250 2 M10 25

DCS 401.0500 500 2 × 400 408 2 × 350 2 M10 25

DCS 401.0610 610 * 498 * 0 M12 50

DCS 401.0740 740 * 604 * 0 M12 50

DCS 401.0900 900 * 735 * ??? M12 50

DCS 402.0025 25 1 × 8 20 1 × 12 10 M6 6

DCS 402.0050 50 1 × 4 41 1 × 6 10 M6 6

DCS 402.0075 75 1 × 2 61 1 × 3 10 M6 6

DCS 402.0100 100 1 × 1/0 82 1 × 1 8 M6 6

DCS 402.0140 140 1 × 2/0 114 1 × 2/0 6 M6 6

DCS 402.0200 200 1 × 250 163 1 × 250 6 M10 25

DCS 402.0260 260 2 × 2/0 212 1 × 400 4 M10 25

DCS 402.0350 350 2 × 4/0 286 2 × 4/0 3 M10 25

DCS 402.0450 450 2 × 300 367 2 × 300 2 M10 25

DCS 402.0550 550 2 × 500 465 2 × 400 1 M10 25

DCS 402.0680 680 * 555 * 0 M12 50

DCS 402.0820 820 * 669 * 2/0 M12 50

DCS 401.1000 1000 * 816 * ??? M12 50

 * Требуется соединение шиной 5 х 40 мм

Диаметр
провода

Диаметр
провода

Перем.
ток

• DCS 400 необходимо устанавливать в корпус раз-

мером не менее 150% габаритов конвертора.

• DCS 400 пригоден для использования в схеме,

рассчитанной на генерацию не более 18 кА ср. кв.

симметричного тока с напряжением не более 500 В

переменного тока. Для защиты от короткого замы-

кания необходимо использовать рекомендуемые

плавкие предохранители.

Таблица 3.2/2: Площади поперечного сечения для установок UL DCS 400

3.2.2 Площади поперечного сечения для установок UL

Примечание: Провод на 60°C при токе до 100 A, провод на 75°C при токе

более 100 A

Примечание: Для соединений с приводами используйте кольцевые контак-

тные выводы из списка для UL

На стадии подготовки

На стадии подготовки
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Технические данные3.3 Потери мощности

Тип конвертора Потери мощности P
L 

[Вт]

Нагрузка

I
пост. т.

[A] 25% 50% 75% 100%

DCS401.0020 20 10 22 35 49

DCS401.0045 45 25 57 95 145

DCS401.0065 65 38 80 128 181

DCS401.0090 90 48 103 166 236

DCS401.0125 125 65 138 220 311

DCS401.0180 180 96 210 341 490

DCS401.0230 230 116 254 413 594

DCS401.0315 315 163 339 526 726

DCS401.0405 405 218 444 697 969

DCS401.0500 500 236 513 830 1188

DCS401.0610 610 312 653 1025 1427

DCS401.0740 740 380 799 1259 1758

DCS401.0900 900 467 993 1578 2222

DCS402.0025 25 13 28 46 65

DCS402.0050 50 28 65 109 162

DCS402.0075 75 44 95 152 217

DCS402.0100 100 53 116 188 270

DCS402.0140 140 73 157 252 357

DCS402.0200 200 108 238 389 562

DCS402.0260 260 133 293 481 696

DCS402.0350 350 182 265 591 818

DCS402.0450 450 237 499 785 1096

DCS402.0550 550 262 573 933 1342

DCS402.0680 680 349 736 1160 1622

DCS402.0820 820 423 895 1416 1986

DCS402.1000 1000 522 1116 1786 2527

Таблица 3.3/1: Потери мощности DCS 400 в цепи якоря

Замечания по таблице

• Указанные значения являются максимальными зна-

чениями, полученными в наиболее неблагоприятных

условиях.
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Цепь якоря DCS 400

Источник возбуждения DCS 400

Рис. 3.3/1: Потери мощности DCS 400 в источнике возбуждения
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Технические данные3.4 Охлаждение силового узла

Распределение вентиляторов для DCS 400

Данные вентилятора для DCS 400 (на один вентилятор)

Подключение вентилятора

для DCS 400

Конфигурация 3

Конфигурация 2

Конфигурация 1

Таблица 3.4/2: Данные вентилятора для DCS 400

Таблица 3.4/1: Назначение вентилятора для DCS 400

Текущий контроль силового узла DCS 400

Силовые узлы контролируются с помощью элект-

рически изолированного терморезисторного

детектора с положительным температурным

коэффициентом PTC. Вначале выводится аварий-

ный сигнал и при дальнейшем повышении темпера-

туры генерируется сообщение об ошибке. Это

приводит к контролируемому выключению блока.

Тип конвертора Размер Тип вентилятора Конфигурация

DCS 40x.0020...DCS 40x.0025 A1 Без вентилятора -

DCS 40x.0045...DCS 40x.0140 A1 2x CN2B2 1

DCS 40x.0180...DCS 40x.0260 A2 2x CN2B2 1

DCS 40x.0315...DCS 40x.0350 A3 2x CN2B2 1

DCS 40x.0405...DCS 40x.0550 A3 4x CN2B2 2

DCS 40x.0610...DCS 40x.0820 A4 1x W2E200 (230 В) 3

DCS 40x.0610. 2...DCS 40x.0820. 2 A4 1x W2E200 (115 В) 3

DCS 40x.0900...DCS 40x.1000 A4 1x W2E250 (230 В) 3

DCS 40x.0900. 2...DCS 40x.1000. 2 A4 1x W2E250 (115 В) 3

Тип вентилятора CN2B2 W2E200 W2E200 W2E250 W2E250

Номинальное напряжение (В) 115; 1~ 230; 1~ 115; 1~ 115; 1~ 230; 1~

Допуск (%) ±10 +6/-10 +6/-10 ±10 +6/-10

Частота (Гц) 50 60 50 60 50 60 50 60 50 60

Потребление мощности (Вт) 16 13 64 80 64 80 120 165 135 185

Потребление тока (А) 0,2 0,17 0,29 0,35 0,6 0,7 1,06 1,44 0,59 0,82

Ток затормож. двиг. (А) < 0,3 < 0,26 < 0,7 < 0,8 < 1,5 < 1,8 < 1,8 < 1,8 < 0,9 < 0,9

Объем воздуха, своб. обдув (м
3
/час) 156 180 925 1030 925 1030 1835 1940 1860 1975

Уровень шума (дБА) 44 48 59 61 59 61 66 67 68 70

Макс. темп. окруж. среды (
o
C) < 60 < 75 < 75 60 60

Срок службы вентилятора Прибл. 40000

часов при 60
о

Прибл. 45000

часов при 60
о

Прибл. 45000

часов при 60
о

Прибл. 40000

часов

Прибл. 40000

часов

Защита Непредусм.

останов

Перегрев

1 2 3X99: 4 5

L N
230 В пер. тока

1 2 3X99: 4 5

L N115 В пер. тока

M
~

1 2 3X99:

M
~

4 5

M55 M56

M
~

1 2 3X99:

M
~

4 5

M55 M56

M
~

M
~

M57 M58

1 2 3X99: 4 5

L N230 В пер. тока

1 2 3X99: 4 5

L N115 В пер. тока

M55

M
~

1 2 3 4 5X99:

L N

L N

Либо 230 В,
либо 115 В пер. тока
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Òåõíè÷åñêèå äàííûå3.5 Ïëàòà óïðàâëåíèÿ SDCS-CON-3A

Ôóíêöèè óïðàâëåíèÿ (ðàáîòà â äåæóðíîì ðåæèìå)

Ïëàòà óïðàâëåíèÿ ñîäåðæèò âíóòðåííþþ ñõåìó

äëÿ ðàáîòû â äåæóðíîì ðåæèìå. Ñðàáàòûâàíèå ýòîé

ñõåìû âûçûâàåò ñëåäóþùåå:

- Ñõåìà óïðàâëåíèÿ çàæèãàíèåì òèðèñòîðà

âîçâðàùàåòñÿ â èñõîäíîå ñîñòîÿíèå è

áëîêèðóåòñÿ.

- Íà öèôðîâûõ âûõîäàõ ïðèíóäèòåëüíî

óñòàíàâëèâàåòñÿ íàïðÿæåíèå "0 Â".

Ðèñ. 3.5/1 Êîìïîíîâêà ïëàòû óïðàâëåíèÿ SDCS-CON-3A

Ðèñ. 3.5/2 Ñåìèñåãìåíòíûé äèñïëåé SDCS-CON-3A

Ñåìèñåãìåíòíûé äèñïëåé

Ñåìèñåãìåíòíûé äèñïëåé ðàñïîëàãàåòñÿ íà ïëàòå

óïðàâëåíèÿ è îòîáðàæàåò ñîñòîÿíèå ïðèâîäà.

Åñëè íàïðÿæåíèå +5 V ïàäàåò íèæå óðîâíÿ ðàçìûêà-

íèÿ, ýòî âûçûâàåò îñíîâíîé ïåðåâîä â èñõîäíîå ñîñòî-

ÿíèå àïïàðàòíûìè ñðåäñòâàìè. Âñå ðåãèñòðû ââîäà/

âûâîäà ïðèíóäèòåëüíî ïåðåâîäÿòñÿ â ñîñòîÿíèå 0

è èìïóëüñû çàæèãàíèÿ ïîäàâëÿþòñÿ.

Åñëè ìîíèòîð ñåòè ïèòàíèÿ ðàçìûêàåò, èìïóëüñû

çàæèãàíèÿ ïðèíóäèòåëüíî ïåðåêëþ÷àþòñÿ íà óðîâåíü

ñòàáèëüíîñòè èíâåðòîðà.

Ìîíèòîðèíã íàïðÿæåíèÿ ïèòàíèÿ

Íàïðÿæåíèå ïèòàíèÿ +5 Â Ñåòü

Óðîâåíü ðàçìûêàíèÿ +4,50 Â ≤97 Â ïåðåìåííîãî

ïîíèæåííîãî íàïðÿæåíèÿ òîêà

Ïîñëåäîâàòåëüíûå èíòåðôåéñû

Íà ïëàòå óïðàâëåíèÿ SDCS-CON-3A èìåþòñÿ òðè

êàíàëà ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è:

• X7:  ïðåäñòàâëÿåò ñîáîé êàíàë

ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è, èñïîëüçóåìûé äëÿ

- DCS 400 PAN

- àäàïòåðà (3AFE 10035368)

• X6: ÿâëÿåòñÿ ñòàíäàðòíûì êàíàëîì

ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è RS232.

Ïðåäñòàâëÿåò ñîáîé ãíåçäîâóþ ÷àñòü 9-êîíòàê-

òíîãî ñóáúðàçúåìà òèïà D.

• V800 ÿâëÿåòñÿ èíòåãðèðîâàííûì êàíàëîì è ìîæåò

áûòü ñ ïîìîùüþ îïòîâîëîêíà ïîäâåäåí ê àäàïòåðó

øèíû âîçáóæäåíèÿ
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RS232
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S5: 1-2 Режим начальной загрузки
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12
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Кодирование перемычек

Значение по умолчанию

Использование AI2 для
измер. т-ры через PTC

Однотактный:

Тахогенератор и терморезистор PTC

Все подложки являются
проводящими и заземлены

Дифференциальный:

Датчик импульсов

Сигнал тахогенератора,
подключенный к зазем-
лению

AI2 в качестве опорн.
входа

Загрузка микропрограмм через RS232
Примечание: перестановка перемычек допускается только при
выключенной электронике

Загрузка микропрограмм

*Нормальная работа

* Для загрузки микропрограмм через RS232:

S5: требуются перемычки на позициях 1-2 и 5-6

Точка измерения

I
A act

Не переставляйте

перемычку S5

*

Сигнал тахогенератора,
не подключенный к зазем-
лению (только позиция
остановки)

-

-

-

+
4

2

3

X1:1

заземл.

1

S1

T

-

+ 2
3 4

0.7s 0.7s 0.7s

Ошибка при тестировании
ЗУПВ/ПЗУ

Нормальная ситуация

Программа не работает

Авария

Тревога

Х8: Выход 24 В. 
Х8: Выход = 24 В для питания адаптера сетевой связи. 
      Макс. ток нагрузки: 150 мА. 
Внимание: Подключение внешнего источника питания 
 к этому выходу 24 В может быть причиной 
 серьезной аварии, ущерб от которой  
 не возмещается по гарантии 
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AITAC

90-270 В

30-90 В

8-30 В

+24В

 ChA +

ChA -

ChB +

ChB -

ChZ +

ChZ -

GND

0 В

R115

+10В

S1:

100 мкГн

+24 В/ ≤

Источник

питания

50 мA

100k

1н

1н

47н

100k

100k 100k

AI1

-

+

-

+

-

-

-

+

AO1

AO2

47.5100 мкГн

100н

+10В

0В

-10В

DI1

DI2

DI3

DI4

DI5

DI6

DI7

DI8

470k

22н
10k

4.75k

DO4

DO1

DO2

DO3

22 K

5

6

7

4

3

8

 9

X4:1

 2

 3

 4

 5

 6

 7

 8

10

 4

 5

 1

 2

 3

4

2

3

2

X2:1

9

4

5

7

2

3

6

8

X1:1

X3:1

X5:

SDCS-CON-3A
обеспечение

GND
3

4

2

1

S1

AI2

+5/+24В
1 2 3120 Ом

+5/+24В
4 5 6120 Ом

+5/+24В
7 8 9120 Ом

S2

+5В +24В
10 11 12

5 6

Ðèñ. 3.5/3 Ñîåäèíåíèå âûâîäîâ ïëàòû SDCS-CON-3A

Ïîäêëþ÷åíèå öèôðîâûõ è àíàëîãîâûõ âõîäîâ/âûõîäîâ SDCS-CON-3A

Ïðèìå÷àíèå

Åñëè îñîáî íå îãîâàðèâàåòñÿ äðóãîå, âñå

ñèãíàëû îòñ÷èòûâàþòñÿ îòíîñèòåëüíî

ïîòåíöèàëà 0 Â. Íà âñåõ ïå÷àòíûõ ïëàòàõ

äàííûé ïîòåíöèàë æåñòêî ïîäêëþ÷åí ê

êîðïóñó áëîêà â òî÷êàõ ñ ãàëüâàíè÷åñêèì

ïîêðûòèåì.

Входное
значение

Определение
сигнала

посредством

Замечания

0...+5 В состояние „0“
+15...+30 В

Программное
обеспечение состояние „1“

=̂
=̂

Выходное
значение

Определение
сигнала

посредством

Замечания

50 * мA
Программное
обеспечение

Предельное значение тока для всех 4
выходов = 160 мA

Питание датчика импульсов Замечания

Входы не изолированы, макс. частота ≤300 кГц

5 В/ 24 В ≤ 200 мA* Выбирается с помощью перемычки S2: 10-12

Разрешающая
способность

[бит]

Входное/
выходное
значения

Аппаратные
средства

Выбор масштаба
посредством

Нагрузка Диапазон
обычного
режима

Замечания

± 90…270 В

± 30…90 В ±20 В � �11 + знак

± 8…30 В

R 115/
Программное
обеспечение

11 + знак -11...0...+11 В
Программное
обеспечение

±20 В � �

11 + знак -11...0...+11 В
Программное
обеспечение

±40 В � �

≤10* мA
≤10* мA

для внешнего
использования
напр., потенцио-
метра уставки

11 + знак -11...0...+11 В
Программное
обеспечение

≤5* мA

11 + знак -11...0...+11 В
Программное
обеспечение

≤5* мA

� ñóììàðíîå âðåìÿ ñãëàæèâàíèÿ ≤2 ìñ

� -20...0...+20 ìÀ ïðè âíåøíåì ðåçèñòîðå 500 Îì

* ñ çàùèòîé îò êîðîòêîãî çàìûêàíèÿ

Êîíöåâûå ðàçúåìû X1: ... X5: ÿâëÿþòñÿ ñúåìíûìè.

Îíè íå ïðåäíàçíà÷åíû äëÿ âçàèìíîé çàìåíû.

GND — çàçåìëåíèå

ChA — êàíàë À

Питание 24 В 
+24 В 

 
150 мА 

Примечание 
для питания адаптера сетевой связи. 

 1
 2

X8: +24 B / ≤150 mA

Програмно
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Òåõíè÷åñêèå äàííûå3.6 Ïëàòà ñèëîâîãî èíòåðôåéñà SDCS-PIN-3A

Ïëàòà ñèëîâîãî èíòåðôåéñà SDCS-PIN-3A

èñïîëüçóåòñÿ äëÿ âñåõ êîíâåðòîðíûõ ìîäóëåé

ìîäåëåé A1...A4.

Ôóíêöèè:

- öåïè èìïóëüñîâ çàæèãàíèÿ

- èçìåðåíèå òîêà ÿêîðÿ

- öåïü àìîðòèçàòîðà

- èçìåðåíèå íàïðÿæåíèé ïîñòîÿííîãî

è ïåðåìåííîãî òîêà

Ðèñ. 3./6/1 Êîìïîíîâêà ïëàòû SDCS-PIN-3A

- èçìåðåíèå òåìïåðàòóðû òåïëîîòâîäà

- èñòî÷íèê ïèòàíèÿ äëÿ êîìïëåêòà êîíâåðòîðíîé

ýëåêòðîíèêè

- ïëàâêèå ïðåäîõðàíèòåëè äëÿ èñòî÷íèêà

âîçáóæäåíèÿ. Äàííûå ïðåäîõðàíèòåëåé

F100…F102:

Bussmann KTK-15A (600 Â)

Âûõîä X98:1-2 (DO5)

Ïîòåíöèàëüíàÿ ðàçâÿçêà ñ ïîìîùüþ ðåëå (íîðìàëüíî ðàçîìêíóòûé

êîíòàêò)

Ýëåìåíò MOV (275 Â)

Íîìèíàëüíûå äàííûå êîíòàêòà: ïåð. òîê: ≤250 Â~/ ≤3 A~

ïîñò. òîê: ≤24 Â-/ ≤3 À-

èëè ≤115/230 Â-/ ≤0.3 A-)

Íàïðÿæåíèå èñòî÷íèêà ïåðåìåííîãî

òîêà (X98:3-4)

Íàïðÿæåíèå ïèòàíèÿ 115...230 Â ïåð. òîêà

Äîïóñê -15%/+10%

×àñòîòà 45 Ãö ... 65 Ãö

Ïîòðåáëåíèå ìîùíîñòè 120 ÂÀ

Ïîòåðè ìîùíîñòè ≤60 Âò

Ïóñêîâîé òîê 20 A/10 A (20 ìñ)

Áóôåðèçàöèÿ ñåòè ìèí. 30 ìñ

X
6

T24 T22 T26 T11 T15 T13

X
1
4

X
1
1

X100

X15

X16

X22

T1

X
1
2

X
1
3

T14 T12 T16 T21 T25 T23

F
1
0
0

F
1
0
1

F
1
0
2

X10

X
2
4

X21

X23

X20

X98

1 2 3 4

терморезистор PTC

1 2

C1 U1 V1 W1 D1

258

2
2
5

F+ DO5F-

T2

X
1

X
2

X
7

X3 X4 X5

Питание
электроники
115…230 В

К цепи возбуждения двигателя
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Â êîíâåðòîðå DCS 400 èìååòñÿ âñòðîåííûé

òðåõôàçíûé èñòî÷íèê âîçáóæäåíèÿ ñî ñëåäóþùèìè

õàðàêòåðèñòèêàìè:

• ñãëàæèâàåìîå íàïðÿæåíèå âîçáóæäåíèÿ

- óëó÷øåííàÿ êîììóòàöèÿ äâèãàòåëÿ

- ïîâûøåííàÿ äîëãîâå÷íîñòü ùåòîê

• óìåíüøåííîå òåïëîâûäåëåíèå â äâèãàòåëå

• ïîíèæåííûå çàòðàòû íà êàáåëüíóþ ïðîâîäêó

Ðèñ. 3.7/1 Êîìïîíîâêà ïëàòû áëîêà âîçáóæäåíèÿ

SDCS-FIS-3A

3.7 Áëîê âîçáóæäåíèÿ SDCS-FIS-3A

Ýëåêòðè÷åñêèå õàðàêòåðèñòèêè SDCS-FIS-3A
Âõîäíîå íàïðÿæåíèå
ïåð. òîêà: 230 Â...500 Â ±10%; òðè ôàçû
Âûõîäíîå íàïðÿæåíèå
ïîñò. òîêà 50...440 Â, ïðîãðàììèðóåìîå
Âõîäíîé ïåðåìåííûé òîê: ≤ âûõîäíîãî òîêà
Íàïðÿæåíèå èçîëÿöèè
ïî ïåðåìåííîìó
íàïðÿæåíèþ: 600 Â
×àñòîòà: òàêàÿ æå, êàê â êîíâåðòîðíîì ìîäóëå DCS
Âûõîäíîé ïîñòîÿííûé òîê: 0.1 A...4 A äëÿ êîíâåðòîðíûõ ìîäóëåé ÿêîðÿ ñ òîêîì îò 20 A äî 25 A

0.1 A...6 A äëÿ êîíâåðòîðíûõ ìîäóëåé ÿêîðÿ ñ òîêîì îò 45 A äî 140 A
0.3 A...16 A äëÿ êîíâåðòîðíûõ ìîäóëåé ÿêîðÿ ñ òîêîì îò 180 A äî 550 A
0.3 A...20 A äëÿ êîíâåðòîðíûõ ìîäóëåé ÿêîðÿ ñ òîêîì ≥ 610 A

Ïîòåðè ìîùíîñòè ñì. ãëàâó 3.3
Êîíòàêòíûé âûâîä X10:1,2 íà SDCS-PIN-3A
Ïëîùàäü ïîïåðå÷íîãî
ñå÷åíèÿ 4 ìì2

Ðèñ. 3.7/2 Ñõåìà áëîêà âîçáóæäåíèÿ

Çàìå÷àíèå:

Êîíäåíñàòîð êàíàëà ïîñòîÿííîãî òîêà áëîêà âîçáóæ-

äåíèÿ, âûïîëíåíîãî íà IGBT (íà áèïîëÿðíûõ òðàíçè-

ñòîðàõ ñ èçîëèðîâàííûì çàòâîðîì), ñëóæèò äëÿ çà-

ùèòû îò ïåðåíàïðÿæåíèé êîíâåðòîðà ÿêîðÿ.

Ïåðåãðóçêà êîíäåíñàòîðà êàíàëà ïî ïîñòîÿííîãî òîêà

ïðåäîòâðàùàåòñÿ ïîäñîåäèíåíèåì îáìîòêè âîçáóæ-

äåíèÿ äâèãàòåëÿ.

Ýíåðãèÿ âûáðîñîâ, âûçûâàåìûõ êîììóòàöèåé êîí-

âåðòîðà ÿêîðÿ, íå òåðÿåòñÿ áîëåå è èñïîëüçóåòñÿ

áëîêîì âîçáóæäåíèÿ.

Çàùèòà îò ïåðåíàïðÿæåíèÿ äåéñòâóåò ïðè óñëîâèè

ïîäñîåäèíåíèÿ îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ.

Ïîýòîìó íå äîïóñêàåòñÿ èñïîëüçîâàíèå DCS400 ñ

îòñîåäèíåííîé öåïüþ âîçáóæäåíèÿ.

X5

X3

X
4

X
6

X
7

X
2

X
1

X
1
4

T100

SDCS-FIS-3A

145

4
5

U1

V1

W1

SDCS-CON-3A X1 X2 X7

X10:2 X10:1

SDCS-PIN-3A SDCS-FIS-3A

X12: X12:
26

1

26

1

FPWM

8
IFM

9

8

9 GND

3 3

X
1
4
:

X
1
4
:

X11:2

3

X100:1-2 X6:1-3

X6X4X3

Конвертор

Выход пост. тока
(для возбуждения двигателя)

Управление
низкоуровнев.
логикой

X5

X3

X
4

X
6

X
7

X
2

X
1

X
1
4

T100

SDCS-FIS-3A

145

4
5
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[A]

[В]220

1.5

0.3

16

6

0,01

0,1

1

10

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450

IF

UF

[A]

[B]220

4

0.1

0.5

Важное замечание:

Номинальное напряжение возбуждения и ток возбуждения двигателя

должны находиться в пределах рабочей области контроллера возбужде-

ния. Для случаев с постоянным полем возбуждения это можно легко

проверить:

Перенести значения тока возбуждения и напряжения возбуждения на

диаграмму и убедиться в том, что точка пересечения находится в рабочей

области.

Рис. 3.7/3 Диаграмма 6А. Рабочая область блока возбуждения 0.1...6 A

DCS 40x.0180...DCS 40x.1000

Рис. 3.7/4 Диаграмма 20А. Рабочая область блока возбуждения 0,3..20 A

Таблица 3.7/1:

Диапазон напряжений воз-

буждения в соотношении с

заданным входным

напряжением

Соединение Диапазон

системы напряжений

возбуждения

U
сети

[В~] [В-]

230 50...237

380 50...392

400 50...413

415 50...428

440 50...440

460 50...440

480 50...440

500 50...440

Для случаев с ослаблением поля никакие проверки

с использованием номинальных и минимальных зна-

чений не выполняются. Однако точки пересечения

должны находиться в пределах рабочей области.

Правильно выбирайте диаграмму

(6 A или 20 A) в зависимости от конвертора

Пример: DCS401.0045

Ue 310 В / Ie 0.3 A

� Диаграмма 6A � подходит

Правильно выбирайте диаграмму

(6 A или 20 A) в зависимости от конвертора

Пример: DCS402.0050

Ue
ном

 310 В / Ie
ном

 0.4 A

� Диаграмма 6A � подходит

Ue
мин

  100 V / Ie
мин

  0.2 A

� Диаграмма 6A � не подходит,

не используйте ее!

1

2

Пример:

Рис. 3.7/5 Пример рабочей области блока возбуждения

DCS 40x.0020...DCS 40x.0140

0,01

1

10

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450

IF

UF

[A]

[�]

0,1

2

2

�
�

�

1

Ðàáî÷àÿ îáëàñòü

âíå ðàáî÷åé îáëàñòè
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Технические данные3.8 Схемы

Рис. 3.8/1 Схема 4-квадрантного конвертора
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Рис. 3.8/2 Схема 2-квадрантного конвертора
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

Ïàðàìåòðû

Ïàðàìåòðû êîíâåðòîðà ïîäðàçäåëÿþòñÿ íà ôóíêöè-

îíàëüíûå ãðóïïû. Ýòè ãðóïïû ïåðå÷èñëåíû â ïðèâî-

äèìîé íèæå òàáëèöå.

Ãðóïïà ïàðàìåòðîâ Ôóíêöèè

Ïàðàìåòðû äâèãàòåëÿ, ôàêòè-
÷åñêèå ñåòåâûå çíà÷åíèÿ, àâ-
òîìàòè÷åñêîå ïîâòîðíîå çà-
ìûêàíèå

2 – Ðåæèì ðàáîòû Âûáîð ìàêðîñà, ïîâåäåíèå ïðè
âêëþ÷åíèè/ âûêëþ÷åíèè, äàí-
íûå óïðàâëåíèÿ/ êîíòðîëÿ
ñîñòîÿíèÿ, ìåñòî óïðàâëåíèÿ

3 - ßêîðü Ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ ñèãíà-
ëîâ, òîêîîãðàíè÷åíèå, çàäàíèå
ïàðàìåòðîâ êîíòðîëëåðà,
çàùèòà îò íåïðåäóñìîòðåííîãî
îñòàíîâà, èñòî÷íèêè îïîðíûõ
çíà÷åíèé

4 - Âîçáóæäåíèå Ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ ñèãíà-
ëà, çàäàíèå ïàðàìåòðîâ óïðàâ-
ëåíèÿ, ðàçìûêàíèå ïðè ïîâû-
øåííîì/ ïîíèæåííîì òîêå, àäàï-
òàöèÿ ïîòîêà, ïîäîãðåâ
âîçáóæäåíèåì

5 – Êîíòðîëëåð Îïîðíûå èñòî÷íèêè, ñáîð ôàê-
òè÷åñêèõ çíà÷åíèé, çàäàíèå ïà-
ðàìåòðîâ êîíòðîëëåðà, çàäàò-
÷èê èíòåíñèâíîñòè, ïîñòîÿííûå
ñêîðîñòè, çàäàíèå àëüòåðíà-
òèâíûõ ïàðàìåòðîâ, òåêóùèé
êîíòðîëü ñêîðîñòè, ôèëüòðà-
öèÿ ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé

6 – Ââîä/âûâîä Çàäàíèå ìàñøòàáà è ðàñïðå-
äåëåíèå àíàëîãîâûõ è öèôðî-
âûõ âõîäîâ è âûõîäîâ, âûáîð
äèñïëåÿ äëÿ ïàíåëè óïðàâëå-
íèÿ, ðàñïðåäåëåíèå øèíû
ñâÿçè, ñèãíàëû ôàêòè÷åñêèõ
çíà÷åíèé

7 – Òåõíè÷åñêîå Âûáîð ÿçûêà, ñåðâèñíûå ïðî-
öåäóðû, äèàãíîñòèêà, èíôîð-
ìèðîâàíèå î íåèñïðàâíîñòÿõ è
àâàðèÿõ, ãåíåðàòîð ïðÿìîó-
ãîëüíûõ èìïóëüñîâ

8 – Øèíà ñâÿçè Ïîñëåäîâàòåëüíàÿ ñâÿçü ñ
øèíîé ñâÿçè, RS232 èëè
àäàïòåðîì ïàíåëè

9 – Àäàïòàöèÿ Ðåêîíôèãóðèðîâàíèå öèôðî-
âûõ âõîäîâ DI1...DI4 ìàêðîñîâ
1, 5, 6, 7 è 8.

Ìåíþ ôóíêöèé

Â ïðèâåäåííîé íèæå òàáëèöå ïåðå÷èñëåíû ñïåöèàëü-

íûå ôóíêöèè ïàíåëè óïðàâëåíèÿ.

Ôóíêöèÿ ìåíþ Çíà÷åíèå

Çàäàíèå êîäà òèïà Àäàïòàöèÿ êîäà òèïà ê çàìå-

íå SDCS-CON-3

Ñ÷èòûâàíèå èç Ñ÷èòûâàíèå/ñòèðàíèå ïîñ-

ëåäíèõ 16 ñîîáùåíèé î íåèñ-

ïðàâíîñòÿõ èëè àâàðèÿõ

Çàâîäñêèå Âîññòàíîâëåíèå çíà÷åíèé,

çàäàííûõ íà ïðåäïðèÿòèè-

èçãîòîâèòåëå (çíà÷åíèé ïî

óìîë÷àíèþ) äëÿ âñåõ ïàðà-

ìåòðîâ

Êîïèðîâàíèå Ïåðåñûëêà ïàðàìåòðîâ èç

ïðèâîäîâ íà ïàíåëü óïðàâ-

ëåíèÿ

Êîïèðîâàíèå Ïåðåñûëêà ïàðàìåòðîâ ñ

ïàíåëè óïðàâëåíèÿ â ïðèâîä

Äëèííûé/êîðîòêèé Íåêîòîðûå âèäèìûå/íåâè-

äèìûå ïàðàìåòðû

Áëîêèðîâêà ïàíåëè Áëîêèðîâêà ïàíåëè óïðàâëå-

íèÿ "îò äóðàêà"

Êîíòðàñòíîñòü Ðåãóëèðîâêà êîíòðàñòíîñòè

äèñïëåÿ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ

Íàëàäêà Íàïðàâëÿåìàÿ íàëàäêà ñ ïî-

ìîùüþ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ

Ñîõðàíåíèå ïàðàìåòðîâ

Ëþáûå âíîñèìûå â ïàðàìåòðû èçìåíåíèÿ àâòî-

ìàòè÷åñêè ñîõðàíÿþòñÿ â ôëýø-ÏÏÇÓ êîíâåðòî-

ðà. Çàïîìèíàíèå âûïîëíÿåòñÿ ñ èíòåðâàëàìè

âðåìåíè ïðèìåðíî 5 ñåêóíä.

Íåïðåðûâíàÿ çàïèñü ïàðàìåòðîâ ïðèâîäèò

ê ðàçðóøåíèþ ôëýø-ÏÏÇÓ

Ïàðàìåòðû àâòîìàòè÷åñêè çàïèñûâàþòñÿ íà ñîõðà-

íåíèå ñòàíäàðòíîé ôîíîâîé ïðîãðàììîé. Ýòî âû-

ïîëíÿåòñÿ ïðèìåðíî ÷åðåç êàæäûå 5 ñåêóíä â ñëåäó-

þùèõ ñëó÷àÿõ:

• ïàðàìåòðû êîððåêòèðóþòñÿ ïîñðåäñòâîì

ïàíåëè óïðàâëåíèÿ.

• ïàðàìåòðû ïåðåñûëàþòñÿ ñ ïîìîùüþ

ïðîãðàììíîãî ïàêåòà ÏÊ Drive Window Light

íåçàâèñèìî îò èçìåíåíèÿ ñîäåðæèìîãî

ïàðàìåòðà.

• ïàðàìåòðû ïåðåñûëàþòñÿ â ðåæèìå ïåðåäà÷è

ÏËÊ ÷åðåç îäèí èç òðåõ ïîñëåäîâàòåëüíûõ

ïîðòîâ àäàïòåðà øèíû âîçáóæäåíèÿ èëè ÷åðåç

ïîðò RS232 ëèáî ÷åðåç ïîðò ïàíåëè íåçàâèñèìî

îò êîððåêòèðîâêè ñîäåðæèìîãî ïàðàìåòðà.

Íåïðåðûâíîå çàïîìèíàíèå  ïàðàìåòðà ñîïðîâîæ-

äàåòñÿ íåïðåðûâíîé ïåðåäà÷åé ïàðàìåòðà ñ òà-

êèì æå ñîäåðæèìûì â ðàìêàõ ñòàíäàðòíîé ôîíîâîé

ïðîãðàììû, òî åñòü, ñòàíäàðòíàÿ ïðîãðàììà àêòèâè-

çèðóåòñÿ äàæå ïðè ñîõðàíåíèè çíà÷åíèÿ ïàðàìåòðà.

 Ôëýø-ÏÏÇÓ ñîâðåìåííîãî ïîêîëåíèÿ ðàññ÷èòàíî

íà çàïèñü è íà ñòèðàíèå äî 100000 ðàç. Ýòî îçíà÷àåò

100,000 x 5 ñåêóíä = ïðèìåðíî 6 ñóòîê.

Íåïðåðûâíàÿ ïåðåäà÷à ïàðàìåòðîâ ìîæåò ïðè-

âåñòè ê ðàçðóøåíèþ ôëýø-ÏÏÇÓ ïðèìåðíî ÷åðåç

6 ñóòîê, èìåííî ïîýòîìó ñëåäóåò ïåðåäàâàòü ïà-

ðàìåòðû òîëüêî ïðè èçìåíåíèè èõ ñîäåðæèìîãî.

4 Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

(Ïîñòàâëÿåìîå ïðîãðàììíîå îáåñïå÷åíèå ìîæåò íåçíà÷èòåëüíî îòëè÷àòüñÿ îò îïèñûâàåìîãî çäåñü ïðîäóêòà.)

1 – Çàäàíèå

ïàðàìåòðîâ

äâèãàòåëÿ

ñêîðîñòè

îáñëóæèâàíèå

ìàêðîñîâ

ðåãèñòðàòîðà
íåèñïðàâíîñòåé

óñòàíîâî÷íûå

ïàðàìåòðû

íà ïàíåëü

â ïðèâîä

ñïèñîê ïàðàìåòðîâ

ÆÊ-äèñïëåÿ
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

Âûáèðàåìûé ïàðàìåòð Çàìå÷àíèå

Cmd Location (2.02) Ìåñòî óïðàâëåíèÿ

Cur Contr Mode (3.14) Ñïîñîá ðåãóëèðîâàíèÿ òîêà

Torque Ref Sel (3.15) Èñòî÷íèê óñòàâêè êðóòÿùåãî ìîìåíòà

Speed Ref Sel (5.01) Èñòî÷íèê óñòàâêè ñêîðîñòè

Alt Par Sel (5.21) Ïåðåêëþ÷àþùàÿ îïåðàöèÿ äëÿ ïàðàìåòðîâ
àëüòåðíàòèâíîé ðåãóëèðîâêè ñêîðîñòè

Aux Sp Ref Sel (5.26) Âñïîìîãàòåëüíûé îïîðíûé èñòî÷íèê

AO1 Assign (6.05) Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå âûâîäèìîãî ñèãíàëà
íà àíàëîãîâîì âûõîäå AO1

AO2 Assign (6.08) Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå âûâîäèìîãî ñèãíàëà
íà àíàëîãîâîì âûõîäå AO2

DO1 Assign (6.11) Âûâîäèìûé ñèãíàë íà öèôðîâîì âûõîäå DO1

DO2 Assign (6.12) Âûâîäèìûé ñèãíàë íà öèôðîâîì âûõîäå DO2

DO3 Assign (6.13) Âûâîäèìûé ñèãíàë íà öèôðîâîì âûõîäå DO3

DO4 Assign (6.14) Âûâîäèìûé ñèãíàë íà öèôðîâîì âûõîäå DO4

DO5 Assign (6.15) Âûâîäèìûé ñèãíàë íà öèôðîâîì âûõîäå DO5

MSW bit 11 Ass (6.22) Ïåðåäà÷à ñèãíàëà â ðàçðÿäå 11 ñëîâà
ñîñòîÿíèÿ

MSW bit 12 Ass (6,23) Ïåðåäà÷à ñèãíàëà â ðàçðÿäå 12 ñëîâà
ñîñòîÿíèÿ

MSW bit 13 Ass (6,24) Ïåðåäà÷à ñèãíàëà â ðàçðÿäå 13 ñëîâà
ñîñòîÿíèÿ

MSW bit 14 Ass (6,25) Ïåðåäà÷à ñèãíàëà â ðàçðÿäå 14 ñëîâà
ñîñòîÿíèÿ

Jog 1 (9.02) Ôóíêöèÿ òîë÷êîâîé ïîäà÷è 1 (Jogging 1)
â ðåæèìå ôèêñèðîâàííîé ñêîðîñòè (5.13)

Jog 2 (9,03) Ôóíêöèÿ òîë÷êîâîé ïîäà÷è 2 (Jogging 2)
â ðåæèìå ôèêñèðîâàííîé ñêîðîñòè (5,14)

COAST (9.04) Ôóíêöèÿ îñòàíîâà âûáåãîì

User Fault (9.05) Âíåøíåå ñîáûòèå User Fault (àâàðèÿ
ïîëüçîâàòåëÿ)

User Fault Inv (9.06) Âíåøíåå ñîáûòèå àâàðèè ïîëüçîâàòåëÿ
(èíâåðñíîé)

User Alarm (9.07) Âíåøíåå ñîáûòèå User Alarm (òðåâîãà
ïîëüçîâàòåëÿ)

User Alarm Inv (9.08) Âíåøíåå ñîáûòèå òðåâîãè ïîëüçîâàòåëÿ
(èíâåðñíîé)

Dir of Rotation (9.09) Íàïðàâëåíèå âðàùåíèÿ òîëüêî äëÿ ïðèâîäîâ
ñ ðåãóëèðóåìîé ñêîðîñòüþ

Mot Pot Incr (9.10) Ïðèðàùåíèå ñèãíàëà çàäàò÷èêà ñêîðîñòè äëÿ
ïîâûøåíèÿ îïîðíîé ñêîðîñòè

Mot Pot Decr (9.11) Óìåíüøåíèå ñèãíàëà çàäàò÷èêà ñêîðîñòè äëÿ
ïîíèæåíèÿ îïîðíîé ñêîðîñòè

Ìàêðîñû ïðåäñòàâëÿþò ñîáîé ïðåäâàðèòåëüíî ïðîãðàììèðóåìûå

íàáîðû ïàðàìåòðîâ. Ïðè ââîäå â äåéñòâèå ïðèâîä ìîæåò áûòü ëåãêî

ñêîíôèãóðèðîâàí áåç êîððåêòèðîâêè îòäåëüíûõ ïàðàìåòðîâ.

Ôóíêöèè âñåõ âõîäîâ è âûõîäîâ è íàçíà÷åíèé â ñòðóêòóðå óïðàâëå-

íèÿ îïðåäåëÿþòñÿ âûáîðîì ìàêðîñîâ. Ëþáîå ðàñïðåäåëåíèå, êîòî-

ðîå ìîæíî çàäàòü âðó÷íóþ ïóòåì âûáîðà ïàðàìåòðà (“ñåëåêòîð”),

çàðàíåå îïðåäåëÿåòñÿ äîñòóïíûì äëÿ âûáîðà ìàêðîñîì. Ýòî îçíà-

÷àåò, ÷òî ëþáûå êîíôèãóðàöèè íåçàâèñèìî îò èñïîëüçîâàíèÿ ïðè-

âîäà ñ ðåãóëèðîâêîé ïî ñêîðîñòè èëè ðåãóëèðîâêîé ïî êðóòÿùåìó

ìîìåíòó, îò îáðàáîòêè äîïîëíèòåëüíûõ îïîðíûõ ñèãíàëîâ, îò íàëè-

4.1 Îáùèå ñâåäåíèÿ î ìàêðîñàõ ïðèëîæåíèé

Â äàëüíåéøåì ðàñïðåäåëåíèÿ çàâèñÿò îò âûáèðàåìîãî ìàêðîñà –

ñì. ãëàâó Ìàêðîñû ïðèëîæåíèé.

Ïîëüçîâàòåëü ìîæåò â ëþáîå âðåìÿ èçìåíÿòü ðàñïðåäåëåíèÿ

âðó÷íóþ. Äàëåå îíè íå ÿâëÿþòñÿ áîëüøå “çàâèñèìûìè ïî ìàêðîñàì”.

Ñëåäîâàòåëüíî, ìåòîäèêà ìàêðîñîâ ïîçâîëÿåò ãèáêî ïðèñïîñîáëè-

âàòüñÿ ê ñïåöèàëüíûì òðåáîâàíèÿì â èíòåðåñàõ ïîëüçîâàòåëÿ.

÷èÿ òåõ èëè èíûõ ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé íà àíàëîãîâûõ âûõîäàõ,

îò èñïîëüçîâàíèÿ òåõ èëè èíûõ îïîðíûõ èñòî÷íèêîâ óæå çàëîæåíû

â ìàêðîñû.

Ìàêðîñ âûáèðàåòñÿ â ïàðàìåòðå Macro Select (2.01). Ïîñëå âûáîðà

îñóùåñòâëÿåòñÿ íàçíà÷åíèå ôóíêöèè êàæäîìó èç öèôðîâûõ âõîäîâ

DI1…DI8. Ôóíêöèè îïèñûâàþòñÿ â ãëàâå Ìàêðîñû ïðèëîæåíèé.

Ïðè âûáîðå ìàêðîñîâ äîñòóïíû ïåðå÷èñëÿåìûå íèæå “âàðèàíòû

ñåëåêöèè” (âûáèðàåìûå ïàðàìåòðû) ïðåäâàðèòåëüíîãî çàäàíèÿ

ïðè óñëîâèè, ÷òî îíè âûðàæàþòñÿ çíà÷åíèÿìè ïî óìîë÷àíèþ èëè

ïåðåâåäåíû â ñîñòîÿíèå Macro Depend (çàâèñèìîñòü ïî ìàêðîñàì):

Íàðÿäó ñ àíàëîãîâûìè è öèôðîâûìè âûõîäàìè âîçìîæíî ðåêîíôè-

ãóðèðîâàíèå íåêîòîðûõ öèôðîâûõ âõîäîâ. Äëÿ öèôðîâûõ âõîäîâ

DI1…DI4 â ìàêðîñàõ 1+5+6+7+8 ïðåäóñìîòðåíî èíäèâèäóàëüíîå

îïðåäåëåíèå ñ ïîìîùüþ ãðóïïû ïàðàìåòðîâ 9 - Àäàïòàöèÿ ïî

ìàêðîñàì. Ìàêðîñû 2+3+4 ÿâëÿþòñÿ ôèêñèðîâàííûìè è íå äîïóñ-

êàþò ðåêîíôèãóðèðîâàíèå.

Ïðèìåð àäàïòàöèè ïî ìàêðîñàì:

ìàêðîñ 6 – íåîáõîäèìîñòü âûáîðà çàäàò÷èêà ñêîðîñòè

òðåáóåòñÿ ïåðåîïðåäåëåíèå öèôðîâîãî âõîäà DI1 äëÿ

ïåðåêëþ÷åíèÿ ñ “íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ” íà “íàáîð

àëüòåðíàòèâíûõ ïàðàìåòðîâ” äëÿ èñïîëüçîâàíèÿ

ïèëîîáðàçíîãî ñèãíàëà 1 / 2

• Çàäàéòå äëÿ ïàðàìåòðà „Dir of Rotation” (9.09) çíà÷åíèå

áëîêèðîâêè (Disable) âìåñòî çàâèñèìîñòè ïî ìàêðîñàì (Macro

depend)

• Çàäàéòå äëÿ ïàðàìåòðà „AlternativParam” (9.14) çíà÷åíèå DI1

âìåñòî Macro depend

• Çàäàéòå äëÿ íàáîðà ñòàíäàðòíûõ ïàðàìåòðîâ (5.07…5.10) è äëÿ

íàáîðà àëüòåðíàòèâíûõ ïàðàìåòðîâ (5.22…5.25) òðåáóåìûå

çíà÷åíèÿ

Âûáèðàåìûé ïàðàìåòð Çàìå÷àíèå

MotPotMinSpeed (9.12) Ìèíèìàëüíàÿ îïîðíàÿ ñêîðîñòü íà

çàäàò÷èêå ñêîðîñòè

Ext Field Rev (9.13) Âíåøíÿÿ ïåðåïîëþñîâêà âîçáóæäåíèÿ ñ ïî-

ìîùüþ ïåðåêëþ÷àòåëÿ âíåøíåé ïåðåïîëþ-

ñîâêè âîçáóæäåíèÿ

AlternativParam (9.14) Ïåðåêëþ÷åíèå ìåæäó íàáîðîì ñòàíäàðò-

íûõ ïàðàìåòðîâ è íàáîðîì àëüòåðíàòèâ-

íûõ ïàðàìåòðîâ

Ext Speed Lim (9.15) Âíåøíåå îãðàíè÷åíèå ñêîðîñòè â ðåæèìå

ôèêñèðîâàííîé ñêîðîñòè 1 (5.13)

Add AuxSpRef (9.16) Äîïîëíèòåëüíàÿ îïîðíàÿ âñïîìîãàòåëüíàÿ

ñêîðîñòü

Curr Lim 2 Inv (9.17) Âòîðîå îãðàíè÷åíèå òîêà ïîñðåäñòâîì Arm

Cur Lim 2 (3.24)

Speed/Torque (9.18) Ïåðåêëþ÷åíèå ìåæäó ïðèâîäîì ñ ðåãóëè-

ðîâêîé ïî ñêîðîñòè è ïðèâîäîì ñ ðåãóëèðîâ-

êîé ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó

Disable Bridge1 (9.19) Áëîêèðîâêà òèðèñòîðíîãî ìîñòà 1

Disable Bridge2 (9.20) Áëîêèðîâêà òèðèñòîðíîãî ìîñòà 2

Ïðèìå÷àíèå: Èñòîðè÷åñêè, äî ýëåêòðîíèêè,  äëÿ çàäàíèÿ ñêîðîñòè èñïîëüçîâàëñÿ ïîòåíöèîìåòð ñ ïðèâîäîì îò ìèêðîäâèãàòåëÿ. Îòñþäà àíãëèéñêèé òåðìèí: "Motor Potentiometr".

Òåïåðü ýòî — öèôðîâîé èíòåãðàòîð â ìèêðîïðîöåññîðå. Ó íàñ áîëåå ðàñïðîñòðàíåí òåðìèí: "çàäàò÷èê ñêîðîñòè".
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Îáçîð óñòàíàâëèâàåìûõ íà ïðåäïðèÿòèè-èçãîòîâèòåëå çíà÷åíèé ïàðàìåòðîâ,

çàâèñèìûõ îò ìàêðîñîâ:

Макрос � 1 2 3 4 5 6 7 8
� Параметр Standard Man/Const Sp Hand/Auto Hand/MotPot Jogging Motor Pot ext Field Rev Torque Ctrl
Cmd Location (2.02) Terminals Terminals Terminals Terminals Terminals Terminals Terminals Terminals

Cur Contr Mode (3.14) Speed Contr Speed Contr Speed Contr Speed Contr Speed Contr Speed Contr Speed Contr Torque Contr
Torque Ref Sel (3.15) AI2 AI2 Const Zero AI2 Const Zero AI2 AI2 AI1
Speed Ref Sel (5.01) AI1 AI1 AI1 AI1 AI1 Const Zero AI1 Const Zero
Alt Par Sel (5.21) Sp < Lev1 Digital Input 4 Sp < Lev1 Sp < Lev1 Sp < Lev1 Sp < Lev1 Sp < Lev1 Sp < Lev1
Aux Sp Ref Sel (5.26) Const Zero Const Zero Const Zero Const Zero AI2 Const Zero Const Zero Const Zero
AO1 Assign (6.05) Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act Speed Act
AO2 Assign (6.08) Arm Volt Act Arm Cur Act Arm Cur Act Arm Cur Act Torque Act Arm Volt Act Arm Volt Act Torque Act
DO1 Assign (6.11) Rdy for Run Rdy for On Rdy for On Rdy for On Rdy for Run Rdy for Run Rdy for Run Rdy for Run
DO2 Assign (6.12) Running Running Running Running Zero Speed Speed Level 1 Running Running
DO3 Assign (6.13) Zero Speed Fault Fault Fault At Setpoint Speed Level 2 Field Rev Act Zero Speed
DO4 Assign (6.14) Flt or Alarm Zero Speed Zero Speed Zero Speed Flt or Alarm Flt or Alarm Flt or Alarm Flt or Alarm
DO5 Assign (6.15) Main Cont On Main Cont On Main Cont On Main Cont On Main Cont On Main Cont On Main Cont On Main Cont On
MSW Bit11 Ass (6.22) нет нет нет нет нет нет нет нет

MSW Bit12 Ass (6.23) нет нет нет нет нет нет нет нет

MSW Bit13 Ass (6.24) нет нет нет нет нет нет нет нет

MSW Bit14 Ass (6.25) нет нет нет нет нет нет нет нет

Присваивание DI1 Jog 1 Start Start/Stop Hand Start/Stop Direc of Rotat. Direc of Rotat. Ext Field Rev Coast
DI2 Jog 2 Stop Hand/Auto Jog 1 Jog 1 Incr. Speed Jog 1 Не использ.

DI3 External Fault Direc of Rotat. Direc of Rotat. Direc of Rotat. Jog 2 Decr. Speed External Fault External Fault
DI4 External Alarm Ramp 1 / 2 AI1/Fixed Sp 1 AI1/MotPot Не использ. Min Speed External Alrm External Alrm
DI5 Emerg. Stop Emerg. Stop Emerg. Stop Emerg. Stop Emerg. Stop Emerg. Stop Emerg. Stop Emerg. Stop
DI6 Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset
DI7 On/Off Fixed Speed 1 Direc of Rotat. Incr. Speed On/Off On/Off On/Off On/Off
DI8 Run Fixed Speed 2 Start/Stop Auto Decr. Speed Run Run Run Run

Не предназначены для
реконфигурирования
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Èìåþòñÿ ñëåäóþùèå ìàêðîñû ïðèëîæåíèé:

Ìàêðîñ 1: Standard (ñòàíäàðòíûé)

Âêëþ÷åíèå/âûêëþ÷åíèå ïðèâîäà è çàïóñê ÷åðåç

2 öèôðîâûõ âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëîãîâîãî

âõîäà.

Âíåøíåå îãðàíè÷åíèå êðóòÿùåãî ìîìåíòà ñ ïî-

ìîùüþ àíàëîãîâîãî âõîäà.

Òîë÷êîâàÿ ïîäà÷à ñ ïîìîùüþ 2 öèôðîâûõ âõîäîâ.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ âíåøíèõ ñîáûòèé (íåèñï-

ðàâíîñòè/àâàðèè).

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 2: Man/Const Sp

Çàïóñê è îñòàíîâ ïðèâîäà ñ ïîìîùüþ 2 öèôðî-

âûõ âõîäîâ.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëîãîâîãî

âõîäà.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ ñ ïîìîùüþ

îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Âûáîð äâóõ íàáîðîâ õàðàêòåðèñòèê ïèëîîáðàçíî-

ãî ñèãíàëà ñ ïîìîùüþ îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè èëè äâóõ ôèêñèðîâàí-

íûõ ñêîðîñòåé ñ ïîìîùüþ äâóõ öèôðîâûõ âõîäîâ.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 3: Hand/Auto

Ïåðåêëþ÷åíèå ìåæäó ðó÷íûì è àâòîìàòè÷åñêèì

óïðàâëåíèåì ñ ïîìîùüþ îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Ðó÷íîå óïðàâëåíèå:

Çàïóñê è îñòàíîâ ïðèâîäà ñ ïîìîùüþ

1 öèôðîâîãî âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëî-

ãîâîãî âõîäà 1.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè èëè îäíîé ôèêñè-

ðîâàííîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ îäíîãî öèô-

ðîâîãî âõîäà.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ ñ ïîìî-

ùüþ îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Àâòîìàòè÷åñêîå óïðàâëåíèå:

Çàïóñê è îñòàíîâ ïðèâîäà ñ ïîìîùüþ

1 öèôðîâîãî âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëî-

ãîâîãî âõîäà 2.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ ñ ïîìî-

ùüþ îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 4: Hand/MotPot

Çàïóñê è îñòàíîâ ïðèâîäà ñ ïîìîùüþ îäíîãî

öèôðîâîãî âõîäà.

Òîë÷êîâàÿ ïîäà÷à ñ ïîìîùüþ 1 öèôðîâîãî âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëîãîâîãî

âõîäà.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ ñ ïîìîùüþ

îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Ðåàëèçàöèÿ ôóíêöèè çàäàò÷èêà ñêîðîñòè

ñ ïîìîùüþ äâóõ öèôðîâûõ âõîäîâ.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè èëè ïîòåíöèîìåòðà

äâèãàòåëÿ ñ ïîìîùüþ îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 5: Jogging

Âêëþ÷åíèå/âûêëþ÷åíèå ïðèâîäà è çàïóñê ÷åðåç

2 öèôðîâûõ âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëîãîâîãî

âõîäà 1.

Âûáîð äîïîëíèòåëüíîé îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïî-

ìîùüþ àíàëîãîâîãî âõîäà 2.

Òîë÷êîâàÿ ïîäà÷à ñ ïîìîùüþ 2 öèôðîâûõ âõîäîâ.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ ñ ïîìîùüþ

îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 6: Motor Pot

Âêëþ÷åíèå/âûêëþ÷åíèå ïðèâîäà è çàïóñê ÷åðåç

2 öèôðîâûõ âõîäà.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ ñ ïîìîùüþ

îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Âîçìîæíîñòü âûáîðà ìèíèìàëüíîé ñêîðîñòè

ñ ïîìîùüþ îäíîãî öèôðîâîãî âõîäà.

Ðåàëèçàöèÿ ôóíêöèè çàäàò÷èêà ñêîðîñòè

ñ ïîìîùüþ äâóõ öèôðîâûõ âõîäîâ.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 7: ext Field Rev

Âêëþ÷åíèå/âûêëþ÷åíèå ïðèâîäà è çàïóñê ÷åðåç

2 öèôðîâûõ âõîäà.

Âûáîð îïîðíîé ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àíàëîãîâîãî

âõîäà 1.

Âíåøíåå îãðàíè÷åíèå êðóòÿùåãî ìîìåíòà ñ ïîìî-

ùüþ àíàëîãîâîãî âõîäà 2.

Òîë÷êîâàÿ ïîäà÷à ñ ïîìîùüþ 1 öèôðîâîãî âõîäà.

Âîçìîæíîñòü àêòèâèçàöèè âíåøíåé ïåðåïîëþ-

ñîâêè âîçáóæäåíèÿ ñ ïîìîùüþ îäíîãî öèôðîâîãî

âõîäà.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ âíåøíèõ ñîáûòèé

(íåèñïðàâíîñòè/àâàðèè).

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.

Ìàêðîñ 8: Torque Ctrl

Âêëþ÷åíèå/âûêëþ÷åíèå ïðèâîäà è çàïóñê ÷åðåç

2 öèôðîâûõ âõîäà.

Âûáîð îïîðíîãî êðóòÿùåãî ìîìåíòà ñ ïîìîùüþ

àíàëîãîâîãî âõîäà.

Îñòàíîâ èíåðöèîííîé ïîäà÷è ñ ïîìîùüþ îäíîãî

öèôðîâîãî âõîäà.

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ âíåøíèõ ñîáûòèé

(íåèñïðàâíîñòè/àâàðèè).

2 öèôðîâûõ âõîäà äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà

è ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè.
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.1 Ìàêðîñ 1 – Ñòàíäàðòíûé (Standard)

Ïðèìå÷àíèå: fault  — íåèñïðàâíîñòü (àâàðèÿ).

alarm — ïðåäóïðåæäåíèå (òðåâîãà).

Описание функциональных возможностей входов/выходов 

Вход/ 
выход 

Парам. Функция 

DI1  Скорость толчковой подачи 1. Скорость может быть задана в параметре 5.13. 
Линейную функцию для ускорения/замедления можно задать в параметре 5.19/5.20. 

DI2  Скорость толчковой подачи 2. Скорость может быть задана в параметре 5.14. 
Линейную функцию для ускорения/замедления можно задать в параметре 5.19/5.20. 

DI3 2.01 Внешний сигнал неисправности. Инициирует реакцию на неисправность с выключением привода. 

DI4  Внешний сигнал тревоги. Инициирует вывод предупреждения в DCS400 

DI5  Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь. 

DI6  Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после неисправностей 

DI7  Привод вкл/выкл (ON/OFF). DI7=0=OFF, DI7=1=ON 

DI8  Запуск/останов (START / STOP) привода. DI8=0=STOP, DI8=1=START 

DO1 6.11 Готовность к работе. Конвертор включен (ON), но пока не запущен (не установлено состояние START) 

DO2 6.12 Рабочий режим. Привод запущен (START) (Контроллер тока активизирован) 

DO3 6.13 Сигнал нулевой скорости. Двигатель в состоянии покоя. 

DO4 6.14 Групповой сигнал неисправности. Общий сигнал при любых нарушениях работы или авариях. 

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде ON (DI7) 

AI1 5.01 Опорная скорость 

AI2 3.15 Возможно внешнее ограничение крутящего момента Вначале необходимо для параметра Cur 
Contr Mode 3.14 заменить значение Macro depend на Lim Sp Ctr. При отсутствии замены 
действуют заводские установочные значения для ограничения крутящего момента (100%) 

AO1 6.05 Фактическая скорость 

AO2 6.08 Фактическое напряжение якоря 

 

Взаимная блокировка скорости толчковой подачи 1 – скорости толчковой подачи 2 – ЗАПУСК привода 

Jog 1 
DI1 

Jog 2 
DI2 

ЗАПУСК 
DI8 

Привод включен (ON) (DI7=1) 

0 0 0 Привод остановлен (STOP) (Контроллер тока заблокирован) 

1 0 0 Привод запущен через DI1, опорная скорость = параметр 5.13 

x 1 0 Привод запущен через DI2, опорная скорость = параметр 5.14 

x x 1 Привод запущен по команде START (DI8), опорная скорость задается 
на аналоговом входе AI1 

 

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче 
в эксплуатацию (при наладке) 

1 – Установочные  
параметры двигателя 

2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер 
скорости 

6 – Вход/выход 

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 
        [Standard] 

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 
        [AI1] 

6.01 AI1 Scale 100% 

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 
        [Terminals] 

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0% 

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100% 

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 
        [Speed Contr] 

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0% 

1.05 Base Speed  3.15 Torque Ref Sel 
        [AI2] 

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign 
        [Speed Act] 

1.06 Max Speed  3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode 

  3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100% 

   5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign 
        [Arm Volt Act] 

   5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode 

   5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100% 

   5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign 
        [Rdy for Run] 

   5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign 
        [Running] 

   5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign 
        [Zero Speed] 

   5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign 
        [Flt or Alarm] 

   5.21 Alt Par Sel 
        [Sp < Lev1] 

6.15 DO5 Assign 
        [Main Cont On] 

   5.26 Aux Sp Ref Sel 
        [Const Zero] 

6.22 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 

    6.23 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 

    6.24 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 

    6.25 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.2 Ìàêðîñ 2 - Man/Const Sp

Описание функциональных возможностей входов/выходов
Вход/
выход

Парам. Функция

DI1 Привод запускается замыканием цифрового входа DI1 (DI=1). Привод включается (ON)
и переводится в стартовое (START) состояние.

DI2 Привод останавливается размыканием цифрового входа DI2 (D2=0). DI2 обладает приоритетом
над DI1, то есть, при разомкнутом DI2 запуск привода не представляется возможным. Останов
привода выполняется согласно параметру Stop-Mode, после чего привод выключается.

DI3 2.01 Направление вращения. DI3=0=прямое направление, DI3=1=обратное направление

DI4 Предусмотрен выбор 2 наборов пилообразных функций.
DI4=0=Пилообразная функция 1

Линейная функция ускорения 5.09 / линейная функция замедления 5.10 / регулировка
скорости KP 5.07 / регулировка скорости TI 5.08

DI4=1=Пилообразная функция 2
Альтернативная линейная функция ускорения 5.24 / альтернативная линейная
функция замедления 5.25 / альтернативная регулировка скорости KP 5.22 /
альтернативная регулировка скорости TI 5.23

DI5 Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь.

DI6 Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после неисправностей

DI7 Фиксированная скорость 1, возможно задание скорости в параметре 5.13 (пилообразная
функция 5.19/5.20)

DI8 Фиксированная скорость 2, возможно задание скорости в параметре 5.14 (пилообразная
функция 5.19/5.20)

DO1 6.11 Готовность к включению (On). Электроника получает питание, отсутствуют сигналы нарушений работы.

DO2 6.12 Рабочий режим. Действует контроллер тока.

DO3 6.13 Сигнал нарушения работы. Конвертор отключен.

DO4 6.14 Сигнал нулевой скорости. Двигатель в состоянии покоя.

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде START (DI1).

AI1 5.01 Опорная скорость

AO1 6.05 Фактическая скорость

AO2 6.08 Фактический ток якоря

Выбор опорной скорости или двух фиксированных скоростей через DI7 и DI8.
DI7 DI8 Привод запущен (START) (DI1=1)
0 0 • Ручная установка скорости (Man Speed); выбор опорной скорости на аналоговом входе AI1
1 0 • Const Speed (постоянная скорость); фиксированная скорость 1, возможно задание скорости

в параметре 5.13 (Ramp 5.19/5.20)
x 1 • Const Speed (постоянная скорость); фиксированная скорость 2, возможно задание скорости

в параметре 5.14 (Ramp 5.19/5.20)

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче в эксплуатацию
1 – Установочные

параметры двигателя
2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер

скорости
6 – Вход/выход

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select
        [Man/Const Sp]

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel
        [AI1]

6.01 AI1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location
        [Terminals]

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0%

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode
        [Speed Contr]

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%

1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel
        [AI2]

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
        [Speed Act]

1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
        [Arm Cur Act]

5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign
        [Rdy On]

5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
        [Running]

5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign
        [Fault]

5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign
        [Zero Speed]

5.21 Alt Par Sel
        [DI4]

6.15 DO5 Assign
        [Main Cont On]

5.24 Alt Accel Ramp 6.22 MSW Bit 11 Ass
        [none]

5.25 Alt Decel Ramp 6.23 MSW Bit 12 Ass
        [none]

5.26 Aux Sp Ref Sel
        [Const Zero]

6.24 MSW Bit 13 Ass
        [none]
6.25 MSW Bit 14 Ass
        [none]
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.3 Ìàêðîñ 3 - Hand/Auto

Описание функциональных возможностей входов/выходов

Вход/
выход

Парам. Функция

DI1 Запуск/останов вручную. Запуск и останов привода. DI1=0=STOP, DI1=1=START
При запуске привод включается (ON) и переводится в стартовое (START) состояние. Останов
привода выполняется согласно параметру Stop-Mode, после чего привод выключается.

DI2 Переключение между ручным и автоматическим управлением.
Имеющаяся команда запуска/останова действует после переключения.
DI2=0=Ручное управление:

Привод запускается и останавливается через цифровой вход DI1.
Для выбора опорной скорости используется аналоговый вход AI1.
Направление вращения выбирается на цифровом входе DI3.
Выбор опорной скорости или фиксированной скорости осуществляется через цифровой
вход DI4.

DI2=1=Автоматическое управление:
Привод запускается и останавливается через цифровой вход DI8.
Опорная скорость выбирается из ПЛК через аналоговый вход AI2.
Направление вращения выбирается на цифровом входе DI7.

DI3 2.01 Выбор направления вращения вручную. DI3=0=прямое направление, DI3=1=обратное
направление

DI4 Выбор опорной скорости AI1/ фиксированной скорости 1 вручную
DI4=0=выбор опорной скорости через аналоговый вход AI1
DI4=1=фиксированная скорость 1, возможно задание скорости в параметре 5.13 (пилообразная
функция 5.19/5.20)

DI5 Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь.

DI6 Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после
неисправностей.

DI7 Выбор направления вращения автоматически. DI7=0=прямое направление, DI3=1=обратное
направление.

DI8 Автоматический запуск/ останов. Запуск и останов привода. DI8=0=STOP , DI8=1=START
При запуске привод включается (ON) и переводится в стартовое (START) состояние. Останов
привода выполняется согласно параметру Stop-Mode, после чего привод выключается.

DO1 6.11 Готовность к включению (On). Электроника получает питание, отсутствуют сигналы нарушений работы.

DO2 6.12 Рабочий режим. Действует контроллер тока.

DO3 6.13 Сигнал нарушения работы Конвертор отключен.

DO4 6.14 Сигнал нулевой скорости. Двигатель в состоянии покоя.

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде START (DI1).

AI1 5.01 Задание опорной скорости вручную.

AI2 5.26 Автоматическое задание опорной скорости из ПЛК.

AO1 6.05 Фактическая скорость.

AO2 6.08 Фактический ток якоря.

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются
при сдаче в эксплуатацию
1 – Установочные

параметры двигателя
2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер

скорости
6 – Вход/выход

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select
        [Hand/Auto]

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel
        [AI1]

6.01 AI1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location
        [Terminals]

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0%

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode
        [Speed Contr]

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%

1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel
        [Const Zero]

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
        [Speed Act]

1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
        [Arm Cur Act]

5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign
        [Rdy On]

5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
        [Running]

5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign
        [Fault]

5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign
        [Zero Speed]

5.21 Alt Par Sel
        [Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
        [Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
        [Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
        [none]
6.23 MSW Bit 12 Ass
        [none]
6.24 MSW Bit 13 Ass
        [none]
6.25 MSW Bit 14 Ass
        [none]
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Ðèñ. 4.2/3: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ ìàêðîñà ïðèëîæåíèÿ 3 - Hand/Auto
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.4 Ìàêðîñ 4 - Hand/MotPot

 

Описание функциональных возможностей входов/выходов 

Вход/ 
выход 

Парам. Функция 

DI1  Запуск/останов. Запуск и останов привода. DI1=0=STOP , DI1=1=START. 
При запуске привод включается (ON) и переводится в стартовое (START) состояние. Останов 
привода выполняется согласно параметру Stop-Mode, после чего привод выключается и опорная 
скорость устанавливается на нуль. 

DI2  Скорость толчковой подачи 1. Скорость может быть задана в параметре 5.13. 
Линейную функцию ускорения/замедления для толчкового режима можно задать в параметре 5.19/5.20. 
Скорость толчковой подачи 1 (Jog speed 1) обладает приоритетом над AI1 

DI3  Направление вращения. DI3=0=прямое направление, DI3=1=обратное направление 

DI4 2.01 AI1/MotPot, Выбор опорная значения скорости или функции motor pot (задатчик скорости). 
DI4=0=опорная скорость через AI1 или Jog Speed 1 
DI4=1=функция задатчика скорости (motor pot) через DI7 и DI8 

DI5  Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь. 

DI6  Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после неисправностей 

DI7  Функция (Motor pot) „faster“ (быстрее). Темп ускорения Accel Ramp 5.09 

DI8  Функция (Motor pot) „slower“ (медленнее). Темп замедления Ramp 5.10. Замедление обладает 
приоритетом над ускорением. 

DO1 6.11 Готовность к включению (On). Электроника получает питание, отсутствуют сигналы нарушений работы. 

DO2 6.12 Рабочий режим. Действует контроллер тока. 

DO3 6.13 Сигнал нарушения работы. Конвертор отключен. 

DO4 6.14 Сигнал нулевой скорости. Двигатель в состоянии покоя. 

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде START (DI1). 

AI1 5.01 Опорная скорость. 

AO1 6.05 Фактическая скорость. 

AO2 6.08 Фактический ток якоря. 
 

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче в эксплуатацию 

1 – Установочные 
параметры двигателя 

2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер 
скорости 

6 – Вход/выход 

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 
        [Hand/MotPot] 

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 
        [AI1] 

6.01 AI1 Scale 100% 

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 
        [Terminals] 

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 
Mode 

6.02 AI1 Scale 0% 

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100% 

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 
        [Speed Contr] 

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0% 

1.05 Base Speed  3.15 Torque Ref Sel 
        [AI2] 

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign 
        [Speed Act] 

1.06 Max Speed  3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode 

  3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100% 

   5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign 
        [Arm Cur Act] 

   5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode 

   5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100% 

   5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign 
        [Rdy On] 

   5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign 
        [Running] 

   5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign 
        [Fault] 

   5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign 
        [Zero Speed] 

   5.21 Alt Par Sel 
        [Sp < Lev1] 

6.15 DO5 Assign 
        [Main Cont On] 

   5.26 Aux Sp Ref Sel 
        [Const Zero] 

6.22 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 

    6.23 MSW Bit 12 Ass 
        [none] 

    6.24 MSW Bit 13 Ass 
        [none] 

    6.25 MSW Bit 14 Ass 
        [none] 
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Ðèñ. 4.2/4: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ ìàêðîñà ïðèëîæåíèÿ 4 - Hand/MotPot
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.5 Ìàêðîñ 5 – Jogging

Описание функциональных возможностей входов/выходов

Вход/
выход

Парам. Функция

DI1 Направление вращения. DI1=0=прямое направление , DI1=1=обратное направление

DI2 Скорость толчковой подачи 1. Скорость может быть задана в параметре 5.13.
Линейную функцию ускорения/замедления для толчкового режима можно задать в параметре 5.19/5.20.

DI3 Скорость толчковой подачи 2. Скорость может быть задана в параметре 5.14.
Линейную функцию ускорения/замедления для толчкового режима можно задать в параметре 5.19/5.20.

DI4 2.01 Не используется.

DI5 Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь.

DI6 Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после неисправностей.

DI7 Привод вкл/выкл (ON/OFF). DI7=0=OFF , DI7=1=ON

DI8 Запуск/останов (START / STOP) привода. DI8=0=STOP , DI8=1=START

DO1 6.11 Готовность к работе. Конвертор включен (ON), но пока не запущен (не установлено состояние START).

DO2 6.12 Сигнал нулевой скорости. Двигатель в состоянии покоя.

DO3 6.13 Точка задания значения (at set). Опорная и фактическая скорости равны.

DO4 6.14 Групповой сигнал неисправности. Общий сигнал при любых нарушениях работы или авариях.

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде ON (DI7).

AI1 5.01 Опорная скорость.

AI2 5.26 Дополнительная опорная скорость.

AO1 6.05 Фактическая скорость.

AO2 6.08 Фактический крутящий момент.

Взаимная блокировка скорости толчковой подачи 1 – скорости толчковой подачи 2 – ЗАПУСК привода

Толчк. подача 1
DI2

Толчк. подача 2
DI3

ЗАПУСК
DI8

Привод включен (ON) (DI7=1)

0 0 0 Привод остановлен (STOP) (Контроллер тока заблокирован)

1 0 0 Привод запущен через DI1, опорная скорость = параметр 5.13

x 1 0 Привод запущен через DI2, опорная скорость = параметр 5.14

x x 1 Привод запущен по команде START (DI8), опорная скорость задается
на аналоговом входе AI1

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче
в эксплуатацию

1 – Установочные
параметры двигателя

2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер
скорости

6 – Вход/выход

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select
        [Jogging]

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel
        [AI1]

6.01 AI1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location
        [Terminals]

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0%

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode
        [Speed Contr]

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%

1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel
        [Const Zero]

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
        [Speed Act]

1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
        [Torque Act]

5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign
        [Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
        [Zero Speed]

5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign
        [At Setpoint]

5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign
        [Flt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
        [Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
        [Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
        [AI2]

6.22 MSW Bit 11 Ass
        [none]

6.23 MSW Bit 12 Ass
        [none]

6.24 MSW Bit 13 Ass
        [none]

6.25 MSW Bit 14 Ass
        [none]
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Ðèñ. 4.2/5: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ ìàêðîñà ïðèëîæåíèÿ 5 - Jogging
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.6 Ìàêðîñ 6 - Motor Pot

 

Описание функциональных возможностей входов/выходов 

Вход/ 
выход 

Парам. Функция 

DI1  Направление вращения. DI1=0=прямое направление , DI1=1=обратное направление 

DI2  Функция задатчика скорости (Motor pot) „faster“ (быстрее). Accel Ramp 5.09 

DI3  Функция задатчика скорости (Motor pot) „slower“ (медленнее). Decel Ramp 5.10. 
Замедление обладает приоритетом над ускорением. 

DI4 2.01 Минимальная скорость. Скорость может быть задана в параметре 5.13. Если привод запущен 
(с помощью START), двигатель разгоняется до данной минимальной скорости и задание скорости 
ниже данного минимума с помощью функции задатчика скорости не представляется возможным. 

DI5  Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь. 

DI6  Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после неисправностей. 

DI7  Привод вкл/выкл (ON/OFF). DI7=0=OFF, Сброс скорости MotPot Speed до нуля; DI7=1=ON 

DI8  Запуск/останов (START / STOP) привода. DI8=0=STOP; DI8=1=START, ускорение до последнего 
значения MotPot Speed 

DO1 6.11 Готовность к работе. Конвертор включен (ON), но пока не запущен (не установлено состояние START) 

DO2 6.12 Достигнуто значение nmax (nmax может быть задано в параметре 5.16) nact ≥ уровня 1 / уровня 2. 

DO3 6.13 Достигнуто значение nmin (nmin может быть задано в параметре 5,17) nact ≥ уровня 1. 

DO4 6.14 Групповой сигнал неисправности. Общий сигнал при любых нарушениях работы или авариях. 

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде ON (DI7). 

AO1 6.05 Фактическая скорость 

AO2 6.08 Фактическое напряжение якоря 
 

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче в эксплуатацию 

1 – Установочные 
параметры двигателя 

2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер скорости 6 – Вход/выход 

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 

        [Motor Pot] 

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 

        [Const Zero] 

6.01 AI1 Scale 100% 

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 
        [Terminals] 

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0% 

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100% 

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 

        [Speed Contr] 

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0% 

1.05 Base Speed  3.15 Torque Ref Sel 

        [AI2] 

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign 

        [Speed Act] 

1.06 Max Speed  3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode 

  3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100% 

   5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign 

        [Arm Volt Act] 

   5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode 

   5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100% 

   5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign 

        [Rdy for Run] 

   5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign 
        [Speed > Lev 1] 

   5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign 
        [Speed > Lev 2] 

   5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign 

        [Flt or Alarm] 

   5.21 Alt Par Sel 
        [Sp < Lev1] 

6.15 DO5 Assign 
        [Main Cont On] 

   5.26 Aux Sp Ref Sel 
        [Const Zero] 

6.22 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 

    6.23 MSW Bit 12 Ass 

        [none] 

    6.24 MSW Bit 13 Ass 
        [none] 

    6.25 MSW Bit 14 Ass 
        [none] 
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Ðèñ. 4.2/6: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ ìàêðîñà ïðèëîæåíèÿ 6 - Motor Pot
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.2.7 Ìàêðîñ 7 - ext Field Rev ñ êîíòàêòîðîì

îñòàòî÷íîãî äåéñòâèÿ

Êðàòêîå îïèñàíèå

Ðåæèì áåç ïåðåïîëþñîâêè
âîçáóæäåíèÿ:
• DI1 = 0 V (êîíòàêò ðàçîì-
êíóò), äåéñòâóåò òîëüêî ïðè
íàõîæäåíèè ïðèâîäà â âûê-
ëþ÷åííîì ñîñòîÿíèè (DI 7 =
0) � DO3 = 0 V – íåàêòèâíîå
ñîñòîÿíèå � Ðåëå K2 â îáå-
ñòî÷åííîì ñîñòîÿíèè � Êîí-
òàêòîð K3 â ñîñòîÿíèè „áåç
ïåðåïîëþñîâêè”.
• Åñëè â äàííîé ñèòóàöèè
ïðîèñõîäèò ÷òî-ëèáî ñ èñ-
òî÷íèêîì ïèòàíèÿ/öåïÿìè
ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè, êîíòàê-
òîð K3 îñòàåòñÿ â ñîñòîÿíèè
“áåç ïåðåïîëþñîâêè”.

Ðåæèì ñ ïåðåïîëþñîâêîé
âîçáóæäåíèÿ:
• DI1 = +24Â (êîíòàêò çàìê-
íóò), äåéñòâóåò òîëüêî ïðè
íàõîæäåíèè ïðèâîäà â âûê-
ëþ÷åííîì ñîñòîÿíèè (DI 7 =
0) � DO3 = +24Â ðåëå K2 â
ñîñòîÿíèè ïîä òîêîì � Êîí-
òàêò ðåëå K2 çàìêíóò (“on”) �
Êîíòàêòîð K3 â ñîñòîÿíèè
„ñ ïåðåïîëþñîâêîé”.
Åñëè â äàííîé ñèòóàöèè ïðî-
èñõîäèò ÷òî-ëèáî ñ èñòî÷íè-
êîì ïèòàíèÿ/öåïÿìè ïèòàíèÿ
ýëåêòðîíèêè, òî:
• Ïðè âûêëþ÷åíèè èñòî÷íè-
êà ïèòàíèÿ êîíòàêòîð K3 îñ-
òàåòñÿ â ñîñòîÿíèè „ñ ïåðå-
ïîëþñîâêîé”.
• Ïðè âûêëþ÷åíèè öåïè ïè-
òàíèÿ ýëåêòðîíèêè (ôàçà L1)
îäíîâðåìåííî ïðåêðàùàåò-
ñÿ ðàáîòà öåïè ïèòàíèÿ ýëåê-
òðîíèêè è èñòî÷íèêà ïèòà-
íèÿ êîíòàêòîðà ñ îñòàòî÷-
íîé íàìàãíè÷åííîñòüþ.
Ðåëå K2 îñòàåòñÿ â ñîñòîÿ-
íèè “ïîä òîêîì” äî ìîìåíòà
âûêëþ÷åíèÿ SDCS-CON-3A.
Êîíòàêòîð K3 íå ìîæåò ïå-
ðåêëþ÷èòüñÿ èç ïîëîæåíèÿ
“âêë” â ïîëîæåíèå “âûêë” ââè-
äó îáðûâà ôàçû L1.
Êîíòàêòîð k3 îñòàåòñÿ â ñî-
ñòîÿíèè „ñ ïåðåïîëþñîâêîé”.

Ïðè âîññòàíîâëåíèè ôàçû
L1 ïðîèñõîäèò ñëåäóþùåå:
• Êîíòàêòîð K3 ïåðåêëþ÷à-
åòñÿ â ñîñòîÿíèå “âûêë”.
• Ïîñëå âîçâðàòà ñèãíàëà
„Field reversal active” (àêòèâ-
íàÿ ïåðåïîëþñîâêà âîçáóæ-
äåíèÿ) ðåëå K2 çàíîâî ïåðå-
êëþ÷àåò êîíòàêòîð K3 â ïî-
ëîæåíèå “âêë”, íî ïðèâîä â
ýòîò ìîìåíò íàõîäèòñÿ â ñî-
ñòîÿíèè ÂÛÊË.

Ïðè ýòîì ïðèâîä ìîæåò
áûòü çàíîâî çàïóùåí â ðå-
æèìå ñ ïåðåïîëþñîâêîé âîç-
áóæäåíèÿ(“Field Reversal
Mode”).

Описание функциональных возможностей входов/выходов

Вход/
выход

Парам. Функция

DI1 Внешняя переполюсовка возбуждения с помощью переключателя внешней переполюсовки
возбуждения. Только для 2-квадрантного исполнения.
DI1=0= без переполюсовки возбуждения.
DI1=1= переполюсовка возбуждения.
Зависит от переполюсовки возбуждения (DI1=1), сигнал „активная переполюсовка поля
находится в логическом состоянии „1“.
Переполюсовка возбуждения возможна только при выключенном приводе (DI7=0).
При активной переполюсовке возбуждения полярность фактического значения скорости
изменяется программным обеспечением.
Рекомендуется использовать контакторное реле с остаточной намагниченностью для
запоминания состояния данного реле при пропадании сетевого напряжения. В противном случае
возможно перегорание релейных контакторов под воздействием индуктивности цепи
возбуждения.

DI2 2.01 Скорость толчковой подачи 1. Скорость может быть задана в параметре 5,13.
Линейную функцию ускорения/замедления для толчкового режима можно задать в параметре
5.19/5.20.

DI3 Внешний сигнал неисправности. Инициирует реакцию на неисправность с выключением привода.

DI4 Внешний сигнал аварии. Инициирует вывод предупреждения в DCS400.

DI5 Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь.

DI6 Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после
неисправностей.

DI7 Привод вкл/выкл (ON/OFF). DI7=0=OFF, DI7=1=ON.

DI8 Запуск/останов (START / STOP) привода. DI8=0=STOP, DI8=1=START.

DO1 6.11 Готовность к работе. Конвертор включен (ON), но пока не запущен (не установлено
состояние START).

DO2 6.12 Рабочий режим. Привод запущен (START) (Контроллер тока активизирован).

DO3 6.13 Активная переполюсовка возбуждения.

DO4 6.14 Групповой сигнал неисправности. Общий сигнал при любых нарушениях работы или авариях.

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде ON (DI7).

AI1 5.01 Опорная скорость.

AI2 3.15 Возможно внешнее ограничение крутящего момента Вначале необходимо для параметра
Cur Contr Mode 3.14 заменить значение Macro depend на Lim Sp Ctr. При отсутствии замены
действуют заводские установочные значения для ограничения крутящего момента (100%).

AO1 6.05 Фактическая скорость.

AO2 6.08 Фактическое напряжение якоря.

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче
в эксплуатацию
1 – Установочные
параметры двигателя

2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер скорости 6 – Вход/выход

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select
        [ext Field Rev]

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel
        [AI1]

6.01 AI1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location
        [Terminals]

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0%

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode
        [Speed Contr]

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%

1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel
        [AI2]

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
        [Speed Act]

1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale
100%

5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
        [Arm Volt Act]

5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign
        [Rdy for Run]

5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
        [Running]

5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign
        [FieldReverse]

5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign
        [Flt or Alarm]

5.21 Alt Par Sel
        [Sp < Lev1]

6.15 DO5 Assign
        [Main Cont On]

5.26 Aux Sp Ref Sel
        [Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
        [none]
6.23 MSW Bit 12 Ass
        [none]
6.24 MSW Bit 13 Ass
        [none]
6.25 MSW Bit 14 Ass
        [none]
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Описание функциональных возможностей входов/выходов 

Вход/ 
выход 

Парам. Функция 

DI1  COAST. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь. 
COAST является самым быстрым способом останова контроллера тока. Контроллер тока 
уменьшает ток якоря до нуля максимально быстрым способом. Данная команда вызывает 
останов привода таким образом, что двигатель продолжает вращение и его скорость 
понижается до нуля под воздействием трения и нагрузки. 

DI2  Не используется. 

DI3  Внешний сигнал неисправности. Инициирует реакцию на неисправность с выключением привода. 

DI4 2.01 Внешний сигнал аварии. Инициирует вывод предупреждения в DCS400. 

DI5  Аварийный останов. Принцип закмнутой цепи, для работы необходима замкнутая цепь. 
В случае аварийного останова привод переключается на регулировку скорости 
и останавливается в соответствии с параметром Eme Stop Mode (2.04). 

DI6  Сброс. Подтверждение неисправности, сигнализация привода о восстановлении после 
неисправностей. 

DI7  Привод вкл/выкл (ON/OFF). DI7=0=OFF, DI7=1=ON. 

DI8  Запуск/останов (START / STOP) привода. DI8=0=STOP, DI8=1=START. 
В случае команды останова (STOP) привод переключается на регулировку скорости 
и останавливается в соответствии с параметром Stop Mode (2.03). 

DO1 6.11 Готовность к работе. Конвертор включен (ON), но пока не запущен (не установлено состояние 
START). 

DO2 6.12 Рабочий режим. Привод запущен (START) (Контроллер тока активизирован). 

DO3 6.13 Сигнал нулевой скорости. Двигатель в состоянии покоя. 

DO4 6.14 Групповой сигнал неисправности. Общий сигнал при любых нарушениях работы или авариях. 

DO5 6.15 Основной контактор включен. Управление по команде ON (DI7). 

AI1 3.15 Опорный крутящий момент. 

AO1 6.05 Фактическая скорость. 

AO2 6.08 Фактический крутящий момент. 
 

Задание параметров, затененные зоны заполняются макросами, а для других значения задаются при сдаче в эксплуатацию 

1 – Установочные 
параметры двигателя 

2 – Режим работы 3 - Якорь 5 – Контроллер скорости 6 – Вход/выход 

1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 
        [Torque Cntrl] 

3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 
        [Const Zero] 

6.01 AI1 Scale 100% 

1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 
        [Terminals] 

3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas Mode 6.02 AI1 Scale 0% 

1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100% 

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 
        [Torque Contr] 

5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0% 

1.05 Base Speed  3.15 Torque Ref Sel 
        [AI1] 

5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign 
        [Speed Act] 

1.06 Max Speed  3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode 

  3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100% 

   5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign 
        [Torque Act] 

   5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode 

   5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100% 

   5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign 
        [Rdy for Run] 

   5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign 
        [Running] 

   5.19 Jog Accel Ramp 6.13 DO3 Assign 
        [Zero Speed] 

   5.20 Jog Decel Ramp 6.14 DO4 Assign 
        [Flt or Alarm] 

   5.21 Alt Par Sel 
        [Sp < Lev1] 

6.15 DO5 Assign 
        [Main Cont On] 

   5.26 Aux Sp Ref Sel 
        [Const Zero] 

6.22 MSW Bit 11 Ass 
        [none] 

    6.23 MSW Bit 12 Ass 
        [none] 

    6.24 MSW Bit 13 Ass 
        [none] 

    6.25 MSW Bit 14 Ass 
        [none] 

 



II K 4-21

Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

Ðèñ. 4.2/8: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ ìàêðîñà ïðèëîæåíèÿ 8 - Torque Ctrl

IN O
U

T

X
9

8:

D
O

5

1
2

3
4

4
5

X
9

9:
1

2
3

U1
W

1
V1

PE

A
I1

A
I2

A
O

1
A

O
2

D
I1

D
I2

D
I3

D
I4

D
I5

D
I6

D
I7

D
I8

+
24

B
D

O
1

D
O

2
D

O
3

D
O

4
_

_
_

+
+

+

TT

K
198

:1

98
:2

F
6

1 2
F

4

1 2
F

5

1 2

L1
N

L1
L2

L3

F
1

K
1

1
3

5

2
4

6

L1

M
+ _

S
1 21

N
xx

x-
01

xx
xx

xx
xx

A
D

A
P

T
E

R

B
U

S
T

E
R

M
IN

A
T

IO
N

O
N O
FF

R
X

D

T
X

D

P
E

S
H

F
D

G
D

(N
)

D
(P

)

X
1

X
2

P
E

S
H

F
D

G
D

(N
)

D
(P

)
S

H

X
M

IT

R
E

C

E
R

R
O

R

+
24

V
0V

SH

4 
A

M ~

+
+

_
_

5.02

6.01 / 6.02

6.03 / 6.04

6.05 / 6.06 / 6.07

6.08 / 6.09 / 6.10

2.01

6.11

6.12

6.13

6.14

5.02

5.03

1.01 / 1.02

1.05 / 1.06

1.03 / 1.04

8.01 ... 8.16

6.15

A+

A-

B+

B-

Z+

Z-

0 V

US

*
*

Tref

nact

Ia act

n=0

 

ï
àð

àì
åò

ð

D
C

S
 4

00
P

A
N

A
IT

A
C

+
10

 Â
-1

0 
Â

D
D

C
S

X
7:X
6:

X
8:

 +
24

 B

R
S

23
2

0 
Â

D
C

S
 4

00
Ï

ëà
òà

 ó
ïð

àâ
ëå

íè
ÿ

î
ïò

è
÷å

ñê
è

é

P
C

0 
Â

0 
Â

0 
Â

11
5 

- 
23

0 
Â

, 5
0 

Ãö
40

0 
Â

, 5
0 

Ãö

Ì
îä

óë
ü

êî
íâ

åð
òî

ðà

Á
ëî

ê
âî

çá
óæ

ä
åí

èÿ

ïî
ä

êë
þ

÷å
íè

å 
âå

íò
è

ë
ÿò

î
ð

à 
çà

âè
ñè

ò 
î

ò 
òè

ïà
ì

î
ä

óë
ÿ 

è
 î

ò 
ïè

òà
þ

ù
åã

î
 í

àï
ð

ÿæ
åí

è
ÿ

È
ñò

î÷
íè

ê
ïè

òà
íè

ÿ
Â

åí
òè

ëÿ
òî

ð

Îñíîâíîé
êîíòàêòîð
ÂÊË

Ïðîãîí

Ãîòîâíîñòü ê ïðîãîíó

Íåèñïðàâíîñòü èëè àâàðèÿ

Àâàð. ñèãíàë
ïîëüçîâàòåëÿ

Èíåðö. ðåæèì

Àâàðèéíûé îñòàíîâ

Ñáðîñ

Âêë/âûêë

Ð
åê

îí
ô

èã
óð

èð
óå

òñ
ÿ

â 
ãð

óï
ïå

 ï
àð

àì
åò

ðî
â 

9
M

a
cr

o
 A

d
a

p
ta

ti
o

n

Ïðîãîí

Ñèãíàë íåèñïð. ïîëüç.

C
1 

D
1

X
10

:
1

2
X

3:
1

2
3

7
8

6
4

5
X

5:
1

2
3

4
5

X
3:

1
2

3
7

8
9

10
6

4
5

7
8

9
6

5
X

2:
1

2
3

4
X

1:
1

2
3

4

Ï
îë

ÿð
íî

ñò
è 

óê
àç

àí
û

 ä
ëÿ

 ð
àá

îò
û

 
â 

äâ
èã

àò
åë

üí
îì

 ð
åæ

èì
å

* 
Ò

ð
åá

óå
òñ

ÿ 
òî

ë
üê

î
â 

ãå
íå

ðà
òî

ðí
îì

ð
åæ

è
ì

å



II K 4-22

Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ4.3 Öèôðîâûå è àíàëîãîâûå âõîäû/âûõîäû

Öèôðîâûå âõîäû DI1…DI8

Äëÿ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì èñïîëüçóþòñÿ öèôðîâûå

âõîäû DI1…DI8. Çíà÷åíèå âõîäîâ îïðåäåëÿåòñÿ ìàêðî-

ñàìè. Ïðè âûáîðå ìàêðîñà â ïàðàìåòðå Macro Select

(2.01) îñóùåñòâëÿåòñÿ íàçíà÷åíèå ôóíêöèé 8 öèô-

ðîâûì âõîäàì. Ôóíêöèè îïèñûâàþòñÿ â êîíòåêñòå

ðàññìîòðåíèÿ ñîîòâåòñòâóþùèõ ìàêðîñîâ â ðàçäåëå

4.2 Ìàêðîñû ïðèëîæåíèé. Ôóíêöèè öèôðîâûõ âõîäîâ

DI1...DI4 ìàêðîñîâ 1, 5, 6, 7 è 8 ÿâëÿþòñÿ ðåêîíôèãó-

ðèðóåìûìè ïîñðåäñòâîì ãðóïïû ïàðàìåòðîâ 9.

Öèôðîâûå âûõîäû DO1…DO5

Ëþáîìó öèôðîâîìó âûõîäó ìîæåò áûòü íàçíà÷åí

ëþáîé ñèãíàë èç ñïèñêà ñèãíàëîâ. Ñïèñîê èìååòñÿ

â ïàðàìåòðàõ öèôðîâûõ âûõîäîâ DO1…DO5 (DO1

Assign (6.11)…DO5 Assign (6.15)). Òàì îïèñûâàþòñÿ

çíà÷åíèå è/èëè ðåæèì èñïîëüçîâàíèÿ ñèãíàëîâ. Âûõî-

äû ñîîòíîñÿòñÿ ñ ìàêðîñàìè ïðèëîæåíèé ïî óìîë÷à-

íèþ – òî åñòü, êîððåêòèðîâêà ìàêðîñà ïðèâîäèò

ê èçìåíåíèþ çíà÷åíèÿ âûõîäîâ. Åñëè â ðàñïðåäåëå-

íèå âêëþ÷àåòñÿ íîâûé ñèãíàë, ñâÿçè ìàêðîñà âûçû-

âàþòñÿ çàíîâî. Â ýòîì ñëó÷àå çíà÷åíèå âûõîäà

ñîõðàíÿåòñÿ íåçàâèñèìî îò êîððåêòèðîâêè ìàêðîñà.

Àíàëîãîâûå âõîäû AI1…AI2 (11 áèòîâ + çíàê)

Àíàëîãîâûå âõîäû ïðåäñòàâëÿþò ñîáîé 10-âîëüòî-

âûå âõîäû. Íàïðÿæåíèÿ ñìåùåíèÿ äëÿ îòñ÷åòà 0%

è 100% ìîæíî ââîäèòü â ïàðàìåòðû âûáîðà ìàñøòàáà

6.01…6.04:

Ïðèìåð: Îïîðíîå çíà÷åíèå ïðåäâàðèòåëüíî çàäà-

åòñÿ ñ ïîìîùüþ ïîòåíöèîìåòðà. Íóëåâîå ïîëîæåíèå

ïîòåíöèîìåòðà íàõîäèòñÿ íå òî÷íî íà 0 Â, à íà 0,8 Â

è ïîëíûé ðàçìàõ îòêëîíåíèÿ ñîîòâåòñòâóåò íå òî÷íî

10 Â, à 9,3 Â. Ââîäÿò 9.30 Â â ïàðàìåòð AIx Scale 100%

(6.01/ 6.03) è 0.80Â â ïàðàìåòð AIx Scale 0% (6.02/ 6.04).

Â ýòîì ñëó÷àå îáëàñòü ìåæäó 0.80Â è 9.30Â ñ÷èòàåò-

ñÿ 100-ïðîöåíòíûì îïîðíûì çíà÷åíèåì.

Àíàëîãîâûå âõîäû AO1…AO2 (11 áèòîâ + çíàê)

Àíàëîãîâûì âûõîäàì ìîæíî ïðèñâàèâàòü ëþáîå

ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå èç ñïèñêà äåéñòâèòåëüíûõ

çíà÷åíèé. Ñïèñîê èìååòñÿ â ïàðàìåòðàõ AOx Assign

(6.05/ 6.08). Âûõîäû ñîîòíîñÿòñÿ ñ ìàêðîñàìè ïðèëî-

æåíèé ïî óìîë÷àíèþ – òî åñòü, êîððåêòèðîâêà ìàê-

ðîñà ïðèâîäèò ê èçìåíåíèþ çíà÷åíèÿ âûõîäîâ. Åñëè

â ðàñïðåäåëåíèå âêëþ÷àåòñÿ íîâîå ôàêòè÷åñêîå

çíà÷åíèå, ñâÿçè ìàêðîñà âûçûâàþòñÿ çàíîâî. Â ýòîì

ñëó÷àå çíà÷åíèå âûõîäà ñîõðàíÿåòñÿ íåçàâèñèìî îò

êîððåêòèðîâêè çàäàâàåìîãî çíà÷åíèÿ ìàêðîñà.

Ïðè èñïîëüçîâàíèè ïàðàìåòðà AOx Mode (6.06/ 6.09)

ìîæíî âûáèðàòü ìåæäó îäíîïîëÿðíûì (0…10Â) èëè

äâóõïîëÿðíûì (-10Â…0Â…+10Â) âûõîäîì.

Ïàðàìåòðû AOx Scale 100 % (6.07/ 6.10) îïðåäåëÿþò,

êàêîé óðîâåíü íàïðÿæåíèÿ ñîîòâåòñòâóåò 100-ïðî-

öåíòíîìó ôàêòè÷åñêîìó çíà÷åíèþ.

Ïðèìåð: Â ïðèâîäå òðåáóåòñÿ 200-ïðîöåíòíûé òîê

ÿêîðÿ. Äëÿ îòîáðàæåíèÿ ýòèõ 200% ìîæåò áûòü

èñïîëüçîâàíî íàïðÿæåíèå íå âûøå 10 Â. Èìååòñÿ

ïðîñòàÿ ôîðìóëà:

(10Â / 200%) x 100%

Äëÿ AOx Scale ñîîòâåòñòâåííî çàäàåòñÿ 5.00Â

(=100-ïðîöåíòíûé òîê ÿêîðÿ).

Âõîä òàõîãåíåðàòîðà (11 áèòîâ + çíàê)

Îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ñêîðîñòè ñ òàõîãåíåðàòîðîì çà-

äàåòñÿ ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðà Speed Meas mode

(5.02) = Tacho. Òàõîãåíåðàòîð ñëåäóåò ñîåäèíÿòü

ñ êîíòàêòíûìè âûâîäàìè êîëîäêè, ñîîòâåòñòâóþ-

ùèìè åãî óðîâíþ íàïðÿæåíèÿ. Ðåøàþùåå çíà÷åíèå

èìååò ìàêñèìàëüíîå íàïðÿæåíèå òàõîãåíåðàòîðà ïðè

ìàêñèìàëüíîé ñêîðîñòè, íàïðèìåð:

tachogenerator selection (âûáîð òàõîãåíåðàòîðà):

60V/ 1000 rpm (60Â/ 1000 îá/ìèí)

max. motor speed (ìàêñ. ñêîðîñòü äâèãàòåëÿ):

3000 rpm (3000 îá/ìèí)

max. tachogenerator voltage (ìàêñ. íàïðÿæåíèå òà-

õîãåíåðàòîðà): 180V (180 Â)

Ïðàâèëüíûìè òî÷êàìè ïîäêëþ÷åíèÿ äàííîãî

òàõîãåíåðàòîðà ÿâëÿþòñÿ X1:1 è X1:4

Â çàâèñèìîñòè îò ñïåöèôèêè ïðèëîæåíèÿ ìîæåò

ïîíàäîáèòüñÿ èëè íå ïîíàäîáèòüñÿ ïîäêëþ÷åíèå  ïî-

òåíöèàëà íàïðÿæåíèÿ òàõîãåíåðàòîðà ê òî÷êå ïîòåí-

öèàëà 0Â êîíâåðòîðà. Äëÿ çàäàíèÿ ýòîãî âàðèàíòà

ïîäêëþ÷åíèÿ èñïîëüçóåòñÿ ïåðåìû÷êà S1:1-2.

ïåðåìû÷êà S1:1-2 çàìêíóòà:ñîåäèíåíèå 0Â ìåæäó

òàõîãåíåðàòîðîì è êîíâåðòîðîì

ïåðåìû÷êà S1:1-2 ðàçîìêíóòà: ñîåäèíåíèå 0Â

îòñóòñòâóåò

Åñëè èñïîëüçóåòñÿ îáðàòíàÿ ñâÿçü ñ òàõîãåíåðàòî-

ðîì, òðåáóåòñÿ ðåãóëèðîâêà ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ

ïîòåíöèîìåòðà R115. Ðåãóëèðîâêà ïðè çàïóñêå â ðå-

æèìå èíòåðàêòèâíîé ñïðàâêè ïîääåðæèâàåòñÿ ïàíå-

ëüþ óïðàâëåíèÿ èëè ïðîãðàììíûì ïàêåòîì ÏÊ.

Âõîäû äàò÷èêà èìïóëüñîâ (ÄÈ) ChA+…ChZ-

Îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ñêîðîñòè ñ èñïîëüçîâàíèåì ÄÈ

âûáèðàåòñÿ â ïàðàìåòðå Speed Meas Mode (5.02) =

Encoder, à ÷èñëî èìïóëüñîâ íà îáîðîò çàäàåòñÿ â

ïàðàìåòðå Encoder Inc (5.03). Íàïðÿæåíèå ïèòàíèÿ

äëÿ ÄÈ ïîäàåòñÿ èç êîíâåðòîðà ïðè óñòàíîâêå

ñîîòâåòñòâóþùåé ïåðåìû÷êè. Óñòàíîâêà ïåðåìû÷-

êè:

S2: 10-11 ïèòàíèå ÄÈ +5 Â

S2: 11-12 ïèòàíèå ÄÈ +24 Â

Ñèãíàëüíûå êàíàëû ìîæíî ïîäêëþ÷àòü ïî íåñèììåò-

ðè÷íîé ñõåìå (áåç èíâåðòèðîâàííûõ ñèãíàëîâ) íà

êîíòàêòíûå âûâîäû X3:1 è X3:3 ëèáî ïî ñèììåòðè÷-

íîé ñõåìå (ñ èíâåðòèðîâàííûìè ñèãíàëàìè) íà âûâî-

äû X3:1...X3:4. Ñèãíàë Z (âêëþ÷àÿ èíâåðòèðîâàííûé

ñèãíàë) â DCS400 íå òðåáóåòñÿ.

Ïåðåìû÷êà S2:

íåñèììåòðè÷íàÿ ñõåìà:

ñ óñòàíîâëåííîé

ïåðåìû÷êîé

ChA- 2-3

ChB- 5-6

ñèììåòðè÷íàÿ ñõåìà:

ñ óñòàíîâëåííîé

ïåðåìû÷êîé

ChA- 1-2

ChB- 4-5

90-270 В

30-90 В

8-30 В
R115 100k

1н

1н

100k

100k 100k

-

-

-

+

4

2

3

X1:1

GND

2

1
S1

T

-

+

4

5

7

2

3

6

8

X3:1
+5/+24В

1 2 3120 Ом

+5/+24В
4 5 6120 Ом

+5/+24В
7 8 9120 Ом

S2

+5В +24В
10 11 12

 ChA +

ChA -

ChB +

ChB -

ChZ +

ChZ -

0V

U
S
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Òî÷íîñòü DCS400

Äëÿ ïðåîáðàçîâàíèÿ àíàëîãîâûõ çíà÷åíèé â öèôðî-

âûå èñïîëüçóåòñÿ àíàëîãî-öèôðîâîé ïðåîáðàçîâà-

òåëü (ÀÖÏ). Ïîãðåøíîñòü ðàçðåøåíèÿ çàâèñèò îò êî-

ëè÷åñòâà èñïîëüçóåìûõ áèòîâ è âûðàæàåòñÿ â %.

Áèïîëÿðíûå çíà÷åíèÿ ìàðêèðóþòñÿ íà ñòàðøåì çíà-

÷àùåì áèòå (çíàêîâîì áèòå).

Åñëè èñïîëüçóåòñÿ ïîñëåäîâàòåëüíàÿ ïåðåäà÷à, âñå

îïîðíûå è ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ îòîáðàæàþòñÿ â 16-

ðàçðÿäíîì ñëîâå äàííûõ, èçìåíÿþùåìñÿ â ïðåäåëàõ

îò +32767 äî -32768. Äëÿ îïîðíûõ/ôàêòè÷åñêèõ çíà-

÷åíèé ñêîðîñòè èñïîëüçóåòñÿ òîëüêî îáëàñòü ±20000,

äëÿ âñåõ äðóãèõ îïîðíûõ/ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé ìàñ-

øòàá îáëàñòè ñîêðàùåí äî ±4095.

Åñëè èñïîëüçóåòñÿ îáðàòíàÿ ñâÿçü ñ òàõîãåíåðàòî-

ðîì, íîìèíàëüíîå çíà÷åíèå ñêîðîñòè âûðàæàåòñÿ 80

ïðîöåíòàìè ïîëíîãî ðàçðåøåíèÿ. Âîçìîæíî èçìåðå-

íèå ñêîðîñòè â ïðåäåëàõ äî 125% íîìèíàëüíîé ñêî-

ðîñòè. Ïîãðåøíîñòü 0,06% ñîîòíîñèòñÿ ñ íîìèíàëü-

íîé ñêîðîñòüþ.

Ðèñ. 4.3/1: Ñðàâíåíèå ðàçëè÷íûõ ðåæèìîâ óïðàâëåíèÿ ïî ïîãðåøíîñòè

Ðàçðåøàþùàÿ ñïîñîáíîñòü âûõîäîâ è âõîäîâ DCS400:

Ðàçðåøåíèå Øàãè Âõîä/âûõîä Ïîãðåøíîñòü

Ïðèâîä ñ óïðàâëåíèåì â ðåæèìå ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è

15 áèòîâ + çíàê ±20000 Îïîðíàÿ ñêîðîñòü/ôàêòè÷. çíà÷. 0,005%

±4095 âñå äðóãèå îïîðíûå çíà÷åíèÿ/

ôàêòè÷. çíà÷. 0,025%

Ïðèâîä ñ óïðàâëåíèåì ÷åðåç öèôðîâûå/àíàëîãîâûå âõîäû/âûõîäû

14 áèòîâ + çíàê ±16383 Äàò÷èê èìïóëüñîâ 0,006%

12 áèòîâ + çíàê ±4095 Òîê/êðóòÿùèé ìîìåíò 0,025%

11 áèòîâ + çíàê ±2047 AI1, AI2 0,05%

11 áèòîâ + çíàê ±2047 AITAC (10V=125%) 0,06%

11 áèòîâ + çíàê ±2047 AO1, AO2 0,05%

M

DCS 400

COM

M

AO

AI

DCS 400

T
M

AO

AI

DCS 400

Привод с управлением в режиме
последовательной передачи

Опорное значение скорости
Шина

возбуждения

Фактическое значение
скорости

Погрешность
опорного
значения
скорости

15 битов + знак

ДИ, 14 битов + знак

Погрешность скорости = 0,006%

Привод с управлением в режиме
цифрового ввода/вывода

11 битов + знак

AI (11 битов +
знак)

11 битов + знак

Тахогенератор,
11 битов + знак

• Дополнительные аналоговые/цифровые входы/выходы не требуются

• Наивысшая гибкость при передаче опорных/фактических значений

0,005%

0,05%

0,05%

E

E

ПЛК

ПЛК

ПЛК

Погрешность
опорного
значения
скорости

Погрешность
опорного
значения
скорости

Опорное значение скорости

Фактическое значение
скорости

Опорное значение скорости

Привод с управлением в режиме
цифрового ввода/вывода

ДИ, 14 битов + знак

Погрешность скорости = 0,006%

Погрешность скорости = 0,06%

AO (11 битов
+ знак)

AI (11 битов +
знак)

AO (11 битов
+ знак)

Фактическое значение скорости
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Ëîãèêà ïðèâîäà óïðàâëÿåò âêëþ÷åíèåì è âûêëþ÷åíè-

åì êîíâåðòîðà è äâèãàòåëÿ è çàùèùàåò òîãî è äðóãîãî

â ÷ðåçâû÷àéíûõ ñèòóàöèÿõ, ïðè âîçíèêíîâåíèè íåèñ-

ïðàâíîñòè èëè ïðè àâàðèéíîì îñòàíîâå. Äàííàÿ ëîãè-

êà âêëþ÷àåò îñíîâíîé êîíòàêòîð, âåíòèëÿòîðû è

èñòî÷íèê âîçáóæäåíèÿ. Çàäàþùàÿ ëîãèêà ðàáîòàåò

íà íàðàñòàþùåì/ñïàäàþùåì ôðîíòàõ ñèãíàëà, òî

åñòü, îíà ðåàãèðóåò íà èçìåíåíèÿ ñèãíàëà 0-1 è 1-0.

Âêëþ÷åíèå è âûêëþ÷åíèå

Îñíîâíûìè êîìàíäàìè âêëþ÷åíèÿ è âûêëþ÷åíèÿ

ïðèâîäà ÿâëÿþòñÿ ON è RUN. Íèæå îïèñûâàåòñÿ

ïîâåäåíèå ïðè âêëþ÷åíèè è âûêëþ÷åíèè ñ èñïîëüçî-

âàíèåì óñòàíîâî÷íûõ çíà÷åíèé ïî óìîë÷àíèþ.

Âêëþ÷åíèå

Ïðè âêëþ÷åíèè èñòî÷íèêà ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè (èëè

ïîñëå íåèñïðàâíîñòè) ëîãèêà ñïîñîáíà ïðèíÿòü êî-

ìàíäû âêëþ÷åíèÿ ëèøü ïîñëå îáíóëåíèÿ êîìàíä ON

è RUN.

Íàðàñòàþùèé ôðîíò êîìàíäû ON âûçûâàåò âêëþ÷å-

íèå îñíîâíîãî êîíòàêòîðà, âåíòèëÿòîðîâ è èñòî÷íè-

êà âîçáóæäåíèÿ è êîíâåðòîð ñèíõðîíèçèðóåòñÿ ïî

ñåòè.

Íàðàñòàþùèé ôðîíò êîìàíäû RUN (êîìàíäû çàïóñ-

êà ïðèâîäà) âûçûâàåò îòïèðàíèå çàäàò÷èêà

èíòåíñèâíîñòè, êîíòðîëëåðà òîêà è ñêîðîñòè, è ïðè-

âîä ðàçãîíÿåòñÿ ïî îïîðíîìó çíà÷åíèþ ñêîðîñòè ñ

òåìïîì, çàäàâàåìûì ñ ïîìîùüþ Accel Ramp (5.09).

Êîìàíäó RUN ìîæíî àêòèâèçèðîâàòü îäíîâðåìåííî

ñ êîìàíäîé ON.

Âûêëþ÷åíèå

Ñïàäàþùèé ôðîíò êîìàíäû RUN (êîìàíäû îñòàíîâà

ïðèâîäà) è ïàðàìåòð Stop Mode (2.03) = Ramp âûçûâà-

þò òîðìîæåíèå ïðèâîäà ïî çàäàò÷èêó ñêîðîñòè,

çàäàâàåìîì ñ ïîìîùüþ Decel Ramp (5.10), äî òåõ ïîð,

ïîêà ñêîðîñòü íå óïàäåò íèæå óðîâíÿ, çàäàâàåìîãî

ïîñðåäñòâîì Zero Speed Lev (5.15). Äàëåå êîíòðîë-

ëåð òîêà è ñêîðîñòè áëîêèðóåòñÿ.

Åñëè çàäàåòñÿ çíà÷åíèå Start Mode (2.09) = Flying Start

è âî âðåìÿ îñòàíîâà çàíîâî âûâîäèòñÿ êîìàíäà RUN,

ïðèâîä ñíîâà óñêîðÿåòñÿ íåçàâèñèìî îò âûáîðà Stop

Mode (2.03).

Åñëè çàäàåòñÿ Start Mode (2.09) = Flying Start è ïðèâîä

âûêëþ÷àåòñÿ òîëüêî ïîñðåäñòâîì êîìàíäû ON

(RUN=1), äëÿ âêëþ÷åíèÿ ïðèâîäà òðåáóåòñÿ òîëüêî

íàðàñòàþùèé ôðîíò êîìàíäû ON. Åñëè ïðèâîä ïîêà

íå ïåðåøåë â ñîñòîÿíèå ïîêîÿ, îí óñêîðÿåòñÿ ñ ôàê-

òè÷åñêîãî çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè.

Èìïóëüñû áëîêèðóþòñÿ ñïàäàþùèì ôðîíòîì êî-

ìàíäû ON; ïðîõîäÿò 200 ìñ è îñíîâíîé êîíòàêòîð,

âåíòèëÿòîðû è èñòî÷íèê âîçáóæäåíèÿ âûêëþ÷àþòñÿ

è, êàê ñëåäñòâèå, ïðèâîä îòêëþ÷àåòñÿ îò ñåòè. Äàí-

íàÿ êîìàíäà äåéñòâóåò òàêæå ïðè íàõîæäåíèè ïðèâî-

äà â ðàáî÷åì ñîñòîÿíèè, ñîñòîÿíèè òîðìîæåíèÿ èëè

ïîêîÿ.

Äðóãèå âàðèàíòû ïîâåäåíèÿ ïðè âêëþ÷åíèè

è âûêëþ÷åíèè

Ðåæèìû âûêëþ÷åíèÿ, îòëè÷íûå îò ðåæèìà ïî óìîë-

÷àíèþ, ìîæíî çàäàâàòü ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðà Stop

Mode (2.03):

Åñëè Stop Mode (2.03) = Torque Lim, âíóòðåííÿÿ îïîð-

íàÿ ñêîðîñòü óñòàíàâëèâàåòñÿ ðàâíîé 0 îá/ìèí è

êîíòðîëëåð ñêîðîñòè òîðìîçèò ïðèâîä, îðèåíòèðó-

ÿñü íà ïðåäåë êðóòÿùåãî ìîìåíòà è/èëè òîêà. Äëÿ

ýòîãî òðåáóåòñÿ óðàâíîâåøèâàíèå êîíòðîëëåðà ñêî-

ðîñòè äî íà÷àëà òîðìîæåíèÿ. Ïîñëå óìåíüøåíèÿ

ñêîðîñòè äî ìèíèìóìà âûïîëíÿåòñÿ áëîêèðîâêà

èìïóëüñîâ; îñíîâíîé êîíòàêòîð, âåíòèëÿòîðû è èñ-

òî÷íèê âîçáóæäåíèÿ âûêëþ÷àþòñÿ è ïðèâîä òåì ñà-

ìûì îòêëþ÷àåòñÿ îò ñåòè.

Stop Mode (2.03) = Coast., èìïóëüñû áëîêèðóþòñÿ, è

ïðèâîä âûáåãàåò ïî èíåðöèè áåç óïðàâëåíèÿ.

Åñëè çàäàåòñÿ çíà÷åíèå Start Mode (2.09) = Start from

Zero è êîìàíäà RUN ñíîâà âûâîäèòñÿ â ïåðèîä îñòà-

íîâà, äàííàÿ êîìàíäà íå äåéñòâóåò, òî åñòü, ïðèâîä

íå ñàìîçàïóñêàåòñÿ çàíîâî ïîñëå ñíèæåíèÿ ñêîðîñ-

òè äî ìèíèìóìà. Ïðèâîä ìîæåò áûòü çàíîâî çàïóùåí

ïðè óñëîâèè, ÷òî êîìàíäà RUN ñáðàñûâàåòñÿ è çàíî-

âî àêòèâèçèðóåòñÿ ïðè íàõîæäåíèè ïðèâîäà â ñîñòî-

ÿíèè ïîêîÿ.

Âûêëþ÷åíèå â ðåæèìå àâàðèéíîãî îñòàíîâà

Íàðÿäó ñ ON èëè RUN äëÿ îñòàíîâà ïðèâîäà ìîæåò

áûòü èñïîëüçîâàíà êîìàíäà Eme Stop. Íèæå îïèñû-

âàåòñÿ ïðîöåäóðà ñ èñïîëüçîâàíèåì çíà÷åíèé ïî

óìîë÷àíèþ.

Ñïàäàþùèé ôðîíò êîìàíäû Eme Stop âûçûâàåò ãåíå-

ðàöèþ ïðåäóïðåæäåíèÿ Eme Stop Pending (A09). Â ýòî

æå âðåìÿ ïðèâîä çàòîðìàæèâàåòñÿ íà ïèëîîáðàçíîì

ñèãíàëå, çàäàâàåìîì ñ ïîìîùüþ Eme Stop Ramp (5.11),

äî òåõ ïîð, ïîêà ôàêòè÷åñêàÿ ñêîðîñòü íå óïàäåò

íèæå çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè, çàäàâàåìîãî ïîñðåäñòâîì

Zero Speed Lev (5.15) (ìèíèìàëüíîé ñêîðîñòè). Êîí-

òðîëëåðû òîêà è ñêîðîñòè áëîêèðóþòñÿ; îñíîâíîé

êîíòàêòîð, âåíòèëÿòîðû è èñòî÷íèê âîçáóæäåíèÿ

âûêëþ÷àþòñÿ è ïðèâîä òåì ñàìûì îòêëþ÷àåòñÿ îò

ñåòè.

Íè êîìàíäà ON, íè êîìàíäà RUN íà äàííîé ñòàäèè íå

äåéñòâóåò. Òîëüêî ïîñëå ïîíèæåíèÿ ñêîðîñòè äî

ìèíèìóìà âîçìîæåí ïåðåçàïóñê ïðèâîäà íàðàñòàþ-

ùèì ôðîíòîì êîìàíä ON è RUN.

Ïîâåäåíèå ïðè âûêëþ÷åíèè â ðåæèìå àâàðèéíî-

ãî îñòàíîâà

Eme Mode Stop (2.04) ïîçâîëÿåò âûáèðàòü ðåæèìû

âûêëþ÷åíèÿ, îòëè÷íûå îò ðåæèìîâ, îïðåäåëÿåìûõ

ïàðàìåòðàìè ïî óìîë÷àíèþ.

Åñëè çàäàåòñÿ çíà÷åíèå Eme Stop Mode (2.04) = Torque

Lim, âíóòðåííÿÿ îïîðíàÿ ñêîðîñòü óñòàíàâëèâàåòñÿ

ðàâíîé 0 îá/ìèí è ïðèâîä çàòîðìàæèâàåòñÿ êîíòðîë-

ëåðîì ñêîðîñòè ñîãëàñíî ïðåäåëó êðóòÿùåãî ìîìåí-

òà èëè òîêà; ïðè ýòîì òðåáóåòñÿ óðàâíîâåøèâàíèå

êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè ïåðåä òîðìîæåíèåì. Èìïóëü-

ñû áëîêèðóþòñÿ; îñíîâíîé êîíòàêòîð, âåíòèëÿòîðû

è èñòî÷íèê âîçáóæäåíèÿ âûêëþ÷àþòñÿ è ïðèâîä òåì

ñàìûì îòêëþ÷àåòñÿ îò ñåòè, êàê òîëüêî ñêîðîñòü

ïîíèçèòñÿ äî ìèíèìóìà.
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Íè êîìàíäà ON, íè êîìàíäà RUN íà äàííîé ñòàäèè íå

äåéñòâóåò. Òîëüêî ïîñëå ïîíèæåíèÿ ñêîðîñòè äî

ìèíèìóìà âîçìîæåí ïåðåçàïóñê ïðèâîäà íàðàñòàþ-

ùèì ôðîíòîì êîìàíä ON è RUN.

Åñëè çàäàåòñÿ çíà÷åíèå Eme Stop Mode (2.04) = Coast,

èìïóëüñû áëîêèðóþòñÿ; îñíîâíîé êîíòàêòîð, âåíòè-

ëÿòîðû è âõîä âîçáóæäåíèÿ âûêëþ÷àþòñÿ, âûçûâàÿ

òåì ñàìûì îòêëþ÷åíèå ïðèâîäà îò ñåòè. Ïðèâîä

âûáåãàåò ïî èíåðöèè áåç óïðàâëåíèÿ.

Íè êîìàíäà ON, íè êîìàíäà RUN íà äàííîé ñòàäèè íå

äåéñòâóåò. Òîëüêî ïîñëå ïîíèæåíèÿ ñêîðîñòè äî

ìèíèìóìà âîçìîæåí ïåðåçàïóñê ïðèâîäà íàðàñòàþ-

ùèì ôðîíòîì êîìàíä ON è RUN.

Ñïåöèàëüíûå ñëó÷àè

Ïðè íàëè÷èè êîìàíäû îñòàíîâà (RUN = 0) âîçìîæíî

ïåðåêëþ÷åíèå ïðèâîäà íà óêàçàííûå íèæå ñîáûòèÿ

ïîâûøåííîãî ïðèîðèòåòíîãî óðîâíÿ (åñëè èìåþò

ìåñòî). Comm Fault Mode (2.07) èëè Eme Stop Mode

(2.04), ïðè÷åì Eme Stop Mode îáëàäàåò âîçìîæíîñ-

òüþ ïðåðûâàíèÿ Comm Fault Mode.

Åñëè âûïîëíÿåòñÿ îñòàíîâ ïðèâîäà â ñîîòâåòñòâèè

ñ Comm Fault Mode (2.07) èëè Eme Stop Mode (2.04), íå

ïðèíèìàåòñÿ ê èñïîëíåíèþ êîìàíäà âûêëþ÷åíèÿ Off

(ON = 0) è íàîáîðîò.

Âûáåã ïî êîìàíäå øèíû ñâÿçè

Áèò èíåðöèîííîãî ðåæèìà (COAST) â óïðàâëÿþùåì

ñëîâå ïîçâîëÿåò ìàêñèìàëüíî áûñòðî îáåñòî÷èâàòü

ïðèâîä. Ñïàäàþùèé ôðîí âûçûâàåò áëîêèðîâêó èì-

ïóëüñîâ, âûêëþ÷åíèå îñíîâíîãî êîíòàêòîðà, âåíòè-

ëÿòîðîâ è èñòî÷íèêà ïèòàíèÿ âîçáóæäåíèÿ, ÷òî â ñâîþ

î÷åðåäü ïðèâîäèò ê îòêëþ÷åíèþ ïðèâîäà îò ñåòè.

Ïðèâîä âûáåãàåò ïî èíåðöèè áåç óïðàâëåíèÿ. Êîìàí-

äà èíåðöèîííîé ðàáîòû (COAST) âûïîëíÿåòñÿ âíóò-

ðåííèìè ñðåäñòâàìè ñ íàèâûñøèì ïðèîðèòåòîì è

äåéñòâóåò òàêèì æå îáðàçîì, êàê àâàðèéíûé îñòàíîâ

ïðè çàäàííîì çíà÷åíèè Eme Stop Mode (2.04) = Coast.

Íè êîìàíäà ON, íè êîìàíäà RUN íà äàííîé ñòàäèè íå

äåéñòâóåò. Òîëüêî ïîñëå ïîíèæåíèÿ ñêîðîñòè äî

ìèíèìóìà âîçìîæåí ïåðåçàïóñê ïðèâîäà íàðàñòàþ-

ùèì ôðîíòîì êîìàíä ON è RUN.

Ïîäîãðåâ âîçáóæäåíèåì

Ïîäîãðåâ äâèãàòåëÿ âîçáóæäåíèåì âêëþ÷àåòñÿ ÷åðåç

10 ñ ïîñëå êîìàíäû ON (áåç êîìàíäû RUN). Ïîäîãðåâ

âîçáóæäåíèåì âêëþ÷àåòñÿ àâòîìàòè÷åñêè ÷åðåç 10 ñ

ïîñëå îñòàíîâà ïðèâîäà (RUN=0) è óìåíüøåíèÿ ôàê-

òè÷åñêîé ñêîðîñòè äî çíà÷åíèÿ íèæå Zero Speed Lev

(5.15). Ïðè íîâîì çàïóñêå ïðèâîäà (RUN=1) âûïîëíÿ-

åòñÿ åãî ïåðåêëþ÷åíèå íà íîìèíàëüíûé òîê âîçáóæ-

äåíèÿ.

Ðèñ. 4.4/1: Ïîñëåäîâàòåëüíîñòü âêëþ÷åíèÿ DCS 400

ВКЛ

Ток
возбуждения

RUN

Нулевая
скорость

Вентил. вкл.

10 с 10 с

Программируемая задержка вентилятора

Подогрев

возбуждением

нет

Включение
привода:

В
 п

р
е
д

е
л

а
х
 1

0
 с

Разблокировка
привода

Привод
разблокирован

Последовательность ВКЛ/ВЫКЛ для работы
посредством:
– Цифровых входов
– Рабочей панели DCS 400 PAN
– Программного пакета ПК Drive Window Light
– Шины связи

Электроника включена (без
неисправностей, без аварий)

Готовность к команде ON

RDY for ON = 1

Переключатель ON/OFF
в положении ON

ON/OFF 0 ==> 1

Включение вентилятора

Fan On = 1

Включение основного
контактора

Main Cont On = 1

Наруш. основн. синхрониз.

Неисправность 11
Синхронизация

в норме?

Сетевой
источник в
порядке?

Ток
возбуждения

в норме?

Пониж. напряжение сети

Неисправность 09

Перенапряжение сети

Неисправность 10

Пониж. ток возбуждения

Неипсравность 12

Готовность к сигналу Run

Ready for Run = 1

Привод готов к выполнению
команды Run

Перевод переключателя
Run в ON

RUN 0 ==> 1

Разблокировка контроллера
(тока/скорости/…)

Сигнал хода

Running = 1

Привод работает

Последовательность
включения (ON) DCS 400

Светится зеленый светодиод

панели

нет

нет
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Ðèñ. 4.4/2: Ïîñëåäîâàòåëüíîñòü âûêëþ÷åíèÿ DCS 400

Ìèíèìóì ñõåìíûõ ñðåäñòâ äëÿ ëîãèêè ïðèâîäà

Âñå öèôðîâûå âõîäû çàäàþùåé ëîãèêè ÿâëÿþòñÿ

÷óâñòâèòåëüíûìè ê ôðîíòàì, òî åñòü, ñîîòâåò-

ñòâóþùàÿ ôóíêöèÿ âûïîëíÿåòñÿ ïðè óñëîâèè, ÷òî

ñîñòîÿíèå ñèãíàëà èçìåíÿåòñÿ ñ 0 ➭ ➭ ➭ ➭ ➭ 1 èëè ñ 1 ➭  ➭  ➭  ➭  ➭ 0.

Äëÿ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì èñïîëüçóþòñÿ äâå êîìàí-

äû (On è Run ïî îòäåëüíîñòè)

Ðåêîìåíäóåìàÿ ñõåìà

Ïðåäóñìîòðåíî óïðàâëåíèå

êîìàíäàìè On è Run ñ ðåàãè-

ðîâàíèåì íà ôðîíòû. Âîç-

ìîæíî èñïîëüçîâàíèå ðåæè-

ìîâ Stop Mode (2.03) è Eme

Stop (2.04).

Äëÿ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì èñïîëüçóåòñÿ îäíà êîìàí-

äà (On âìåñòå ñ Run)

Âîçìîæíîå ïîñòðîåíèå

ñõåìû

Ïðåäóñìîòðåíî óïðàâëåíèå

êîìàíäàìè On è Run ñ ðåàãè-

ðîâàíèåì íà ôðîíòû.

Èñïîëüçîâàíèå ðåæèìîâ

Stop Mode (2.03) è Eme Stop

(2.04) íå äîïóñêàåòñÿ .

Òðåáóåòñÿ  àâòîìàòè÷åñêîå âêëþ÷åíèå ïðèâîäà

ïîñëå âêëþ÷åíèÿ èñòî÷íèêà ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè.

1. Íåâîçìîæíî

Ïîñêîëüêó íå îáåñïå÷èâàåò-

ñÿ ãåíåðàöèÿ ñèãíàëîâ, ÷óâ-

ñòâèòåëüíûõ ê ôðîíòàì.

Ïðèâîä íå çàïóñêàåòñÿ äàæå

ïîñëå âêëþ÷åíèÿ èñòî÷íèêà

ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè.

2. Âîçìîæíîå ïîñòðîåíèå

ñõåìû

Ïîñêîëüêó òðåáóåìûå ôðîí-

òû ìîãóò áûòü ãåíåðèðîâà-

íû ïîñðåäñòâîì ñèãíàëà Rdy

On ïðè âêëþ÷åííîì èñòî÷-

íèêå ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè

ëèáî ïîñëå âîçâðàòà â èñõîä-

íîå ñîñòîÿíèå âñëåä çà íå-

èñïðàâíîñòüþ. Èñïîëüçîâà-

íèå ðåæèìîâ Stop Mode (2.03)

è Eme Stop (2.04) , îäíàêî, íå

äîïóñêàåòñÿ .

Îïàñíîñòü:

Ôàêò ïîäòâåðæäåíèÿ  íå-

èñïðàâíîñòåé âûçûâàåò íå-

ïîñðåäñòâåííîå  âêëþ÷å-

íèå ïðèâîäà.

On

Run

Reset

+24В

Speed Ref

Eme Stop

On

Run

Reset

+24В

Speed Ref

Eme Stop

On

Run

Reset

+24В

Speed Ref

Eme Stop

On

Run

Reset

+24В

Speed Ref

Eme Stop

Ready for On

Выключение привода по
командам STOP и OFF

Команда останова

RUN 1 ==> 0

Ход  Предел крут. момента  Инерц. режим (выбег)

Режим останова

Торможение по лин. ф-ции
до нуля

Speed  = 1

Торможение с огранич. по
крут. моменту до нулевой

скорости = 1

Останов контроллера тока

Угол α = 150
o

 эл (предел устойчивости инвертора)

Выключение
привода

Команда выкл. (OFF)

ON/OFF 1 ==> 0

Время задержки
(снижение тока якоря до нуля)

Размыкание осн. контактора

Main Cont On = 0

Выключ. вентилятора

Fan On = 0
Привод ВЫКЛ:

Выключение привода во время
действия команды RUN

Выключ. привода
по команде OFF

Перевод перекл. ON/OFF
в OFF

ON/OFF 1 ==> 0 (RUN = 1)

Останов контроллера тока

(Угол α = 150° эл)

Время задержки
(снижение тока якоря до нуля)

Размыкание осн. контактора

Main Cont On  = 0

Выключ. вентилятора

Fan On = 0
Привод ВЫКЛ:

Если привод выключается
вследствие неисправности

во время работы

Последовательность выключения
DCS 400

Останов контроллера тока
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Ôóíêöèè ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ îïèñûâàþòñÿ

â êîíòåêñòå ðàññìîòðåíèÿ îòäåëüíûõ ïàðàìåòðîâ

(ñì. ñïèñîê ïàðàìåòðîâ). Ñïåöèàëüíûå ôóíêöèè, êî-

òîðûì òðåáóþòñÿ âñåñòîðîííåå çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

ëèáî îòñóòñòâèå çàäàâàåìûõ ïàðàìåòðîâ è ñåðâèñ-

íûõ ïðîöåäóð, îïèñûâàþòñÿ íèæå.

4.5.1 Òåêóùèé êîíòðîëü ñåòåâîãî íàïðÿæå-

íèÿ è àâòîìàòè÷åñêîå ïîâòîðíîå çàìûêàíèå

Ôóíêöèÿ òåêóùåãî êîíòðîëÿ ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ

DCS 400’ ðåàëèçîâàíà íîâûì è ê òîìó æå íåîðäèíàðíûì

ñïîñîáîì. Îíà ïîçâîëÿåò ïðîñòûì ñïîñîáîì çàäà-

âàòü ïàðàìåòðû è îáåñïå÷èâàåò íàäåæíóþ ðàáîòó.

Ïðè ðàáîòå ñ öèôðîâûìè ñèëîâûìè ïðåîáðàçîâàòå-

ëÿìè îáû÷íî ââîäÿòñÿ çíà÷åíèÿ ïàðàìåòðîâ äëÿ ñå-

òåâîãî íàïðÿæåíèÿ è ïîðîãîâ äîïóñêîâ. Ýòî íå îòíî-

ñèòñÿ ê DCS 400, ñèëîâîé óçåë êîòîðîãî ðàññ÷èòàí íà

ðàáîòó îò ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ 230 Â…500 Â áåç

äîïîëíèòåëüíîãî çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ.

Èìååòñÿ ôèçè÷åñêîå ñîîòíîøåíèå ìåæäó íàïðÿæå-

íèåì äâèãàòåëÿ è òðåáóåìûì ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì,

à òàêæå ìåæäó çàäàííûì ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì è

ðåçóëüòèðóþùèì ìàêñèìàëüíûì íàïðÿæåíèåì äâè-

ãàòåëÿ.

Ïîêà ïðèâîäû ðàáîòàþò â ÷èñòî äâèãàòåëüíîì ðå-

æèìå, ýòî ïðè÷èííî-ñëåäñòâåííîå ñîîòíîøåíèå íå

ÿâëÿåòñÿ êðèòè÷íûì, èñêëþ÷àÿ òîò ôàêò, ÷òî êîëå-

áàíèÿì ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ ñîïóòñòâóþò êîëåáà-

íèÿ íà âûõîäå äâèãàòåëÿ è êîëåáàíèÿ ñêîðîñòè; åñëè

æå ïðèâîäû ðàáîòàþò â ðåãåíåðàòèâíîì ðåæèìå,

íàäåæíàÿ ðàáîòà îáåñïå÷èâàåòñÿ äî òåõ ïîð, ïîêà

ñîõðàíÿåòñÿ óñòîé÷èâîå ñåòåâîå íàïðÿæåíèå, ïðà-

âèëüíî ñîîòíîñèìîå ñ íàïðÿæåíèåì äâèãàòåëÿ.

Ìèíèìàëüíî äîïóñòèìîå ñåòåâîå íàïðÿæåíèå âû-

÷èñëÿåòñÿ íà îñíîâå ïàðàìåòðà “íîìèíàëüíîå íàïðÿ-

æåíèå ÿêîðÿ” (Armature Voltage Nominal (1.02) (Ua)).

Åñëè íàïðÿæåíèå ïàäàåò íèæå ýòîãî âû÷èñëåííîãî

óðîâíÿ, îñóùåñòâëÿåòñÿ óïðàâëÿåìîå âûêëþ÷åíèå

ïðèâîäà ñ ïîñëåäóþùèì âûâîäîì ñîîáùåíèÿ îá îøèá-

êå F09-MainsUndervoltage.

Ìèíèìàëüíûì äîïóñòèìûì íàïðÿæåíèåì

ñåòè ÿâëÿåòñÿ:

U
mains min

 ≥ Ua/ (1,35 × cos α)

4Q: U
mains min

 ≥ Ua/ (1,35 × 0,866); α = 30° cos α = 0,866

2Q: U
mains min

 ≥ Ua/ (1,35 × 0,966); α = 15° cos α= 0,966

Ïðèìåð äëÿ 4-êâàäðàíòíîãî (4-Q) ïðèâîäà:

Ïðåèìóùåñòâà äàííîãî ïðèíöèïà ñîñòîÿò â òîì, ÷òî:

• ×åì áîëåå íèçêèì ÿâëÿåòñÿ íàïðÿæåíèå äâèãàòå-
ëÿ ïî ñðàâíåíèþ ñ ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì, òåì
áîëüøèìè ÿâëÿþòñÿ äîïóñòèìûå êîëåáàíèÿ ñåòå-
âîãî íàïðÿæåíèÿ. “Ïëàâíî ðàáîòàþùèå” ñåòè âû-
çûâàþò ìåíüøå íàðóøåíèé ðàáîòû ïðèâîäà.

• Ïðèâîäû, ðàáîòàþùèå â ðåãåíåðàöèîííîì ðåæè-
ìå, îáëàäàþò ïîâûøåííîé çàùèòîé îò “ïðîáîåâ”.
Ýòî îçíà÷àåò íèçêóþ âåðîÿòíîñòü ïåðåãîðàíèÿ
ïðåäîõðàíèòåëåé è ðàçðóøåíèÿ òèðèñòîðîâ.

• Âûáèðàåòñÿ ñîîòâåòñòâóþùàÿ ôóíêöèÿ îáíàðó-
æåíèÿ ïîíèæåííîãî íàïðÿæåíèÿ, àêòèâèçèðóåìàÿ
ñðåäñòâàìè àâòîìàòè÷åñêîãî äåòåêòèðîâàíèÿ
ïðèâîäà 2Q/4Q.

• Íå òðåáóåòñÿ çàäàíèå ïàðàìåòðîâ äëÿ ñåòåâîãî
íàïðÿæåíèÿ.

• Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ äëÿ íåáåçîïàñíîé ðàáîòû íå
ïðåäñòàâëÿåòñÿ âîçìîæíûì.

• ïðèâîä îñòàåòñÿ ïðîñòûì è áåçîïàñíûì.

Îñíîâûâàÿñü íà âû÷èñëåííîì ìèíèìàëüíî äîïóñòè-

ìîì ñåòåâîì íàïðÿæåíèè, ìîæåò áûòü â íàäëåæàùèõ

ïðåäåëàõ îòêîððåêòèðîâàí ïîðîã ñðàáàòûâàíèÿ äëÿ

ôóíêöèè îáíàðóæåíèÿ ïîíèæåííîãî íàïðÿæåíèÿ ñ

ïîìîùüþ ïàðàìåòðà Net Underv Trip (1.10). Ïîëîæè-

òåëüíûå çíà÷åíèÿ ïàðàìåòðà ïðèâîäÿò ê ïîâûøå-

íèþ ðåçåðâà áåçîïàñíîñòè äëÿ óêàçàííîãî âûøå

âû÷èñëåííîãî ìèíèìàëüíîãî íàïðÿæåíèÿ, îäíàêî

óìåíüøàþò äîïóñê íà îòêëîíåíèå îò ñåòåâîãî íàïðÿ-

æåíèÿ è òåì ñàìûì äîïóñêàþò óìåíüøåííûå êîëåáà-

íèÿ ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ; îòðèöàòåëüíûå çíà÷åíèÿ

ïðèâîäÿò ê ñîêðàùåíèþ ðåçåðâà áåçîïàñíîñòè, íî

îäíîâðåìåííî ïîâûøàþò äîïóñê íà îòêëîíåíèå îò

ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ.

Íà ïðåäïðèÿòèè-èçãîòîâèòåëå äëÿ äàííîãî ïàðàìåò-

ðà óñòàíàâëèâàåòñÿ çíà÷åíèå 0 %. Ýòèì îáåñïå÷èâà-

åòñÿ íàäåæíîå ôóíêöèîíèðîâàíèå â ðåãåíåðàöèîí-

íîé îáëàñòè. Íåãàòèâíûå çíà÷åíèÿ îãðàíè÷èâàþòñÿ

ìàêñèìóìîì â -10 %; ïðåâûøåíèå ýòîãî çíà÷åíèÿ íå

äîïóñêàåòñÿ.

Ðåøàþùèì ôàêòîðîì, îáóñëîâëèâàþùèì äàííîå

îãðàíè÷åíèå îòðèöàòåëüíîãî çíà÷åíèÿ, ÿâëÿåòñÿ òî,

÷òî êðèòè÷åñêèì íàïðÿæåíèåì â ðåãåíåðàöèîííîì

ðåæèìå ÿâëÿåòñÿ íå íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ, à ÝÄÑ äâè-

ãàòåëÿ. Íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ è ÝÄÑ ÿâëÿþòñÿ ñïåöèôè-

÷åñêèìè õàðàêòåðèñòèêàìè äâèãàòåëÿ è ìîãóò ðàçëè-

÷àòüñÿ ìåæäó ñîáîé íà âåëè÷èíû ðàññìàòðèâàåìîãî

çäåñü ïîðÿäêà. Ââîä îòðèöàòåëüíûõ çíà÷åíèé â äàí-

íûé ïàðàìåòð ìîæåò, îäíàêî, íàðóøèòü áåçîïàñ-

íîñòü ïðèâîäà â òîì ñëó÷àå, åñëè ýòè çíà÷åíèÿ íå

ñîâïàäàþò ñî ñïåöèôè÷åñêèìè äàííûìè ÝÄÑ äâèãà-

òåëÿ! Ïðàâî ïðèíÿòèÿ ðåøåíèÿ î êîððåêòèðîâêå äàí-

íîãî ïàðàìåòðà ïðåäîñòàâëÿåòñÿ ïîëüçîâàòåëþ.

Ïîðîã îòêëþ÷åíèÿ ïðè íåèñïðàâíîñòè:

F09 = Uñåòè
ìèí

 + Net Underv Trip (1.10)

Uяк. (1.02)

 = 420В

Uсетифакт.

(1.07) = 400В

Uсетимин

= 359В
(вычислено)

F09- пониж. напряжение

сети

Согласно формуле

для 4-квадрантн. варианта

Uсетимин = Uяк./ (1,35 × 0,866)

Uсетимин = 359В

Uсетимин =

F09Уровень отключения

Uяк (1.02)

= 420В

Uсетифакт.

(1.07) = 400В

Uсетимин

= 359В
 (1.10) = 0%

+ %

F09- Пониж. напряж. сети

-10% (макс.)323В

F09 уровень  отключения = Uсетимин + Net Underv  Trip (1.10)

Запас безопасности

Величина допуска
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Çà 5% äî äàííîãî îòêëþ÷àþùåãî ïîðîãà ãåíåðèðóåòñÿ

ïðåäóïðåäèòåëüíûé ñèãíàë A02-Mains Voltage Low.

Îáëàñòü ãåíåðàöèè ïðåäóïðåäèòåëüíîãî ñèãíàëà

ñäâèãàåòñÿ ïðè êîððåêòèðîâêå ïàðàìåòðà Net Underv

Trip (1.10).

Ïðåäóïðåäèòåëüíûé ñèãíàë íå îêàçûâàåò âðåäíîãî

âîçäåéñòâèÿ íà ôóíêöèîíèðîâàíèå ïðèâîäà.

Äàííîå ñîîáùåíèå óêàçûâàåò íà òî, ÷òî

• â ðåãåíåðàöèîííîì ðåæèìå äëÿ çàìåäëåíèÿ â íî-

ìèíàëüíîé ðàáî÷åé òî÷êå äâèãàòåëÿ ñîîòíîøåíèå

ìåæäó ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì è íàïðÿæåíèåì äâè-

ãàòåëÿ ïðèáëèæàåòñÿ ê êðèòè÷åñêîé îáëàñòè

(1...5% ïåðåä îòêëþ÷åíèåì âñëåäñòâèå íåèñïðàâ-

íîñòè). Â àâàðèéíîé îáëàñòè ðåæèì çàìåäëåíèÿ,

îäíàêî, ïî-ïðåæíåìó âîçìîæåí è äîïóñòèì. Åñëè

ñåòåâîå íàïðÿæåíèå ïðîäîëæàåò ïîíèæàòüñÿ,

ñëåäóåò îæèäàòü îòêëþ÷åíèÿ âñëåäñòâèå íåèñï-

ðàâíîñòè, ïîñêîëüêó â ïðîòèâíîì ñëó÷àå

âîçíèêàåò îïàñíîñòü “ïðîáîÿ”.

• â äâèãàòåëüíîì ðåæèìå ñîîòíîøåíèå ìåæäó

ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì è íàïðÿæåíèåì äâèãàòåëÿ

ñäâèãàåòñÿ â ñòîðîíó àâàðèéíîé îáëàñòè è ñòàíî-

âèòñÿ âåðîÿòíûì îòêëþ÷åíèå âñëåäñòâèå íåèñï-

ðàâíîñòè. Òåì íå ìåíåå, â ýòîé îïàñíîé îáëàñòè

ïî-ïðåæíåìó ïîääåðæèâàåòñÿ ôóíêöèîíèðîâàíèå

ïðèâîäà. Ëþáîå äàëüíåéøåå ïàäåíèå ñåòåâîãî

íàïðÿæåíèÿ ïðèâîäèò ê îòêëþ÷åíèþ âñëåäñòâèå

íåèñïðàâíîñòè.

Ïîðîã îòêëþ÷åíèÿ ïðè àâàðèè:

A02 = F09 + 5% (ôèêñ.)

Òåêóùèé êîíòðîëü ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ:

Ïðèìåð: Íàïðÿæåíèå ñåòè ýëåêòðîïèòàíèÿ = 400 Â

Ïðèëîæåíèå = 4-Q (4-êâàäð)

Íîìèíàëüíîå íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ = 420 Â

… ñ  óñòàíîâî÷íûìè çíà÷åíèÿìè ïî óìîë÷àíèþ:

Net Underv Trip (1.10) = 0%

Óðîâåíü íåèñïðàâíîñòè è òðåâîãè äëÿ çàäàííîãî

íàïðÿæåíèÿ äâèãàòåëÿ (U
ïîñò. òîêà

) ïðè:

Net Underv Trip (1.10) = 0%

U
ïîñò.òîêà ìàêñ.

=(U
ñåòè

*1.35*cos α)-5% óðîâåíü àâàðèè

(Îòêëîíåíèå ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ íå ðàññìàò-

ðèâàåòñÿ.)

2-квадрантное исполнение

Uсети

(В)

F09 –

уровень
неисправности

(В) (В)

Uпост. тока

(В)

Uпост. тока макс.

(В)

230 207 217 270 285

380 353 370 460 471

400 360 378 470 496

415 376 395 490 514

440 399 419 520 545

460 414 435 540 570

480 437 459 570 595

500 460 483 600 619

4-квадрантное исполнение

(В) (В) (В) (В)

230 205 216 240 255

380 342 359 400 422

400 359 377 420 444

415 368 386 430 461

440 393 413 460 489

460 411 431 480 511

480 428 449 500 533

500 445 467 520 555

A02 –

уровень
аварии

F09 –

уровень
неисправности

A02 –

уровень
аварии

(В)

Uсети Uпост. тока Uпост. тока макс.

Uяк (1.02)

= 420В

Uсетифакт (1.07)

= 400 В

Uсетимин

= 359 В

= F09Ур. обнар.
Если Net Underv. Trip (1.10) = 0% (по умолчанию),
то 359 В (Uсетимин) является уровнем выключения
для F09.
Для правильной работы требуется, чтобы Uсетифакт

превышало 359 В
F09- пониж.

напряжение сети

Согласно формуле

Uсетимин = Uяк / (1,35 × cosα)

Uсетимин = 359 В

A02 низкое сетевое напряжение
(5% (фикс.) выше Uсетмин)

A02Ур.

= 377 В

Разрешенная
рабочая область
для сети

Uяк (1.02)

= 420В

Uсетифакт

(1.07) = 400 В

Uсетимин

= 359 В

F09- пониж. напряжение сети

A02- Низкое сетевое напряжение

A02Ур.

= 377 В

Опасная область

 (1.10) = 0%

A02Ур. = F09Ур. отключ. + 5% (fix)

F09Ур. отключ. = Uсетимин + Net Underv Trip (1.10)
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Òåêóùèé êîíòðîëü ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ:

Ïðèìåð: Íàïðÿæåíèå ñåòè ýëåêòðîïèòàíèÿ = 400 Â

Èñïîëíåíèå = 4-Q

Íîìèíàëüíîå íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ = 420 Â

… ïðè ìàêñèìàëüíûõ îòðèöàòåëüíûõ óñòàíîâî÷-

íûõ çíà÷åíèÿõ:

Net Underv Trip (1.10) = -10%

Óðîâåíü íåèñïðàâíîñòè è òðåâîãè äëÿ çàäàííîãî

íàïðÿæåíèÿ äâèãàòåëÿ (U
ïîñò. òîêà

) ïðè

Net Underv Trip (1.10) = -10%

Àâòîìàòè÷åñêîå ïîâòîðíîå çàìûêàíèå

Â ïàðàìåòðå Net Fail Time (1.11) çàäàåòñÿ ìàêñèìàëü-

íî äîïóñòèìîå âðåìÿ îòêàçà ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ.

Ïðè íåäîïóñòèìîì ïîíèæåíèè ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ

ïðèâîä áëîêèðóåòñÿ, è â ýòîò ïåðèîä îòîáðàæàåòñÿ

ïðåäóïðåäèòåëüíûé ñèãíàë A02. Åñëè â òå÷åíèå ýòîãî

âðåìåíè âîññòàíàâëèâàåòñÿ óðîâåíü ñåòåâîãî

íàïðÿæåíèÿ, ïðåâûøàþùèé óðîâåíü âêëþ÷åíèÿ

ñèãíàëà, ïðèâîä àâòîìàòè÷åñêè ïåðåçàïóñêàåòñÿ.

Åñëè äî èñòå÷åíèÿ çàäàííîãî âðåìåíè íå

âîññòàíàâëèâàåòñÿ óðîâåíü ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ

âûøå óðîâíÿ çàïóñêà ñèãíàëà, ïðèâîä ïðåêðàùàåò

ðàáîòó, è îòîáðàæàåòñÿ íåèñïðàâíîñòü F09. Â ýòîì

ñëó÷àå àâòîìàòè÷åñêîå ïîâòîðíîå çàìûêàíèå íå

ïðåäñòàâëÿåòñÿ âîçìîæíûì.

Åñëè çàäàíî çíà÷åíèå Net Fail Time = 0,0sec, àâòîìà-

òè÷åñêîå ïîâòîðíîå çàìûêàíèå èñêëþ÷àåòñÿ. Â ýòîì

ñëó÷àå îáíàðóæåíèå íåäîïóñòèìî íèçêîãî ñåòåâîãî

íàïðÿæåíèÿ âñåãäà ïðèâîäèò ê îñòàíîâó ïðèâîäà

ñ îòîáðàæåíèåì íåèñïðàâíîñòè F09.

4.5.2 Òåêóùèé êîíòðîëü ôàêòè÷åñêîãî

çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè

Êîíòðîëèðóåòñÿ îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ñêîðîñòè îò

òàõîãåíåðàòîðà èëè äàò÷èêà èìïóëüñîâ. Åñëè

ðàñõîæäåíèå ìåæäó ñêîðîñòüþ, âû÷èñëåííîé íà

îñíîâå ÝÄÑ, è ñêîðîñòüþ îò öåïè îáðàòíîé ñâÿçè

îêàçûâàåòñÿ ñëèøêîì áîëüøèì, ïðèâîä âûêëþ÷àåòñÿ

ñ âûâîäîì ñîîáùåíèÿ Speed Meas Fault (F16).

Ñîñòîÿíèÿ íåèñïðàâíîñòè:

EMF Act > 50% íîìèíàëüíîé ÝÄÑ è

Tacho Speed Act < 12.5% áàçîâîé ñêîðîñòè (1.05)

U
ïîñò.òîêà ìàêñ.

=(U
ñåòè

*1.35*cos α)-5% óðîâåíü àâàðèè

(Îòêëîíåíèå ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ íå ðàññìàò-

ðèâàåòñÿ.)

Если задается Net Underv. Trip (1.10) =
-10%, то 323 В (Uсетимин) является
уровнем выключения для F09.
Для правильной работы требуется,

чтобы Uсетифакт превышало 323 В

Uяк (1.02)

= 420В

Uсетифакт.

(1.07) = 400 В

Uсетимин

= 323 В

= F09 Trip F09 – пониж. сетевое

напряжение

Согласно формуле

Uсетимин = Uяк/ (1,35 × cosα)
Uсетимин = 359 В

A02 низкое сетевое
напряжение

(5% (фикс.) выше Uсетимин)

A02Ур.

= 339 В

Допустимая
рабочая
область для
Uсети

359В

Uсети

(В) (В) (В)

Uпост. тока

(В)

Uпост. тока мин.

(В)

230 186 196 270 285

380 317 333 460 471

400 324 341 470 496

415 338 355 490 514

440 359 377 520 545

460 373 391 540 570

480 393 413 570 595

500 414 435 600 619

(В) (В) (В) (В) (В)

230 185 194 240 255

380 308 323 400 422

400 323 339 420 444

415 331 348 430 461

440 354 372 460 489

460 370 388 480 511

480 385 404 500 533

500 400 420 520 555

2-квадрантное исполнение

F09 –

уровень
неисправности

4-квадрантное исполнение

A02 –

уровень
аварии

F09 –

уровень
неисправности

A02 –

уровень
аварии

Uсети Uпост. тока Uпост. тока мин.
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4.5.3 Àâòîìàòè÷åñêîå îñëàáëåíèå ïîëÿ

Ñîîòíîøåíèå ìåæäó íàïðÿæåíèåì ÿêîðÿ è ÝÄÑ

Â ïðèâîäå DCS 400 âû÷èñëÿåòñÿ èñòèííàÿ ÝÄÑ è èñ-

ïîëüçîâàíèå âìåñòî íåå íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ íå ïðå-

äóñìîòðåíî. ÝÄÑ (EMF) âû÷èñëÿåòñÿ ñëåäóþ-

ùèì îáðàçîì:

EMF
íîì

 = íîì. íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ —

(íîìèíàëüíûé òîê ÿêîðÿ x ñîïðîòèâëåíèå ÿêîðÿ)

Ñîïðîòèâëåíèå ÿêîðÿ èçìåðÿåòñÿ ïðè àâòîìàòè÷åñ-

êîé íàñòðîéêå ÿêîðÿ, ëèáî ìîæåò áûòü ââåäåíî âðó÷-

íóþ. Ýòî îçíà÷àåò, ÷òî ïðè îòñóòñòâèè íàãðóçêè è,

ñëåäîâàòåëüíî, ïðè îòñóòñòâèè òîêà íè â êîåì ñëó-

÷àå íå îáåñïå÷èâàåòñÿ ïîëíûé íîìèíàë íàïðÿæåíèÿ

ÿêîðÿ, íî âñåãäà îáåñïå÷èâàåòñÿ ïîëíàÿ ñêîðîñòü.

Ïðèìåð:

Øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Íîì. íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ (Ua): 440 Â

Íîì. òîê ÿêîðÿ (Ia): 217 A

Íîì. íàïðÿæåíèå âîçáóæäåíèÿ (Uf): 220 Â

Íîì. òîê âîçáóæäåíèÿ (If): 4,6 A

Íîì. ñêîðîñòü (n): 2250 îá/ìèí

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Íîì. íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ (1.02): 440 Â

Íîì. òîê ÿêîðÿ (1.01): 217 A

Íîì. íàïðÿæåíèå âîçáóæäåíèÿ (1.04): 220 Â

Íîì. òîê âîçáóæäåíèÿ (1.03): 4,6 A

Áàçîâàÿ ñêîðîñòü (1.05): 2250 îá/ìèí

Ìàêñèìàëüíàÿ ñêîðîñòü (1.06): 2250 îá/ìèí

Ñîïðîòèâëåíèå ÿêîðÿ (3.13) (Ra)

îïðåäåëÿåòñÿ ïðè àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêå ÿêîðÿ: 230 ìÎì

Âû÷èñëåííàÿ ÝÄÑ:
EMF

íîì
= Ua

íîì 
(1.02) - (Ia

íîì 
(1.01) x Ra (3.13))

= 440 Â - [217 A x 0,23 Îì]

= 440 Â - 50 Â

EMF
íîì

= 390 Â

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå Ua
Â óñëîâèÿõ ïîëíîé íàãðóçêè
íà ïîëíîé ñêîðîñòè:
Ua

ôàêò. (3.03)
= EMF

ôàêò.(3.20)
+ (Ia

ôàêò.(3.02)
x Ra 

(3.13)
)

= 390 Â + (217 A x0,23 Îì)

Ua
ôàêò.(3.03)

= 440 Â

EMF
ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå ÝÄÑ  (3.20)

= 390 Â

Â ñîñòîÿíèè áåç íàãðóçêè
íà ïîëíîé ñêîðîñòè:
Ua

actual (3.03)
= EMF

actual (3.20)
+ (Ia

actual (3.02)
x Ra 

(3.13)
)

= 390 Â + (≈0 A x0,23 Îì)

Ua
actual (3.03)

= EMF
actual (ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå ÝÄÑ) (3.20)

= 390 Â

Ïîñêîëüêó ðàáîòà êîíòðîëëåðà îñíîâûâàåòñÿ íà

ÝÄÑ, â ïðèâîäå èñïîëüçóåòñÿ àâòîìàòè÷åñêîå îñ-

ëàáëåíèå ïîëÿ â òîé ìåðå, â êàêîé äëÿ ïîëó÷åíèÿ

ïîëíîé ñêîðîñòè îáåñïå÷èâàåòñÿ íîìèíàëüíàÿ

ÝÄÑ. Íî ýòî âîçìîæíî òîëüêî â ðåæèìå óïðàâëåíèÿ

ïîñðåäñòâîì òàõîãåíåðàòîðà èëè ÄÈ, ïðè îáðàòíîé

ñâÿçè ïî ÝÄÑ îñëàáëåíèå ïîëÿ íå èìååò ìåñòà.

Ïðèìåð:

Øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Íîì. íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ (Ua) 440 Â

Íîì. òîê ÿêîðÿ (Ia) 217 A

Íîì. íàïðÿæåíèå âîçáóæäåíèÿ (Uf) 220 Â

Íîì. òîê âîçáóæäåíèÿ (If) 4,6 A

Íîì. ñêîðîñòü (n) 2250 îá/ìèí

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Íîì. íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ (1.02): ➩➩➩➩➩ 420 Â !

Íîì. òîê ÿêîðÿ (1.01): 217 A

Íîì. íàïðÿæåíèå âîçáóæäåíèÿ (1.04): 220 Â

Íîì. òîê âîçáóæäåíèÿ (1.03): 4,6 A

Áàçîâàÿ ñêîðîñòü (1.05): 2250 îá/ìèí

Ìàêñèìàëüíàÿ ñêîðîñòü (1.06): 2250 îá/ìèí

Ñîïðîòèâëåíèå ÿêîðÿ (3.13) (Ra)

îïðåäåëÿåòñÿ ïðè àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêå ÿêîðÿ: 230 ìÎì

440 В

(1.02)

390 В

U (В)

n (Об/мин)2250

Uaфакт. (3.03)

EMF факт. (3.20)

Ia × Ra
без нагрузки

полная нагрузка

Отклонение
Ua зависит
от состояния
нагрузки

370 В

U (В)

n (об/мин)2150

Uaфак. (3.03)

ЭДС фак. (3.20)

Ia × Ra

установки параметров

шильдик двигателя

Отклонение
Ua зависит
от состояния
нагрузки

420 В
(1.02)

440 В

2250

Базовая скорость (1.05)
Максимальная скорость (1.06)

100% ЭДС

Достигнута 100% ЭДС
Запуск автоматич.
ослабления
возбуждения
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Áåç çàâèñèìîãî îò ñêîðîñòè îãðàíè÷åíèÿ òîêà

Ðåæèì îñëàáëåíèÿ ïîëÿ âûáèðàåòñÿ èëè íå âûáèðà-

åòñÿ â çàâèñèìîñòè îò çíà÷åíèé ïàðàìåòðîâ áàçîâîé

ñêîðîñòè (Base Speed (1.05)) è ìàêñèìàëüíîé ñêîðî-

ñòè (Max Speed (1.06)):

îòñóòñòâèå îñëàáëåíèÿ ïîëÿ:

Åñëè çíà÷åíèå Base Speed (1.05) ðàâíî

çíà÷åíèþ Max Speed (1.06)

îñëàáëåíèå ïîëÿ:

Åñëè çíà÷åíèå Base Speed (1.05) ìåíüøå

çíà÷åíèÿ Max Speed (1.06)

Åñëè âûïîëíÿåòñÿ çàäàíèå ïàðàìåòðîâ âðó÷íóþ áåç

âûáîðà îñëàáëåíèÿ ïîëÿ, îáîèì ïàðàìåòðàì ïðèñâà-

èâàþòñÿ îäèíàêîâûå çíà÷åíèÿ. Ïðè îñëàáëåíèè ïîëÿ:

ïàðàìåòðó Base Speed ïðèñâàèâàåòñÿ íîìèíàëüíàÿ

ñêîðîñòü ïðè íîìèíàëüíîì íàïðÿæåíèè ÿêîðÿ, à äëÿ

Max Speed âûáèðàåòñÿ ìàêñèìàëüíàÿ ñêîðîñòü ïðè

ìàêñèìàëüíîì îñëàáëåíèè ïîëÿ. Ïðè âûáîðå ïàðà-

ìåòðîâ êîíâåðòîðà â ïðîöåññå çàïóñêà ñ èíòåðàê-

òèâíîé ñïðàâêîé (Panel Wizard) âûïîëíÿåòñÿ çàïðà-

øèâàíèå ïàðàìåòðîâ ïðè ââîäå ñ óñòàíîâëåíèåì

ñîîòâåòñòâóþùèõ çíà÷åíèé.

Îñëàáëåíèå ïîëÿ âîçìîæíî ëèøü â ñëó÷àå îáðàòíîé

ñâÿçè ñ èñïîëüçîâàíèåì òàõîãåíåðàòîðà èëè ÄÈ.

Åñëè èñïîëüçóåòñÿ îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ÝÄÑ, âîçìî-

æåí ðàçãîí äâèãàòåëÿ òîëüêî äî íîìèíàëüíîé ñêîðî-

ñòè Base Speed (1.05). Ïîâûøåííûå îïîðíûå çíà÷å-

íèÿ íå ïðèâîäÿò ê ïîâûøåíèþ ñêîðîñòè, îñëàáëåíèå

ïîëÿ íå îáåñïå÷èâàåòñÿ.

Ñ çàâèñèìûì îò ñêîðîñòè îãðàíè÷åíèåì òîêà

Çà ïðåäåëàìè îáû÷íîé îáëàñòè îñëàáëåíèÿ ïîëÿ òîê

ÿêîðÿ äâèãàòåëÿ íåîáõîäèìî óìåíüøàòü ïî ïðè÷èíå

âîçìîæíîãî âîçíèêíîâåíèÿ ïðîáëåì êîììóòàöèè.

Äàííàÿ ñêîðîñòü ÿâëÿåòñÿ ìàêñèìàëüíîé ýëåêòðè-

÷åñêîé ñêîðîñòüþ äâèãàòåëÿ. Ïðè äàííîì çàâèñèìîì

îò ñêîðîñòè îãðàíè÷åíèè òîêà çàäàâàéòå äëÿ ïàðà-

ìåòðà Cur Lim Speed (1.12) çíà÷åíèå ñêîðîñòè, íà÷è-

íàÿ ñ êîòîðîãî äîëæíî äåéñòâîâàòü îãðàíè÷åíèå. Â

ïðåäåëàõ äèàïàçîíà ñêîðîñòåé ìåæäó Cur Lim Speed

(1.12) è Max Speed (1.06) äîïóñòèìîå çíà÷åíèå òîêà

ÿêîðÿ Cur Arm Max (3.04) ïîíèæàåòñÿ äî Ia
Lim

 â çàâè-

ñèìîñòè îò ñêîðîñòè ñîãëàñíî ñëåäóþùåé ôîðìóëå:

Ia
Lim

 = Arm Cur Max  *  (Cur Lim Speed / Speed Act)

4.5.4 Çàùèòà îò ïåðåãðåâà

Êîíâåðòîð:

Çàùèòà DCS400 îò ïåðåãðåâà îáåñïå÷èâàåòñÿ ñ ïîìî-

ùüþ òåïëîîòâîäîâ òèðèñòîðîâ. Êàê òîëüêî òåìïåðàòó-

ðà ìîñòà äîõîäèò äî ìàêñèìóìà, DCS400 âûêëþ÷àåòñÿ

ñ âûâîäîì ñîîáùåíèÿ î íåèñïðàâíîñòè Converter

Overtemp (F7). Íîâîå âêëþ÷åíèå êîíâåðòîðà âîçìîæíî

ïîñëå ïîäòâåðæäåíèÿ íåèñïðàâíîñòè è äîñòàòî÷íîãî

îõëàæäåíèÿ. Ïðè 5 °C íèæå òåìïåðàòóðû âûêëþ÷åíèÿ

âûâîäèòñÿ ïðåäóïðåæäåíèå Converter High Temp (A4)

áåç âûêëþ÷åíèÿ ïðèâîäà.

Ïðè ïåðåãðåâå àêòèâèçèðóåòñÿ ñèãíàë Fan On (èíåð-

öèîííàÿ ðàáîòà âåíòèëÿòîðà) âïëîòü äî îõëàæäåíèÿ

êîíâåðòîðà. Äëÿ îöåíêè ñèãíàëà ìîãóò áûòü èñïîëü-

çîâàíû öèôðîâûå âûõîäû DO1…DO5.

Äâèãàòåëü:

Òåìïåðàòóðíàÿ çàùèòà äâèãàòåëÿ ìîæåò áûòü îáåñ-

ïå÷åíà ñ ïîìîùüþ ýëåìåíòà ñ ïîëîæèòåëüíûì òåì-

ïåðàòóðíûì êîýôôèöèåíòîì (PTC) (îáû÷íî â îá-

ìîòêå âîçáóæäåíèÿ èëè â êîììóòàöèîííîé îáìîòêå

äâèãàòåëÿ) â DCS400. Ñ ýòîé öåëüþ ýëåìåíò PTC

ïîäñîåäèíÿþò ê àíàëîãîâîìó âõîäó AI2. Ðåàêöèÿ

DCS400 íà ðàáîòó ìîíèòîðà òåìïåðàòóðû çàäàåòñÿ

ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðà PTC Mode (2.12).

Ìîíèòîð òåìïåðàòóðû äâèãàòåëÿ âëèÿåò íà ñèãíàë

Fan ON òî÷íî òàê æå, êàê ìîíèòîð òåìïåðàòóðû

êîíâåðòîðà: Ñèãíàë îñòàåòñÿ â àêòèâíîì ñîñòîÿíèè

äî òåõ ïîð, ïîêà íå ïðîèçîéäåò äîñòàòî÷íîå ïîíèæå-

íèå òåìïåðàòóðû äâèãàòåëÿ.

Ñõåìà ïîäêëþ÷åíèÿ òåðìîðåçèñòîðà PTC:

n

P

Base
Speed

Max
Speed

Cur Lim
Speed

Зависимое от тока
огранич. скорости
Действ. знач. IaLim

(1.05) (1.06)(1.12)

100k

1н

1н

100k

100k 100k

+10В

S1:

-

+

22 K

4

X2:3

5 6PTC

5

AI2

Заземление
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4.5.5 Êîíòðîëëåð òîêà ÿêîðÿ

Ôóíêöèè îãðàíè÷åíèÿ òîêà îïðåäåëÿþòñÿ ïàðàìåò-

ðàìè Arm Cur Nom (1.01), Arm Cur Max (3.04), Torque

Lim Pos (3.07) è Torque Lim Neg (3.08). Ñ ïîìîùüþ

Arm Cur Nom (1.01) ñèëîâîé êîíâåðòîð ñîãëàñóåòñÿ

ñ íîìèíàëüíûì òîêîì äâèãàòåëÿ. Âñå äðóãèå çàâèñè-

ìûå îò òîêà ïàðàìåòðû ñîîòíîñÿòñÿ ñ äàííûì ïàðà-

ìåòðîì. Arm Cur Max (3.04) îáåñïå÷èâàåò àáñîëþò-

íîå îãðàíè÷åíèå òîêà êîíòðîëëåðà. Ïîñðåäñòâîì

Torque Lim Pos (3.07) è Torque Lim Neg (3.08) îãðà-

íè÷èâàåòñÿ îáëàñòü èçìåíåíèÿ îïîðíîãî çíà÷åíèÿ.

Äëÿ ôóíêöèè ñàìîîïòèìèçàöèè ïðåäíàçíà÷àåòñÿ

òîëüêî Arm Cur Nom (1.01). Òîê êîíòðîëëåðà âñåãäà

îïòèìèçèðóåòñÿ äî óðîâíÿ 100 %, ïîñêîëüêó äëÿ

ñèñòåìû áîëåå õàðàêòåðíà ðàáîòà íå â ñîñòîÿíèè

ïåðåãðóçêè, à â ðàáî÷åé òî÷êå äâèãàòåëÿ. Åñëè òðåáó-

åòñÿ îïòèìèçàöèÿ äî óðîâíÿ ïåðåãðóçêè, òî ñëåäóåò

íà âðåìÿ âûáðàòü äëÿ Arm Cur Nom (1.01) çíà÷åíèå

ïåðåãðóçêè, äàëåå âûïîëíèòü îïòèìèçàöèþ è çàòåì

âíîâü âåðíóòüñÿ ê èñõîäíîìó çíà÷åíèþ.

Ïðèìåð ñòàíäàðòíîé ïðîãðàììû çàäàíèÿ ïàðàìåò-

ðîâ ïåðåãðóçêè ïóòåì âûáîðà ôèêñèðîâàííûõ ïàðà-

ìåòðîâ:

íàïðèìåð

Íîìèíàëüíûé òîê äâèãàòåëÿ = 170 A

Ïåðåãðóçêà = 150%

Îïîðíàÿ ñêîðîñòü = àíàëîãîâûé âõîä AI1

Âëèÿíèå íà ïàðàìåòðû

Arm Cur Nom (1.01) = 170 A

Arm Cur Max (3.04) = 150%

Overload Time (3.05) = 60 ñ (*)

Recovery Time (3.06) = 900 ñ (*)

Torque Lim Pos (3.07) = 150%

Torque Lim Neg (3.08) = -150%

Cur Contr Mode (3.14) = Speed Contr ñîîòâ. Macro

Depend ➩➩➩➩➩ Overload fix

Speed Ref Sel (5.01) = AI1 ñîîòâ. Macro depend

(*) Ïðèâîäèìûå çäåñü êîíêðåòíûå äàííûå äëÿ

Overload Time (âðåìåíè ïåðåãðóçêè) è Recovery Time

(âðåìåíè âîññòàíîâëåíèÿ) ñëåäóåò ñ÷èòàòü ëèøü

ïðèìåðàìè. Ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ çàâèñÿò îò ñïî-

ñîáíîñòè ðàçëè÷íûõ êîìïîíåíòîâ ïðèâîäà (äâèãàòå-

ëÿ è ñèëîâîãî ïðåîáðàçîâàòåëÿ) âûäåðæèâàòü ïåðå-

ãðóçêó è òðåáóþò èññëåäîâàíèÿ ïðè ïðîåêòèðîâàíèè.

Âòîðîå îãðàíè÷åíèå òîêà

Ìàêñèìàëüíûé òîê ÿêîðÿ äâèãàòåëÿ îãðàíè÷èâàåò-

ñÿ ïàðàìåòðîì Arm Cur Max (3.04) . Äàííîå àáñîëþò-

íîå îãðàíè÷åíèå âñåãäà àêòèâíî. Â ýòîì ñëó÷àå

ôóíêöèÿ âòîðîãî îãðàíè÷åíèÿ òîêà, Arm Cur Lim 2

(3.24), âêëþ÷àåìàÿ è âûêëþ÷àåìàÿ äâîè÷íûì ñèãíà-

ëîì, ìîæåò áûòü àêòèâèçèðîâàíà â ïàðàìåòðå Curr

Lim 2 Inv (9.17). Ýòî îçíà÷àåò âîçìîæíîñòü ïðÿìîãî

è îáðàòíîãî ïåðåêëþ÷åíèÿ ñ îäíîé èç ýòèõ îãðàíè÷è-

òåëüíûõ ôóíêöèé íà äðóãóþ öèôðîâûì ñïîñîáîì.

Öèôðîâûå âõîäû DI1 - DI4 âñåãäà äîñòóïíû â êà÷å-

ñòâå âõîäîâ äâîè÷íûõ ñèãíàëîâ. Ïðè ïîñëåäîâàòåëü-

íîé ïåðåäà÷å âîçìîæíî ïåðåêëþ÷åíèå äàííîé ôóíê-

öèè îãðàíè÷åíèÿ ñ èñïîëüçîâàíèåì áèòîâ 11 - 15

îñíîâíîãî óïðàâëÿþùåãî ñëîâà.

Åñëè ôóíêöèÿ âòîðîãî îãðàíè÷åíèÿ òîêà àêòèâèçèðî-

âàíà â ãðóïïå ïàðàìåòðîâ 9 - Macro Adaptation,

çíà÷åíèå ïàðàìåòðà Arm Cur Max (3.04) äîëæíî ïðå-

âûøàòü çíà÷åíèå Arm Cur Lim 2 (3.24). Êðîìå òîãî,

òðåáóåòñÿ çàäàíèå ïàðàìåòðîâ Torque Lim Pos (3.07)

è Torque Lim Neg (3.08) â ñîîòâåòñòâèè ñ Arm Cur Max

(3.04).

Ïàðàìåòð Arm Cur Max (3.04) îïðåäåëÿåò îãðàíè÷å-

íèå  òîêà äî äîïóñòèìîãî ìàêñèìóìà òîêà ÿêîðÿ.

Äàííàÿ îãðàíè÷èòåëüíàÿ ôóíêöèÿ àêòèâíà ïîñòîÿí-

íî – äàæå ïðè íåçàäàííûõ ïàðàìåòðàõ ôóíêöèè âòî-

ðîãî îãðàíè÷åíèÿ òîêà; çíà÷åíèå Curr Lim 2 Inv (9.17)

= Macro depend èëè Disable ëèáî Arm Cur Lim 2 (3.24)

ïðåâûøàåò çíà÷åíèå Arm Cur Max (3.04).

120%

150%

150%

-150%

0

1

Arm Cur Max

(3.04)

Arm Cur Lim 2

(3.24)

Curr Lim 2 Inv (9.17)

Ограничение тока якоря

Группа параметров 9

Адаптация макросов

Второе огранич.
тока

Torque Lim Pos

(3.07)

Torque Lim Neg

(3.08)

Ограничение крут. момента

Двоичн. сигнал
DI1 … DI4
Бит 11…15 слова MCW
0 = Arm Cur Lim 2 деств.
1 = Arm Cur Max деств.

0

1
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

Ðåæèìû ðàáîòû êîíòðîëëåðà òîêà ÿêîðÿ

Ñêîðîñòü äâèãàòåëÿ ïîñòîÿííîãî òîêà èçìåíÿåòñÿ

ïîñðåäñòâîì íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ. Îáëàñòü çíà÷åíèé

âïëîòü äî òî÷êè, â êîòîðîé äîñòèãàåòñÿ íîìèíàëüíîå

íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ, èìåíóåòñÿ ðàáî÷åé îáëàñòüþ

ÿêîðÿ. ×òîáû ïîâûñèòü ñêîðîñòü äâèãàòåëÿ äî óðîâ-

íÿ âûøå óêàçàííîãî íîìèíàëüíîãî íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ,

íåîáõîäèìî îñëàáèòü ìàãíèòíûé ïîòîê. Ñ ýòîé öåëüþ

óìåíüøàþò òîê âîçáóæäåíèÿ. Äàííàÿ ðàáî÷àÿ îáëàñòü

íàçûâàåòñÿ îáëàñòüþ îñëàáëåíèÿ ïîëÿ. Ïîâåäåíèå

êîíòðîëëåðà òîêà â ýòèõ ðàáî÷èõ îáëàñòÿõ çàâèñèò

îò ðåæèìà ðàáîòû êîíòðîëëåðà òîêà.

Cur Ctrl Mode (3.14)

0 = Macro depend

Ðåæèì ðàáîòû îïðåäåëÿåòñÿ ìàêðîñîì, ñì. ãëà-

âó 4.1 Îáçîð çàâîäñêèõ óñòàíîâî÷íûõ çíà÷åíèé

ïàðàìåòðîâ, çàâèñèìûõ îò ìàêðîñîâ.

Ìàêðîñû 1…7 ÿâëÿþòñÿ ìàêðîñàìè ðåãóëèðîâêè

ïî ñêîðîñòè, ñì. 1

Ìàêðîñ 8 ÿâëÿåòñÿ ìàêðîñîì ðåãóëèðîâêè ïî êðó-

òÿùåìó ìîìåíòó, ñì. 2

1 = Speed Contr

Ïðèâîä ðåãóëèðóåòñÿ ïî ñêîðîñòè.

Â êà÷åñòâå îïîðíîãî çíà÷åíèÿ êðóòÿùåãî ìîìåíòà

ïðè ðàññìîòðåíèè ïîòîêà âñåãäà âûáèðàåòñÿ âû-

õîä êîíòðîëåðà ñêîðîñòè. Â ýòîì ðåæèìå äåéñòâó-

åò îãðàíè÷åíèå ïî òîêó èëè ïî êðóòÿùåìó ìîìåí-

òó, çàäàâàåìîå ïîñðåäñòâîì ïàðàìåòðà. Stop

è Emergency Stop äåéñòâóþò ñîãëàñíî çíà÷åíèÿì

ïàðàìåòðîâ Stop Mode (2.03)  è Eme Stop

Mode (2.04).

2 = Torque Contr

Ïðèâîä ðåãóëèðóåòñÿ ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó.

Â êà÷åñòâå îïîðíîãî çíà÷åíèÿ êðóòÿùåãî ìîìåíòà

ïðè ðàññìîòðåíèè ïîòîêà èñïîëüçóåòñÿ îïîðíîå

çíà÷åíèå, çàäàâàåìîå â Torque Ref Sel (3.15).

Â ýòîì ðåæèìå äåéñòâóåò îãðàíè÷åíèå ïî òîêó èëè

ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó, çàäàâàåìîå ïîñðåäñòâîì

ïàðàìåòðà. Stop è Emergency Stop âûçûâàþò

ïåðåêëþ÷åíèå ïðèâîäà íà ðåæèì ðåãóëèðîâêè ïî

ñêîðîñòè, è èõ äåéñòâèå îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåòðà-

ìè Stop Mode (2.03) è Eme Stop Mode (2.04).

3 = Cur Contr

Ïðèâîä ðåãóëèðóåòñÿ ïî òîêó.

Â êà÷åñòâå îïîðíîãî çíà÷åíèÿ òîêà, íå ñâÿçàííîãî

ñ ïîòîêîì, èñïîëüçóåòñÿ îïîðíîå çíà÷åíèå, âûáè-

ðàåìîå â Torque Ref Sel (3.15). Â ýòîì ðåæèìå

äåéñòâóåò îãðàíè÷åíèå ïî òîêó èëè ïî êðóòÿùå-

ìó ìîìåíòó, çàäàâàåìîå ïîñðåäñòâîì ïàðàìåò-

ðà. Stop è Emergency Stop âûçûâàþò ïåðåêëþ÷å-

íèå ïðèâîäà íà ðåæèì ðåãóëèðîâêè ïî ñêîðîñòè, è

èõ äåéñòâèå îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåòðàìè Stop Mode

(2.03) è Eme Stop Mode (2.04).

4 = Speed + Torque („+“)

Â äàííîì ðåæèìå ñóììèðóþòñÿ çíà÷åíèå íà âûõî-

äå êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè è îïîðíîå çíà÷åíèå, âû-

áèðàåìîå â Torque Ref Sel (3.15). Â ýòîì ðåæèìå

äåéñòâóåò îãðàíè÷åíèå ïî òîêó èëè ïî êðóòÿùåìó

ìîìåíòó, çàäàâàåìîå ïîñðåäñòâîì ïàðàìåòðà.

Stop è Emergency Stop âûçûâàþò ïåðåêëþ÷åíèå

ïðèâîäà íà ðåæèì ðåãóëèðîâêè ïî ñêîðîñòè è èõ

äåéñòâèå îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåòðàìè Stop Mode

(2.03) è Eme Stop Mode (2.04).

5 = Lim Sp Ctr („MIN“)

Îãðàíè÷åííàÿ ðåãóëèðîâêà  ïî ñêîðîñòè. Ïðè-

âîä ðåãóëèðóåòñÿ ïî ñêîðîñòè ñ âíåøíèì îãðàíè-

÷åíèåì ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó.

Äëÿ îãðàíè÷åíèÿ êðóòÿùåãî ìîìåíòà â ðåæèìå

ðåãóëèðîâêè ñêîðîñòè èñïîëüçóåòñÿ îïîðíîå çíà-

÷åíèå, âûáèðàåìîå â Torque Ref Sel (3.15). Â ýòîì

ðåæèìå äåéñòâóåò îãðàíè÷åíèå ïî òîêó èëè ïî

êðóòÿùåìó ìîìåíòó, çàäàâàåìîå ïîñðåäñòâîì

ïàðàìåòðà. Stop è Emergency Stop âûçûâàþò

ïåðåêëþ÷åíèå ïðèâîäà íà ðåæèì ðåãóëèðîâêè ïî

ñêîðîñòè è èõ äåéñòâèå îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåòðà-

ìè Stop Mode (2.03) è Eme Stop Mode (2.04).

6 = Lim Trq Ctr („Σ“)

Îãðàíè÷åííàÿ ðåãóëèðîâêà ïî êðóòÿùåìó ìîìåí-

òó. Ïðèâîä ðåãóëèðóåòñÿ ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó,

ïîêà îòêëîíåíèå ñêîðîñòè íàõîäèòñÿ â ïðåäåëàõ

îêíà. Ïåðåêëþ÷åíèå ìåæäó ðåãóëèðîâêîé ïî ñêî-

ðîñòè è ðåãóëèðîâêîé ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó çà-

âèñèò îò îòêëîíåíèÿ ñêîðîñòè. Â êà÷åñòâå îïîð-

íîãî çíà÷åíèÿ êðóòÿùåãî ìîìåíòà èñïîëüçóåòñÿ

îïîðíîå çíà÷åíèå, çàäàâàåìîå â Torque Ref Sel

(3.15). Â ýòîì ðåæèìå äåéñòâóåò îãðàíè÷åíèå ïî

òîêó èëè ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó, çàäàâàåìîå ïî-

ñðåäñòâîì ïàðàìåòðà. Stop è Emergency Stop

âûçûâàþò ïåðåêëþ÷åíèå ïðèâîäà íà ðåæèì ðåãó-

ëèðîâêè ïî ñêîðîñòè, è èõ äåéñòâèå îïðåäåëÿåòñÿ

ïàðàìåòðàìè Stop Mode (2.03) è Eme Stop Mode

(2.04).

Macro depend

Speed Contr

Torque Contr

Cur Contr
Speed+Torque

Lim Sp Ctr
Lim Trq Ctr

Cur Ctrl Mode

3.14
Опорн.

скорость

+/-10V

Внешн.
огранич.

крут. момента

+/-10V

AI1

AI2

5.01

5.26

+

MIN

Σ

Действует в кач-ве опорн.
значения крут. момента или тока
в зависимости от Cut Ctrl Mode

(3.14)

Г-р
пилообр.
сигнала

Контроллер
скорости
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

1 = Speed Contr / 2 = Torque Contr

Â çàâèñèìîñòè îò ðåàëèçóåìîãî ïðèëîæåíèÿ òðåáó-

åòñÿ, îäíàêî, òàêæå ïîñòîÿííûé êðóòÿùèé ìîìåíò â

îáëàñòè îñëàáëåíèÿ ïîëÿ (Torque-Controlled Mode

(3.14) = Torque Contr). Ñ ýòîé öåëüþ òðåáóåòñÿ

óâåëè÷åíèå òîêà ÿêîðÿ â äàííîì äèàïàçîíå ñ öåëüþ

êîìïåíñàöèè îñëàáëåííîãî ïîòîêà ïîëÿ. Ýòî ìîæåò

áûòü âûïîëíåíî ïðè óñëîâèè, ÷òî çàäàíèå ïàðàìåò-

ðîâ äîïóñêàåò óâåëè÷åíèå òîêà, òî åñòü, íå äîñòèãà-

åòñÿ ïðåäåëüíîå çíà÷åíèå òîêà èç ïàðàìåòðà Arm

Cur Max (3.02).

Åñëè óðîâåíü îãðàíè÷åíèÿ òîêà ïðåâûøàåò íîìè-

íàëüíîå çíà÷åíèå òîêà ÿêîðÿ (Arm Cur Max (3.02) >

100 %), ñèëîâîé ïðåîáðàçîâàòåëü è äâèãàòåëü äîëæ-

íû áûòü ðàññ÷èòàíû íà äàííûé ðåæèì ïåðåãðóçêè.

Äàííàÿ ïðîöåäóðà èñïîëüçóåòñÿ òàêæå â ïðèâîäàõ

ñ ðåãóëèðîâêîé ïî ñêîðîñòè .

4 = Ñêîðîñòü + êðóòÿùèé ìîìåíò

Çàâèñèò îò ïðèëîæåíèÿ; â ðåæèìå ñ ðåãóëèðîâêîé ïî

ñêîðîñòè òðåáóåòñÿ ïðåäâàðèòåëüíàÿ ðåãóëèðîâêà

êðóòÿùåãî ìîìåíòà äëÿ ïîâûøåíèÿ äèíàìèêè ðàáî-

òû ïðèâîäà. Îïîðíîå çíà÷åíèå êðóòÿùåãî ìîìåíòà

âûáèðàåòñÿ â Torque Ref Sel (3.15). Îïîðíûå çíà÷å-

íèÿ êðóòÿùåãî ìîìåíòà, ïîëó÷àåìûå íà âûõîäå

êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè è âûáèðàåìûå â ïàðàìåòðå

Torque Ref Sel (3.15), ñóììèðóþòñÿ ìåæäó ñîáîé.

5 = Lim Sp Ctr („MIN“)

Ðåãóëèðîâêà ñêîðîñòè ñ âíåøíèì îãðàíè÷åíèåì ïî

êðóòÿùåìó ìîìåíòó.

Ïðèìåð ñòàíäàðòíîé ïðîãðàììû çàäàíèÿ ïàðàìåò-

ðîâ ïåðåãðóçêè ñ èñïîëüçîâàíèåì âíåøíåãî îãðàíè-

÷åíèÿ ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó.

Íàïðèìåð.

Íîìèíàëüíûé òîê

äâèãàòåëÿ = 170 A

Ïåðåãðóçêà = 200%

Îïîðíîå çíà÷. ñêîðîñòè= àíàëîãîâûé âõîä AI1

Âíåøíèé ïðåäåë

êðóòÿùåãî ìîìåíòà. = àíàëîãîâûé âõîä AI2

Âëèÿíèå íà ïàðàìåòðû

Arm Cur Nom (1.01) = 170 A

Arm Cur Max (3.04) = 200%

Overload Time (3.05) = 60 ñ (*)

Recovery Time (3.06) = 900 ñ (*)

Torque Lim Pos (3.07) = 200%

Torque Lim Neg (3.08) = -200%

Cur Contr Mode (3.14) = Lim Sp Ctr

➩➩➩➩➩ âíåøíåå îãðàíè÷åíèå

Torque Ref Sel (3.15) = AI2 èëè Macro depend

➩➩➩➩➩ ïåðåìåííîå îãðàíè-

÷åíèå

Speed Ref Sel (5.01) = AI1 èëè Macro depend

AI2 Scale 100% (6.03) = 5.00 Â (10 Â = 200%)

Ïåðåìåííàÿ ïåðåãðóçêà,

çàäàâàåìàÿ â ïðåäåëàõ

0…200 % (0…10 Â)

(*) Ïðèâîäèìûå çäåñü êîíêðåòíûå äàííûå äëÿ

Overload Time (âðåìåíè ïåðåãðóçêè) è Recovery Time

(âðåìåíè âîññòàíîâëåíèÿ) ñëåäóåò ñ÷èòàòü ëèøü

ïðèìåðàìè. Ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ çàâèñÿò îò ñïî-

ñîáíîñòè ðàçëè÷íûõ êîìïîíåíòîâ ïðèâîäà (äâèãàòå-

ëÿ è ñèëîâîãî êîíâåðòîðà) âûäåðæèâàòü ïåðåãðóçêó

è òðåáóþò èññëåäîâàíèÿ ïðè ïðîåêòèðîâàíèè.

3 = Cur Contr

Â ðåæèìå ñ ðåãóëèðîâêîé ïî òîêó (Cur Contr Mode

(3.14) = Cur Contr) ñèñòåìà ðåãóëèðóåòñÿ íåçàâèñèìî

îò ñêîðîñòè ñ îòñ÷åòîì îòíîñèòåëüíî îïîðíîãî çíà-

÷åíèÿ òîêà. Êðóòÿùèé ìîìåíò äâèãàòåëÿ, îäíàêî,

óìåíüøàåòñÿ â îáëàñòè îñëàáëåíèÿ ïîëÿ ïðîïîðöèî-

íàëüíî óâåëè÷åíèþ ñêîðîñòè n.

Òîê ÿêîðÿ
(1.01 / … Max 3.04 / … Act 3.02)

Torque Act (3.23)

Power Act (3.21)

Íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ
(1.02 / … Act 3.03)

Òîê âîçáóæäåíèÿ
(1.03 / … Act 4.02)

n

Ðåãóëèðîâêà ïî ñêîðîñòè/êðóò. ìîìåíòó
îáëàñòü óïðàâëåíèÿ �

ÿêîðåì  
îáëàñòü îñëàáëåíèÿ �

ïîëÿ

Base Speed
(1.05)

Max Speed
(1.06)

Torque Act (3.23)

(1.01 / … Act 3.02)

Power Act (3.21)

(1.02 / … Act 3.03)

(1.03 / … Act 4.02)

n
Base Speed

(1.05)
Max Speed

(1.06)

Òîê ÿêîðÿ

Íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ

Òîê âîçáóæäåíèÿ

Ðåãóëèðîâêà ïî òîêó

îáëàñòü óïðàâëåíèÿ �
ÿêîðåì

îáëàñòü îñëàáëåíèÿ �
ïîëÿ
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6 = Lim Trq Ctr (ðåæèì Window Control

(îêîííûé êîíòðîëü))

Êîíöåïöèÿ ðåæèìà îêîííîãî êîíòðîëÿ çàêëþ÷àåòñÿ â

äåàêòèâèçàöèè ðåãóëèðîâêè ñêîðîñòè äî òåõ ïîð, ïîêà

îòêëîíåíèå ñêîðîñòè îñòàåòñÿ â ïðåäåëàõ îêíà. Ïðè

ýòîì îáåñïå÷èâàåòñÿ íåïîñðåäñòâåííîå âëèÿíèå

îïîðíîãî çíà÷åíèÿ êðóòÿùåãî ìîìåíòà íà ïðîöåññ.

Â ñèñòåìå ïðèâîäîâ âåäóùèé/âåäîìûé, â êîòîðîé

âåäîìûé ðåãóëèðóåòñÿ ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó,

îêîííûé êîíòðîëü èñïîëüçóåòñÿ äëÿ ïîääåðæàíèÿ

ñêîðîñòè êîíòðîëèðóåìîé ñèñòåìû. Åñëè îòêëîíåíèå

ñêîðîñòè (îêíî) ïðåâûøàåò ±50 îá/ìèí., âåäîìûé

ïåðåêëþ÷àåòñÿ íà ðåæèì ðåãóëèðîâêè ïî ñêîðîñòè è

îáåñïå÷èâàåò âîçâðàò ðàçíèöû ñêîðîñòåé îáðàòíî

âîâíóòðü îêíà.

Îêîííûé êîíòðîëü àêòèâèçèðóåòñÿ çàäàíèåì çíà÷å-

íèÿ Cur Contr Mode (3.14) = Lim Trq Ctr.

Ôóíêöèÿ I2t
Â DCS400 äëÿ äâèãàòåëÿ ïðåäóñìîòðåíà çàùèòà I2t,

êîòîðóþ ìîæíî ââîäèòü â äåéñòâèå ïî ìåðå íåîáõî-

äèìîñòè. Ïàðàìåòð Arm Cur Nom (1.01) ÿâëÿåòñÿ äëÿ

òîêà 100-ïðîöåíòíûì çíà÷åíèåì. Âñå çàâèñèìûå îò

òîêà çíà÷åíèÿ îòíîñÿòñÿ ê ýòîìó ïàðàìåòðó.

Ôóíêöèÿ I2t àêòèâèçèðóåòñÿ ïðè óñëîâèè, ÷òî ïàðà-

ìåòðû Overload Time (3.05) è Recovery Time (3.06)

âûðàæàþòñÿ çíà÷åíèåì, ïðåâûøàþùèì 0 ñåêóíä, ïðè

îäíîâðåìåííîì âûáîðå çíà÷åíèÿ ïåðåãðóçêè ïî òîêó

â ïàðàìåòðå Arm Cur Max (3.04), ïðåâûøàþùåãî

Arm Cur Nom (1.01).

Ôóíêöèÿ áëîêèðóåòñÿ, åñëè ïàðàìåòð Overload Time

(3.05) = 0 ñ èëè Recovery Time = 0 ñ ëèáî Arm Cur Max

(3.04) = Arm Cur Nom (1.01).

Åñëè âðåìÿ âîññòàíîâëåíèÿ âûðàæàåòñÿ çíà÷åíèåì,

ñëèøêîì ìàëûì ïî ñðàâíåíèþ ñ âðåìåíåì ïåðåãðóç-

êè, ãåíåðèðóåòñÿ àâàðèéíîå ñîîáùåíèå Par Setting

Conflict (A16) "Recovery Time to low" ("Âðåìÿ âîññòà-

íîâëåíèÿ ñëèøêîì ìàëî").

Íàðÿäó ñ ïàðàìåòðîì ïåðåãðóçêè ïî òîêó íåîáõîäèìî

çàäàâàòü ïàðàìåòðû îãðàíè÷åíèÿ îïîðíûõ çíà÷åíèé

Torque Lim Pos (3.07) è Torque Lim Neg (3.08).

Íåîáõîäèìî ñëåäèòü çà òåì, ÷òîáû îïðåäåëÿåìûå

ïàðàìåòðàìè çíà÷åíèÿ âðåìåíè ïåðåãðóçêè ñîîòâåò-

ñòâîâàëè ñïîñîáíîñòè äâèãàòåëÿ è ïðèâîäà ê ïåðå-

ãðóçêàì. Íà ýòî íåîáõîäèìî îáðàùàòü âíèìàíèå óæå

â ïðîöåññå âûáîðà ïðèâîäíîé ñèñòåìû.

ôàêòè÷åñêàÿ ñêîðîñòü

îïîðí.
ñêîðîñòü

ðåãóëèðîâêà 
ïî ñêîðîñòè

ðåãóëèðîâêà 
ïî ñêîðîñòè

ðåãóëèðîâêà ïî 
êðóò. ìîìåíòó

äîïóñòèìîå îòêëîíåíèå ôàêòè÷åñêîé 
ñêîðîñòè îò îïîðíîé ñêîðîñòè 
ðàâíî +/- 50 îá/ìèí

Ia (%)

(3.04)

(1.01)

(3.05) (3.06)
t

A6 Уменьшение тока якоря

Iaном =100%

Iaуменш

Iaмакс

фаза перегрузки

Ia > 100%

фаза восстановления Ia < 100%

общ.
предел
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Ôàçà ïåðåãðóçêè çàäàåòñÿ ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðîâ

Arm Cur Max (3.04) è Overload Time (3.05). Ôàçà

âîññòàíîâëåíèÿ îïðåäåëÿåòñÿ çàäàíèåì ïàðàìåòðà

Recovery Time (3.06). Âî èçáåæàíèå ïåðåãðóçêè

äâèãàòåëÿ òðåáóåòñÿ èäåíòè÷íîñòü ñîîòíîøåíèÿ I2t

äëÿ äâóõ ôàç:

ôàçà ïåðåãðóçêè = ôàçà âîññòàíîâëåíèÿ

(Ia
ìàêñ

2  -  Ia
íîì

2) x âðåìÿ ïåðåãðóçêè = (Ia
íîì

2  -  Ia
óìåíø

2) x

x âðåìÿ âîññòàíîâëåíèÿ

Â ýòîì ñëó÷àå ãàðàíòèðóåòñÿ îòñóòñòâèå ïðåâûøå-

íèÿ 100-ïðîöåíòíîãî ïðåäåëà ñðåäíèì çíà÷åíèåì òîêà

ÿêîðÿ. Äëÿ âû÷èñëåíèÿ òîêà âîññòàíîâëåíèÿ ôîðìó-

ëà ïåðåïèñûâàåòñÿ ñëåäóþùèì îáðàçîì:

Ïîñëå ôàçà ïåðåãðóçêè òîê ÿêîðÿ àâòîìàòè÷åñêè

óìåíüøàåòñÿ/îãðàíè÷èâàåòñÿ äî Ia
óìåíø

 íà ñòàäèè âîñ-

ñòàíîâëåíèÿ. Óìåíüøåíèå òîêà íà ñòàäèè âîññòàíîâ-

ëåíèÿ îáîçíà÷àåòñÿ âûâîäîì àâàðèéíîãî ñîîáùåíèÿ

Arm Current Reduced (A6). Äàííîå ñîîáùåíèå äîñ-

òóïíî òàêæå íà öèôðîâûõ âûõîäàõ.

Óêîðî÷åííûå ñòàäèè ïåðåãðóçêè ïðèâîäÿò ê óâåëè-

÷åííûì òîêàì âîññòàíîâëåíèÿ.

4.5.6 Çàùèòà îò íåïðåäóñìîòðåííîãî

îñòàíîâà (ñòîïîðåíèÿ)

Çàùèòà äâèãàòåëÿ îò íåïðåäóñìîòðåííîãî îñòàíîâà

ìîæåò áûòü àêòèâèçèðîâàíà ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðà

Stall Time (3.18). Åñëè äàííûé ïàðàìåòð ðàâíÿåòñÿ

0.0 ñ, çàùèòà îò íåïðåäóñìîòðåííîãî îñòàíîâà âûê-

ëþ÷àåòñÿ. Ïðè çíà÷åíèè, ïðåâûøàþùåì 0.0 ñ, âêëþ-

÷àåòñÿ çàùèòà îò íåïðåäóñìîòðåííîãî îñòàíîâà. Äëÿ

ñðàáàòûâàíèÿ ìîíèòîðà íåîáõîäèìî âûïîëíåíèå

óêàçàííûõ íèæå óñëîâèé.

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå ñêîðîñòè äîëæíî áûòü ìåíü-

øå çíà÷åíèÿ â Zero Speed Lev (5.15), à ôàêòè÷åñêîå

çíà÷åíèå êðóòÿùåãî ìîìåíòà äîëæíî ïðåâûøàòü

çíà÷åíèå â Stall Torque (3.17) â òå÷åíèå âðåìåíè,

ïðåâûøàþùåãî çíà÷åíèå â Stall Time (3.18).

4.5.7 Àäàïòàöèÿ ïîòîêà

Êðèâàÿ íàìàãíè÷èâàíèÿ ÿâëÿåòñÿ íåëèíåéíîé ïðè

óâåëè÷åíèè ñêîðîñòè â ðåæèìå îñëàáëåíèÿ ïîëÿ.

Êàæäûé äâèãàòåëü â îïðåäåëåííûõ ïðåäåëàõ èìååò

ñâîþ ñîáñòâåííóþ õàðàêòåðèñòèêó. Äàííóþ

õàðàêòåðèñòèêó ìîæíî èìèòèðîâàòü ñ ïîìîùüþ

ïàðàìåòðîâ Field Cur 40 % (4.07), Field Cur 70% (4.08)

è Field Cur 90% (4.09). Äàííàÿ õàðàêòåðèñòèêà ìîæåò

áûòü àâòîìàòè÷åñêè îïðåäåëåíà ïîñðåäñòâîì ñåð-

âèñíîé ïðîöåäóðû â ïàðàìåòðå Contr Service (7.02).

Â ñëó÷àå ðó÷íîãî çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ óáåäèòåñü

â òîì, ÷òî çíà÷åíèÿ ïàðàìåòðîâ ÿâëÿþòñÿ ïðàâäî-

ïîäîáíûìè; ýòî çíà÷èò, ÷òî çíà÷åíèå â ïàðàìåòðå

Field Cur 40 % (4.07) äîëæíî áûòü âûáðàíî ìåíüøèì

çíà÷åíèÿ â ïàðàìåòðå Field Cur 70% (4.08), êîòîðîå

â ñâîþ î÷åðåäü äîëæíî áûòü ìåíüøå çíà÷åíèÿ â Field

Cur 90% (4.09). Â ïðîòèâíîì ñëó÷àå ãåíåðèðóåòñÿ

ïðåäóïðåæäåíèå Par Setting Conflict (A16).

4.5.8 Àëüòåðíàòèâíûå ïàðàìåòðû

äëÿ êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè

Èìååòñÿ âòîðîé íàáîð ïàðàìåòðîâ äëÿ êîíòðîëëåðà

ñêîðîñòè (àëüòåðíàòèâíûå ïàðàìåòðû), êîòîðûé

ìîæåò áûòü àêòèâèçèðîâàí ïîñðåäñòâîì ñîáûòèé.

Ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè KP è TI è ïàðàìåò-

ðû äëÿ óñêîðåíèÿ è çàìåäëåíèÿ ïèëîîáðàçíîãî ñèãíà-

ëà ÿâëÿþòñÿ ïåðåêëþ÷àåìûìè. Â çàâèñèìîñòè îò

ôàêòè÷åñêîãî çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè èëè îòêëîíåíèÿ

ñêîðîñòè (ðàçíîñòè ìåæäó ôàêòè÷åñêèì è îïîðíûì

çíà÷åíèÿìè ñêîðîñòè) ìîæíî âëèÿòü íà ïîâåäåíèå

êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè. Áëàãîäàðÿ ýòîìó ìîæíî ïó-

òåì çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ ëåãêî îïðåäåëèòü ðàçëè÷íîå

ïîâåäåíèå ïðè óñêîðåíèè è çàìåäëåíèè.

n

t

Speed Reg KP (5.07)
Speed Reg TI (5.08)
Decel Ramp (5.10)

действует

Speed Reg KP (5.07)
Speed Reg TI (5.08)
Accel Ramp (5.09)

действует

Переключение
зависит от
Speed Lev 1/2

Alt Speed KP (5.22)
Alt Speed TI (5.23)
Alt Decel Ramp (5.25)

действует
Alt Speed KP (5.22)
Alt Speed TI (5.23)
Alt Accel Ramp (5.24)

действует

)la(la
ениявосстановл время

перегрузки время
lala 2

ном

2

макс

2

nomred
−×−=

Alt Speed KP (5.22)

Alt Speed TI (5.23)

Alt Accel Ramp (5.24)

Alt Decel Ramp (5.25)

Speed Reg KP (5.07)

Speed Reg TI (5.08)

Accel Ramp (5.09)

Decel Ramp (5.10)

5.21

К г-ру линейно
измен. ф-ции
или контроллеру
скорости

Выбор события переключения для набора параметров 2 в параметре Alt Pat Sel (5.21)

набор параметров 1 постоянно активен

2 = зависит от макроса

3 = Sp < Lev1

4 = Sp < Lev2

5 = Sp Err<Lev1

6 = Sp Err<Lev2

Набор параметров 1

0 = запрет

1 = разреш.

зависит от выбора макроса

если факт. скор. < уровня 1 скорости (5.16), активен набор параметров 2

если факт. скор. < уровня 2 скорости (5.17), активен набор параметров 2

если ошибка скор. < уровня 1 скорости (5.16), активен набор параметров 2

если ошибка скор. < уровня 2 скорости (5.17), активен набор параметров 2

Набор параметров 2

набор параметров 2 постоянно активен

 Скоростьфакт < 5.15 

Крут. моментфакт > 3.17 

Время > 3.18 

& 

двигатель 
застопорен 

(F19) 
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4.5.9 Ñëóæåáíûå ïðîöåäóðû, Contr Service

(7.02)

Êîíòðîëëåð òîêà ÿêîðÿ

(Äâèãàòåëü íå ðàáîòàåò)

Àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà

• Íà ïàíåëè íàæìèòå êíîïêó LOC; íà ñòðîêå

ñîñòîÿíèÿ ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ âûñâå÷èâàåòñÿ

LOC.

• Âûáåðèòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02) = Arm

Autotun è ïîäòâåðäèòå âûáîð íàæàòèåì ENTER.

• Â ïðåäåëàõ ñëåäóþùèõ 30 ñåêóíä íàæìèòå íà

ïàíåëè êíîïêó (I). Ýòèì íàæàòèåì èíèöèèðóåòñÿ

ïðîöåäóðà àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè.

• Âêëþ÷àåòñÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð.

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå ïðîöåäóðû àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ âûñâå÷èâàíèåì íà ïàíåëè

ñîîáùåíèÿ None.

• Îñíîâíîé êîíòàêòîð âûêëþ÷àåòñÿ.

Ïî îêîí÷àíèè óñïåøíîé àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè

çàäàþòñÿ ñëåäóþùèå ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà:

Arm Cur Reg KP (3.09)

Ïðîïîðöèîíàëüíîå óñèëåíèå êîíòðîëëåðà òîêà

Arm Cur Reg TI (3.10)

Èíòåãðàëüíàÿ ïîñòîÿííàÿ âðåìåíè êîíòðîë-

ëåðà òîêà

Cont Cur Lim (3.11)

Ãðàíèöà ïðåðûâèñòûõ òîêîâ

Arm Inductance (3.12)

Èíäóêòèâíîñòü ÿêîðÿ äâèãàòåëÿ

Arm Resistance (3.13)

Ñîïðîòèâëåíèå ÿêîðÿ äâèãàòåëÿ

Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà âûïîëíåíèÿ ïðîöåäóðû àâòîìà-

òè÷åñêîé íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ îòîáðàæåíèåì íà

ïàíåëè ñîîáùåíèÿ Autotuning Failed (A10). Ïîäðîá-

íàÿ èíôîðìàöèÿ î ïðè÷èíå íåóäà÷è ñîäåðæèòñÿ â

ïàðàìåòðå Diagnosis (7.03). Äîïîëíèòåëüíàÿ èíôîð-

ìàöèÿ ïî äèàãíîñòè÷åñêèì ñîîáùåíèÿì ïðèâîäèòñÿ

â ãëàâå Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.

Ïîâòîðíîå íàæàòèå êíîïêè LOC íà ïàíåëè âûçûâàåò

îáðàòíîå ïåðåêëþ÷åíèå óïðàâëåíèÿ íà òåðìèíàëû

ââîäà/âûâîäà. Ñîîáùåíèå LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ

ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ ñòèðàåòñÿ.

Êîíòðîëëåð òîêà âîçáóæäåíèÿ

(Äâèãàòåëü íå ðàáîòàåò)

Àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà

• Íà ïàíåëè íàæìèòå êíîïêó LOC; íà ñòðîêå

ñîñòîÿíèÿ ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ âûñâå÷èâàåòñÿ

LOC.

• Âûáåðèòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02) = Fld

Autotun è ïîäòâåðäèòå âûáîð íàæàòèåì ENTER.

• Â ïðåäåëàõ ñëåäóþùèõ 30 ñåêóíä íàæìèòå íà

ïàíåëè êíîïêó (I). Ýòèì íàæàòèåì èíèöèèðóåòñÿ

ïðîöåäóðà àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè.

• Âêëþ÷àåòñÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð.

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå ïðîöåäóðû àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ âûñâå÷èâàíèåì íà ïàíåëè

ñîîáùåíèÿ None.

• Îñíîâíîé êîíòàêòîð âûêëþ÷àåòñÿ.

Ïî îêîí÷àíèè óñïåøíîé àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè

çàäàþòñÿ ñëåäóþùèå ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà:

Field Cur KP (4.03)

Ïðîïîðöèîíàëüíîå óñèëåíèå êîíòðîëëåðà

òîêà âîçáóæäåíèÿ

Field Cur TI (4.04)

Èíòåãðàëüíàÿ ïîñòîÿííàÿ âðåìåíè êîíòðîë-

ëåðà òîêà âîçáóæäåíèÿ

EMF Reg KP (4.11)

Ïðîïîðöèîíàëüíîå óñèëåíèå êîíòðîëëåðà ÝÄÑ

EMF Reg TI (4.12)

Èíòåãðàëüíàÿ ïîñòîÿííàÿ âðåìåíè êîíòðîë-

ëåðà ÝÄÑ

Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà âûïîëíåíèÿ ïðîöåäóðû àâòîìà-

òè÷åñêîé íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ îòîáðàæåíèåì íà

ïàíåëè ñîîáùåíèÿ Autotuning Failed (A10). Ïîäðîá-

íàÿ èíôîðìàöèÿ î ïðè÷èíå íåóäà÷è ñîäåðæèòñÿ â

ïàðàìåòðå Diagnosis (7.03). Äîïîëíèòåëüíàÿ èíôîð-

ìàöèÿ ïî äèàãíîñòè÷åñêèì ñîîáùåíèÿì ïðèâîäèòñÿ

â ãëàâå Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.

Ïîâòîðíîå íàæàòèå êíîïêè LOC íà ïàíåëè âûçûâàåò

îáðàòíîå ïåðåêëþ÷åíèå óïðàâëåíèÿ íà òåðìèíàëû

ââîäà/âûâîäà. Ñîîáùåíèå LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ

ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ ñòèðàåòñÿ.

Ðó÷íàÿ íàñòðîéêà

(Äâèãàòåëü íå ðàáîòàåò)

Ïîäãîòîâêà:

• Çàäàéòå çíà÷åíèå Commis Ref 1 (7.15) = 0

• Commis Ref 2 (7.16) = 4096.

• Çàäàéòå çíà÷åíèå Squarewave Per (7.17) = 5 ñ.

Âûõîä ãåíåðàòîðà ïðÿìîóãîëüíûõ èìïóëüñîâ (7.18)

ïåðåêëþ÷àåòñÿ â äèàïàçîíå îò 0 äî 4096. 4096 ñîîò-

âåòñòâóåò çàäàíèþ íîìèíàëüíîãî òîêà âîçáóæäåíèÿ

(Field Cur Nom 1.03).

• Ïðèñâîéòå ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå òîêà (4.02)

àíàëîãîâîìó âûõîäó AO1 Ass (6.05) èëè AO2 Ass

(6.06) è èçìåðüòå åãî, ëèáî ïðîêîíòðîëèðóéòå

âåëè÷èíó òîêà âîçáóæäåíèÿ òîêîâûì ïðîáíèêîì.

Àêòèâèçèðóéòå íàñòðîéêó:

• Çàäàéòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02) = Fld Man.

• Ïîäàéòå ïèòàíèå è âêëþ÷èòå ïðèâîä ñ ïîìîùüþ

êëåìíîé êîëîäêè (ON=1, RUN=1) ëèáî âêëþ÷èòå

ïðèâîä íà ðàáî÷åé ïàíåëè â ðåæèìå LOCAL.

• Âêëþ÷àåòñÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð.

• Òå÷åò òîê âîçáóæäåíèÿ, íî îòñóòñòâóåò òîê

ÿêîðÿ. Îïîðíîå çíà÷åíèå òîêà âîçáóæäåíèÿ

ñëåäóåò ïðè ýòîì âûõîäíîìó ïàðàìåòðó,

îãðàíè÷èâàåìîìó çíà÷åíèÿìè 0 - 4096

ãåíåðàòîðà ïðÿìîóãîëüíûõ èìïóëüñîâ (7.18).

Íàñòðîéêà:

• Òåïåðü óñòàíîâèòå ðåæèì êîíòðîëëåðà òîêà

âîçáóæäåíèÿ ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðîâ Field Cur KP

(4.03) è Field Cur TI (4.04). Ïðîöåäóðó ìîæíî

ïðåæäåâðåìåííî îñòàíîâèòü ïóòåì çàäàíèÿ

çíà÷åíèÿ Contr Services (7.02) = none ëèáî ïóòåì

âûêëþ÷åíèÿ ïðèâîäà (ON=0, RUN=0). Â ýòîì

ñëó÷àå àâòîìàòè÷åñêè âîññòàíàâëèâàåòñÿ

èñõîäíîå çíà÷åíèå Contr Service (7.02).

• Îñíîâíîé êîíòàêòîð âûêëþ÷àåòñÿ.
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Êîíòðîëëåð ñêîðîñòè

Âíèìàíèå: Â äàííîì ñëó÷àå ìîòîð äâàæäû óñêî-

ðÿåòñÿ äî 80% áàçîâîé ñêîðîñòè.

Àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà

• Íà ïàíåëè íàæìèòå êíîïêó LOC; íà ñòðîêå

ñîñòîÿíèÿ ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ âûñâå÷èâàåòñÿ

LOC.

• Âûáåðèòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02) = Sp

Autotun è ïîäòâåðäèòå âûáîð íàæàòèåì ENTER.

• Â ïðåäåëàõ ñëåäóþùèõ 30 ñåêóíä íàæìèòå íà

ïàíåëè êíîïêó (I). Ýòèì íàæàòèåì èíèöèèðóåòñÿ

ïðîöåäóðà àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè.

• Âêëþ÷àåòñÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð è çàïóñêàåòñÿ

äâèãàòåëü.

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå ïðîöåäóðû àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ âûñâå÷èâàíèåì íà ïàíåëè

ñîîáùåíèÿ None.

• Îñíîâíîé êîíòàêòîð âûêëþ÷àåòñÿ.

Ïî îêîí÷àíèè óñïåøíîé àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè

çàäàþòñÿ ñëåäóþùèå ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà:

Speed Reg KP (5.07)

Ïðîïîðöèîíàëüíîå óñèëåíèå êîíòðîëëåðà ñêî-

ðîñòè

Speed Reg TI (5.08)

Èíòåãðàëüíàÿ ïîñòîÿííàÿ âðåìåíè êîíòðîë-

ëåðà ñêîðîñòè

Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà âûïîëíåíèÿ ïðîöåäóðû àâòîìà-

òè÷åñêîé íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ îòîáðàæåíèåì íà

ïàíåëè ñîîáùåíèÿ Autotuning Failed (A10). Ïîäðîá-

íàÿ èíôîðìàöèÿ î ïðè÷èíå íåóäà÷è ñîäåðæèòñÿ â

ïàðàìåòðå Diagnosis (7.03). Äîïîëíèòåëüíàÿ èíôîð-

ìàöèÿ ïî äèàãíîñòè÷åñêèì ñîîáùåíèÿì ïðèâîäèòñÿ

â ãëàâå Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.

Ïîâòîðíîå íàæàòèå êíîïêè LOC íà ïàíåëè âûçûâàåò

îáðàòíîå ïåðåêëþ÷åíèå óïðàâëåíèÿ íà òåðìèíàëû

ââîäà/âûâîäà. Ñîîáùåíèå LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ

ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ ñòèðàåòñÿ.

Àäàïòàöèÿ ïîòîêà

Âíèìàíèå: Â äàííîì ñëó÷àå ìîòîð óñêîðÿåòñÿ äî

50% áàçîâîé ñêîðîñòè.

Àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà

• Íà ïàíåëè íàæìèòå êíîïêó LOC; íà ñòðîêå

ñîñòîÿíèÿ ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ âûñâå÷èâàåòñÿ

LOC.

• Âûáåðèòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02) = Flux

Adapt è ïîäòâåðäèòå âûáîð íàæàòèåì ENTER.

• Â ïðåäåëàõ ñëåäóþùèõ 30 ñåêóíä íàæìèòå íà

ïàíåëè êíîïêó (I). Ýòèì íàæàòèåì èíèöèèðóåòñÿ

ïðîöåäóðà àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè.

• Âêëþ÷àåòñÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð è çàïóñêàåòñÿ

äâèãàòåëü.

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå ïðîöåäóðû àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ âûñâå÷èâàíèåì íà ïàíåëè

ñîîáùåíèÿ None.

• Îñíîâíîé êîíòàêòîð âûêëþ÷àåòñÿ.

Ïî îêîí÷àíèè óñïåøíîé àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè

çàäàþòñÿ ñëåäóþùèå ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà:

Field Cur 40% (4.07)

Òîê âîçáóæäåíèÿ äëÿ 40-ïðîöåíòíîãî ïîòîêà

Field Cur 70% (4.08)

Òîê âîçáóæäåíèÿ äëÿ 70-ïðîöåíòíîãî ïîòîêà

Field Cur 90% (4.09)

Òîê âîçáóæäåíèÿ äëÿ 90%-ïðîöåíòíîãî ïîòîêà

Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà âûïîëíåíèÿ ïðîöåäóðû àâòîìà-

òè÷åñêîé íàñòðîéêè îáîçíà÷àåòñÿ îòîáðàæåíèåì íà

ïàíåëè ñîîáùåíèÿ Autotuning Failed (A10). Ïîäðîá-

íàÿ èíôîðìàöèÿ î ïðè÷èíå íåóäà÷è ñîäåðæèòñÿ â ïà-

ðàìåòðå Diagnosis (7.03). Äîïîëíèòåëüíàÿ èíôîð-

ìàöèÿ ïî äèàãíîñòè÷åñêèì ñîîáùåíèÿì ïðèâîäèòñÿ

â ãëàâå Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.

Ïîâòîðíîå íàæàòèå êíîïêè LOC íà ïàíåëè âûçûâàåò

îáðàòíîå ïåðåêëþ÷åíèå óïðàâëåíèÿ íà òåðìèíàëû

ââîäà/âûâîäà. Ñîîáùåíèå LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ

ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ ñòèðàåòñÿ.

Äèàãíîñòèêà òèðèñòîðîâ

(Äâèãàòåëü íå ðàáîòàåò)

Ñàìîäèàãíîñòèêà

• Íà ïàíåëè íàæìèòå êíîïêó LOC; íà ñòðîêå

ñîñòîÿíèÿ ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ âûñâå÷èâàåòñÿ

LOC.

• Âûáåðèòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02) = Thyr

Diag è ïîäòâåðäèòå âûáîð íàæàòèåì ENTER.

• Â ïðåäåëàõ ñëåäóþùèõ 30 ñåêóíä íàæìèòå íà

ïàíåëè êíîïêó (I). Ýòèì íàæàòèåì èíèöèèðóåòñÿ

ïðîöåäóðà ñàìîäèàãíîñòèêè.

• Âêëþ÷àåòñÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð.

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå ïðîöåäóðû äèàãíîñòèêè òèðè-

ñòîðîâ îáîçíà÷àåòñÿ âûñâå÷èâàíèåì íà ïàíåëè ñî-

îáùåíèÿ None. Ýòî îçíà÷àåò, ÷òî äåôåêòíûå òèðèñ-

òîðû íå îáíàðóæåíû.

• Îñíîâíîé êîíòàêòîð âûêëþ÷àåòñÿ.

Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà âûïîëíåíèÿ äèàãíîñòè÷åñêîé

ïðîöåäóðû îáîçíà÷àåòñÿ îòîáðàæåíèåì íà ïàíåëè

ñîîáùåíèÿ Hardware Fault (F02). Ïîäðîáíàÿ èíôîð-

ìàöèÿ î ïðè÷èíå íåóäà÷è ñîäåðæèòñÿ â ïàðàìåòðå

Diagnosis (7.03). Äîïîëíèòåëüíàÿ èíôîðìàöèÿ ïî

äèàãíîñòè÷åñêèì ñîîáùåíèÿì ïðèâîäèòñÿ â ãëàâå

Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.

Ïîâòîðíîå íàæàòèå êíîïêè LOC íà ïàíåëè âûçûâàåò

îáðàòíîå ïåðåêëþ÷åíèå óïðàâëåíèÿ íà òåðìèíàëû

ââîäà/âûâîäà. Ñîîáùåíèå LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ

ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ ñòèðàåòñÿ.
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4.5.10 Âíóòðåííåå çàäàíèå ìàñøòàáà
Îáåñïå÷èâàåòñÿ âîçìîæíîñòü îòîáðàæåíèÿ âñåõ

ïàðàìåòðîâ DCS400 â âèäå èõ ôèçè÷åñêèõ âåëè÷èí

ñ ïîìîùüþ ðàáî÷åé ïàíåëè èëè èíñòðóìåíòàëüíûõ

ñðåäñòâ íà îñíîâå ÏÊ â òàêîì âèäå, êàêîé óêàçàí

â ñòîëáöå „Åäèíèöà“ ñïèñêà ïàðàìåòðîâ:

À, Â, îá/ìèí, Ãö, %, ñ, ìñ, òåêñò, öåëîå ÷èñëî, ìÃ, ìÎì,

%/ìñ, °C, êÂò, øåñòíàäö. êîä.

Ïðè ïîñëåäîâàòåëüíîì óïðàâëåíèè ïðèâîäîì (ñ ïå-

ðåäà÷åé îïîðíîãî/ôàêòè÷åñêîãî çíà÷åíèÿ) ñ ïî-

ìîùüþ ÏËÊ (ýëåìåíòà øèíû ñâÿçè, ïîðòà RS232,

ïîðòà ïàíåëè) ñëåäóåò ïðèíèìàòü âî âíèìàíèå âíóò-

ðåííåå çàäàíèå ìàñøòàáà ýòèõ âåëè÷èí. Â ýòîì ñëó-

÷àå ïåðåäàþòñÿ íå ôèçè÷åñêèå âåëè÷èíû, à èõ çíà÷å-

íèÿ â äâîè÷íîì ïðåäñòàâëåíèè.

Ïðèìåð: Îïîðíîå çíà÷åíèå ìàêñèìàëüíîé ñêîðîñòè

ïðèâîäà, ðàâíîå 3000 îá/ìèí, ïåðåäàåòñÿ â âèäå 16-

ðàçðÿäíîãî ñëîâà òåëåãðàììû. Ïðè ýòîì âåëè÷èíà

3000 îá/ìèí ðàâíîñèëüíà ìàêñèìàëüíîìó çíà÷åíèþ

20000 â äåñÿòè÷íîì êîäå, òî åñòü, ðàçðåøåíèå ñêîðî-

ñòè âûðàæàåòñÿ øàãàìè ïî 1/20000. Çíà÷åíèå 20000

ïåðåäàåòñÿ ïî øèíå â âèäå äâîè÷íîãî çíà÷åíèÿ, ïðåä-

ñòàâëÿåìîãî 16-ðàçðÿäíîé êîìáèíàöèåé èç “0” è “1”.

Êàæäîìó áèòó ñîîòâåòñòâóåò äåñÿòè÷íûé ýýêâèâà-

ëåíò. Ñëåäîâàòåëüíî, 20000 äîëæíû áûòü ðàñïðåäå-

ëåíû ìåæäó óêàçàííûìè 16 áèòàìè òàêèì îáðàçîì,

÷òîáû ñóììà äåñÿòè÷íûõ ýêâèâàëåíòîâ “1” âíîâü

ðàâíÿëàñü 20000.

Ïðåäñòàâëåíèå äåñÿòè÷íîãî çíà÷åíèÿ 20000 â âèäå

16-ðàçðÿäíîé êîìáèíàöèè

Ñòðîêà 1 – ïîçèöèè 16 áèòîâ

Ñòðîêà 2 – äåñÿòè÷íûé ýêâèâàëåíò êàæäîãî áèòà

Ñòðîêà 3 – êîìáèíàöèÿ áèòîâ “0” è “1”, êîíòðîëüíîé

ñóììîé êîòîðîé ÿâëÿåòñÿ 20000

Äëÿ äðóãèõ âåëè÷èí DCS400 îáåñïå÷èâàåòñÿ ðàçðå-

øåíèå ñ ìàêñèìàëüíûì çíà÷åíèåì 4096.

Òàáëèöà âíóòðåííåãî çàäàíèÿ ìàñøòàáà:

Ðàññìàòðèâàìîå çäåñü âíóòðåííåå çàäàíèå ìàñøòà-

áà íå ïðèìåíèìî ê ïåðåäà÷å ïàðàìåòðîâ ÷åðåç ÏËÊ.

Ïðè ïåðåäà÷å äàííîãî âèäà äåñÿòè÷íûå çíà÷åíèÿ

ïðîñòî ïåðåñûëàþòñÿ â äâîè÷íîé ôîðìå, òî åñòü,

çíà÷åíèÿ èç ñïèñêà ïàðàìåòðîâ ïðåäñòàâëÿþòñÿ

â äâîè÷íîì âèäå è îáðàçóþò 16-ðàçðÿäíîå ñëîâî áåç

äåñÿòè÷íîãî çíàêà.

Äåñÿòè÷íûå çíà÷åíèÿ áåç äåñÿòè÷íîãî çíàêà ïåðåäà-

þòñÿ â òàêîì æå âèäå, â êàêîì îíè îòîáðàæàþòñÿ

â ñïèñêå ïàðàìåòðîâ. Â ýòîì ñëó÷àå, íàïðèìåð, ïà-

ðàìåòðó áàçîâîé ñêîðîñòè (1.05) ïðèñâàèâàåòñÿ çíà-

÷åíèå 3000, åñëè òðåáóåìîé íîìèíàëüíîé ñêîðîñòüþ

ÿâëÿåòñÿ 3000 îá/ìèí.

Äåñÿòè÷íûå çíà÷åíèÿ ñ äåñÿòè÷íûì çíàêîì ïåðåñû-

ëàþòñÿ ïðîñòî â âèäå ÷èñëà áåç äåñÿòè÷íîãî çíàêà, íî

ñî âñåìè äåñÿòè÷íûìè öèôðàìè. Â äàííîì ñëó÷àå,

íàïðèìåð, ïàðàìåòðó Field Cur Nom (1.03) ïðèñâàèâà-

åòñÿ çíà÷åíèå 650, åñëè äëÿ íîìèíàëüíîãî òîêà âîç-

áóæäåíèÿ âûáèðàåòñÿ çíà÷åíèå 6,50 A. Ïàðàìåòðû

ñ äðóãèìè ðàñ÷åòíûìè åäèíèöàìè îáðàáàòûâàþòñÿ

òàêèì æå îáðàçîì.

Èñêëþ÷åíèå:

Â ñëó÷àå ïàðàìåòðîâ âûáîðà (åäèíèöà: òåêñò) òåêñòó

â ñïèñêå ïàðàìåòðîâ ïðåäøåñòâóåò ÷èñëî. Êàæäûé

íîìåð îòîáðàæàåò òåêñò è/èëè ôóíêöèþ. Ïðè ïåðåçà-

ïèñè ÷èñëî èçìåíÿåòñÿ îïðåäåëÿåìûé ïàðàìåòðîì

âûáîð. Ïðè ñ÷èòûâàíèè òàêîãî ïàðàìåòðà ïåðåäàåò-

ñÿ íå òåêñò, à ÷èñëî.

Íàðóøåíèå ïðàâèëüíîé ïåðåäà÷è ïàðàìåòðîâ

Ïðè çàïèñè ïàðàìåòðîâ âîçìîæåí âûâîä ñîîáùåíèé

î íåèñïðàâíîñòÿõ â ñëó÷àÿõ, êîãäà

• çíà÷åíèÿ îêàçûâàþòñÿ çà ïðåäåëàìè çàäàâàå-

ìîãî ìèíèìóìà/ìàêñèìóìà (ñîãëàñíî ñïèñêó

ïàðàìåòðîâ)

• çàïèñü âûïîëíÿåòñÿ íà ôàêòè÷åñêèå çíà÷å-

íèÿ ïàðàìåòðîâ (ñèãíàëîâ) èëè íà êîíñòàíòû

• çàïèñü âûïîëíÿåòñÿ íà ïàðàìåòðû, áëîêèðó-

åìûå â ïåðèîä ðàáîòû

Â ýòèõ ñëó÷àÿõ ãåíåðèðóåòñÿ òåëåãðàììà íåèñïðàâ-

íîñòè, ïîäëåæàùàÿ îöåíêå â ÏËÊ.

Ñèãíàë Âíóòðåííåå çíà÷åíèå Çíà÷åíèå äëÿ ñîîòâåòñòâèÿ

(äåñÿòè÷íîå) (èëè ðàáî÷àÿ ïàíåëü, èëè ÏÊ-óñòàíîâêà)

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå ñêîðîñòè (5.05) 20000 100-ïðîöåíòíàÿ ñêîðîñòü â îá/ìèí

Îïîðíîå çíà÷åíèå ñêîðîñòè (5.04) 20000 100-ïðîöåíòíàÿ ñêîðîñòü â îá/ìèí.

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ (3.03) 4096•(U
a
/ÝÄÑ) 100-ïðîöåíòíûé íîìèíàë íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ â Â

Îïîðíîå çíà÷åíèå òîêà ÿêîðÿ (3.01) 4096 100-ïðîöåíòíûé íîìèíàë òîêà ÿêîðÿ â À

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå òîêà ÿêîðÿ (3.02) 4096 100-ïðîöåíòíûé íîìèíàë òîêà ÿêîðÿ â À

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå ìîùíîñòè (3.21) 4096 100-ïðîöåíòíàÿ ìîùíîñòü â %

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå êðóòÿùåãî ìîìåíòà (3.23) 4096 100-ïðîöåíòíûé êðóòÿùèé ìîìåíò â %

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå òîêà âîçáóæäåíèÿ (4.02) 4096 100-ïðîöåíòíûé íîìèíàë òîêà âîçáóæäåíèÿ â À

Ôàêòè÷åñêàÿ ÝÄÑ äâèãàòåëÿ (3.20) 4096 100-ïðîöåíòíûé íîìèíàë ÝÄÑ â Â

Ïðîöåäóðà ðåæèìà îáñëóæèâàíèÿ Âíóòðåííåå çíà÷åíèå Ñîîòâåòñòâóåò  çíà÷åíèþ

ïî óìîë÷àíèþ Contr Service (7.02) (äåñÿòè÷íîå)

Îïîðíûé òîê âîçáóæäåíèÿ 4096 100% íîìèíàëà òîêà âîçáóæäåíèÿ â À

ñòðîêà 1 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1

ñòðîêà 2 32768 16384 8192 4096 2048 1024 512 256 128 64 32 16 8 4 2 1

ñòðîêà 3 0 1 0 0 1 1 1 0 0 0 1 0 0 0 0 0
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4.5.11 Îïðåäåëåíèÿ ñèãíàëîâ

Ñèãíàë “At Set Point”

Äîñòèãíóòî îïîðíîå çíà÷åíèå ñêîðîñòè.

Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå ñêîðîñòè Speed Act (5.05)

ñîîòâåòñòâóåò îïîðíîìó çíà÷åíèþ ñêîðîñòè ïåðåä

ãåíåðàòîðîì ïèëîîáðàçíîãî ñèãíàëà Ramp In Act (5.33).

Ðàñõîæäåíèå ìåæäó çíà÷åíèÿìè ñêîðîñòè ñîñòàâëÿ-

åò ìåíåå ±1,56% (1/64) ïàðàìåòðà ìàêñèìàëüíîé

ñêîðîñòè Max Speed (1.06). Ñèãíàë At Set Point íå

çàâèñèò îò êîìàíä ON è RUN.

Ñèãíàëû “Speed > Lev1“ / „Speed > Lev2“

Äîñòèãíóò óðîâåíü ñêîðîñòè. Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå

ñêîðîñòè Speed Act (5.05) is ðàâíÿåòñÿ çíà÷åíèþ

ïàðàìåòðà Speed Level 1 / 2 (5.16 / 5.17) èëè ïðåâû-

øàåò åãî. Äîïóñòèìûé ãèñòåðåçèñ ðàâíÿåòñÿ -0,78%

(1/128) ïàðàìåòðà Max Speed (1.06). Ýòî îçíà÷àåò,

÷òî ïðè íàðàñòàíèè ñêîðîñòè ïîðîã òî÷íî ðàâíÿåòñÿ

çíà÷åíèþ Speed Level 1 / 2 (5.16 / 5.17), à â ïåðèîä

ñïàäàíèÿ ñêîðîñòè ïîðîã âûðàæàåòñÿ çíà÷åíèåì

Speed Level 1 / 2 (5.16 / 5.17) çà âû÷åòîì 0,78%.

Ñèãíàëû Speed > Lev1 / Speed > Lev2 íå çàâèñÿò îò

êîìàíä ON è RUN.

Ñèãíàë “Overtemp Mot” / “Overtemp DCS”

â ñëó÷àå àâàðèè

Ñèãíàë “Comm Fault”

Åñëè Cmd Location (2.02) = Bus, ðàáîòà ïðèâîäà

ïðåðûâàåòñÿ â ñëó÷àå íåèñïðàâíîñòè F20-

Communication Fault è îñòàíàâëèâàåòñÿ â ñîîòâåò-

ñòâèè ñ Comm Fault Mode (2.07). Åñëè Cmd Location

(2.02) = Makro depend èëè Terminals èëè Key, îòîáðà-

æàåòñÿ òîëüêî ïðåäóïðåäèòåëüíûé ñèãíàë A11-Comm

Interrupt è ðàáîòà ïðèâîäà íå ïðåðûâàåòñÿ.

Ñèãíàë “Overtemp Mot” / “Overtemp DCS”

â ñëó÷àå íåèñïðàâíîñòè

n

t

Comp
I1

I2

I1=I2

Speed Act (5.05)

Speed > Lev 1/2
Speed Act (5.05)

Speed Level 1/2
(5.16/5.17)

Speed
Level 1
 (5.16)

Speed
Level 2
 (5.17)

Гистерезис = 0,78%
= Max Speed
(1.06) / 128

Гистерезис = 0,78%
= Max Speed
(1.06) / 128

Speed > Lev1 = 0

Speed > Lev1 = 1

Speed > Lev2 = 1

Speed > Lev2 = 0

n

t

Ramp In Act (5.33)

Speed Act (5.05)

Ramp in Act + 1.56%
значения Max speed (1.06)

Опорн.
скорость

At Set Point = 1

At Set Point = 0

At Set Point = 0
Ramp in Act - 1.56%
значения Max speed (1.06)

At Set Point
Speed Act (5.05)

Ramp In Act (5.33)
Comp
I1

I2

I1=I2

PTC (DCS/двигатель-AI2)

Цифровой выход DOx
Перегрев двигателя/ перегрев DCS

Авария А4 или А5
А4 – высокая т-ра конвертора
А5 – высокая т-ра двигателя

Вентилятор вкл.

PTC (DCS/ двигатель-AI2)

Неисправность F7 или F8
F7 – перегрев конвертора

F8 – перегрев двигателя

Сброс

Вентилятор вкл.

Привод откл.

Цифровой выход DOx
Перегрев двигателя/ перегрев DCS

в норме

Неисправность
связь - F20

Сброс

Связь
неисправ-

ность

Цифровой выход DOx
Неисправность связи

в норме
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4.5.12 Ñîáûòèÿ ïîëüçîâàòåëÿ

Àäàïòàöèÿ öèôðîâûõ âõîäîâ ê ñîáûòèÿì ïîëüçî-

âàòåëÿ

×åòûðå ïåðâûõ öèôðîâûõ âõîäà DI1…DI4 ÿâëÿþòñÿ

ðåêîíôèãóðèðóåìûìè â ãðóïïå ïàðàìåòðîâ 9-Macro

Adaptation äëÿ ìàêðîñîâ 1, 5, 6, 7 è 8. Ýòà ôóíêöèÿ

íå ïðåäóñìîòðåíà äëÿ ìàêðîñîâ 2, 3 è 4.

Äëÿ íåêîòîðûõ ñïåöèôè÷åñêèõ ïðèëîæåíèé ïîëüçî-

âàòåëÿ ïîëåçíî íàçíà÷àòü ýòè âõîäû ñîáûòèÿì ïîëüçî-

âàòåëÿ External Fault èëè External Alarm. Â ýòîì

ñëó÷àå äàííûå âõîäû ìîæíî èñïîëüçîâàòü, íàïðè-

ìåð, äëÿ

• çàùèòû îò èçáûòî÷íîé òåìïåðàòóðû ñ èñïîëüçî-

âàíèåì Klixon

• ðåëå äàâëåíèÿ âåíòèëÿòîðà

• ðåëå äàò÷èêà èçíîñà ùåòîê

• èëè äëÿ äðóãèõ öèôðîâûõ ñîáûòèé.

Íîðìàëüíî ðàçîìêíóòûå êîíòàêòû (NO) íåîáõîäèìî

ïðèñâàèâàòü â ïàðàìåòðå User Fault (9.05) èëè User

Alarm (9.07), à íîðìàëüíî çàìêíóòûå êîíòàêòû (NC)

- â ïàðàìåòðå User Fault Inv (9.06) èëè User Alarm Inv

(9.08).

Òðåâîãè ó ïîëüçîâàòåëÿ (User Alarm) îòîáðàæàåòñÿ

íà ðàáî÷åé ïàíåëè DCS400PAN â âèäå External Alarm

(A12), à àâàðèè ïîëüçîâàòåëÿ (User Fault) - â âèäå

External Fault (F22). Íåèñïðàâíîñòü âûçûâàåò ïðå-

ðûâàíèå ðàáîòû ïðèâîäà.

External Fault (F22) èëè External Alarm (A12) âîç-

íèêàåò ïðè çàìûêàíèè êîíòàêòà ïåðåêëþ÷àòåëÿ.

External Fault (F22) èëè External Alarm (A12) âîç-

íèêàåò ïðè ðàçìûêàíèè êîíòàêòà ïåðåêëþ÷àòåëÿ.

Ìàêñèìàëüíî âîçìîæíàÿ àäàïòàöèÿ ê ñîáûòèÿì

ïîëüçîâàòåëÿ:

NO

NC

User Fault (9.05) = DI1…4

èëè User Alarm (9.07) = DI1…4

DI1...DI4

+24В

User Fault Inv (9.06) = DI1…4

èëè User Alarm Inv (9.08) = DI1…4

DI1...DI4

+24В

User Fault (9.05) = DI1

User Fault Inv (9.06) = DI2

User Alarm (9.07) = DI3

User Alarm Inv (9.08) = DI4

DI1

+24В

DI2

DI3

DI4
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6.27

1

X4:

2

9

+24 B

2.01

DI1

DI2

DI3

DI4

DI5

DI6

DI7

DI8

3

4

5

6

7

8

2.02

2.03

2.04

2.09

2.07

2.08
5.00s

2.10
1

2.11
4 Mbaud

2.12

1

X5:

2

DO1

DO3

DO5

DO2

DO4

3

4

X98:1

6.11

6.12

6.13

6.14

6.15

6.22

6.23

6.24

6.25

5

X98:2

8.01

6.28

2.05

DS1.1

DS1.2

DS1.3

8.01

2.06

DS2.1

DS2.2

DS2.3

≥1

X3:1...8

X1:1

5.03

90...270B

6.01
10.00В

6.02
0.0В

30...90B

8...30B

X1:2

X1:3

X1:4

0%

100%

+
-X2:1

X2:2

6.03
10.00В

6.04
0.0В 0%

100%

+
-X2:3

X2:4

5.06

6.26

0об/мин
5.13

0об/мин
5.14

0
7.15

0
7.16

T

2.00s
7.17

5.02

5.01

5.26

+

0%
5.27

0.200
5.07

0.200
5.22

5000мс
5.08

5000мс
5.23

KP

TI

115%
5.18

50об/мин
5.15

0об/мин
5.16

0об/мин
5.17

0мс

5.28

6500об/мин

-6500об/мин

5.32

0.00s
5.12

10.0s
5.11

10.0s
5.09

10.0s
5.24

10.0s
5.10

10.0s
5.25

10.0s
5.20

10.0s
5.19

5.21

0
3.22

3.15

7.18

+

5.31

0мс

5.29

0мс

5.30

5.04

1

2

3

5.05

3.20

4

5

9.20

9.02

DI1...DI4

5.33

0об/мин
5.34

2.13
0s

Eme Stop

Reset

ON

RUN

constant 0

constant 1

Macro depend

Rdy for On

Rdy for Run

Running

Eme Stop act

Fault

Alarm

Fault or Alarm

Not (F or A)

Main Cont On

Fan On

Local

Communication Fault

OВertemp Mot

OВertemp DCS

Stalled

Forward

ReВers

Zero Speed

Speed > LeВ1

Speed > LeВ2

OВerspeed

At Set Point

Cur at Limit

Cur Reduce

Bridge 1

Bridge 2

Логика привода и обработка состояний

Cmd Location

Stop Mode

Eme Stop Mode

Start Mode

Comm Fault Mode

Comm Fault Time

DDCS Node Addr

DDCS Baud Rate

PTC Mode

Main Ctrl Word

Tool Ctrl Word

Panel Ctrl Word

Macro...

Ramp

Ramp

Flying start

Ramp

Назначение DO 1

Назначение DO 2

Назначение DO 3

Назначение DO 4

Назначение DO 5

Назначение бита МСW 11

Назначение бита МСW 12

Назначение бита МСW 13

Назначение бита МСW 14

Macro dep.

Main Ctrl Word

Main Stat word

Tool Stat Word

Panel Stat Word

Порт-

RS232

Порт-

панели

Программный
пакет ПК

Панель

Main Stat

Word

Аналог. вх 1

Аналог. вх 2

Кодер

Тахоген ератор

Тахогене-
ратор nфакт

AI1 Act

AI2 Act

Г-р линейно

измен. ф-ции

Вспомогат.
выбор опорн.
скор. 1

Выбор
опорн. скор.

Контроллер

скорости

Макс.
скорость

Скор. Факт.

ЭДС факт.

Режим
измер. скор.

Акт. фильтр 1 Акт. фильтр 2

Фильтр.
этал. знач.

Огранич.
скорости

Ramp Shape

Eme Stop Ramp

Accel

Decel

Jog Decel Ramp

Jog Accel Ramp

Macro...

Fixed Speed 1

Fixed Speed 2

Commis Ref 1

Commis Ref 2

Bus Main Ref

Bus Aux Ref

AI1

AI2

Macro depend

Squarewave

Constant 0

Фиксир. крут. момент

Шина
возбуждения

Порт-

RS232

Порт-

панели

Программный
пакет ПК

Панель

Меандр

Nопорн

Выбор опорн.
крут. момента

DI Act
Macro Select

Jog 1

Disable Bridge 2

DI1...DI4

Start

Stop

Шина
возбуждения

Disabled

Факт. пилообразн.
сигн.

Fan Delay

Tacho Offset
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6.06

6.07
10.00В

3.14

3

1

0.5504.11

160 мс4.12

29%4.07

53%4.08

79%4.09

0%4.10

MIN

Σ

3.02

100%3.07

-100%3.08

10%/мс3.16100%3.04

0с3.05

0с3.06

100%3.17

0.0 с3.18

0.1003.09

50 мс3.10

50%3.11

0mH3.12

0 мОм3.13

3.20

X2:8

6.05

6.09

6.10
10.00В

X2:9

6.08

6.20

6.21

4

5

6.16...6.19

X2:5

2

1500Upm

440V 368A 1500rpm

OUTPUTMENUAUTO OFF HAND REMLOC <RUN>

130%
1.09

0%
1.10

0.0 с
1.11

1.07

1.08

7.01

U1
7.03

7.04

7.05

7.06

7.07

7.08

7.09

7.10

7.11

7.12

7.13

7.14

7.19

4A1.01

50В1.02

1.05

1.06

1.12

V1 W1

7.02

0.40A1.03

310В1.04

4.02

0.3004.03

200 мс4.04

130%4.05

30%4.06

Nx x x -0 1

x x x x x x x x
ADAPTER

BUS
TERMI NATI ON

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHFDG D(N)D(P )

X1

X2

PE SHFDG D(N)D(P )SH

XMI T

REC

ERRO R

+24V0V SH

PC

ENTERMENU

LOC

REM

RESET

1500rpm

440V 368A

1500
OUTP UTMENUAUTO  O FF HA ND RE ML OC <RUN>

ABB

X7:

6.20

8.01

DS1.1

DS1.2

DS1.3

DS3.1

DS3.2

DS3.3

DS2.1

DS2.2

DS2.3

DS4.1

DS4.2

DS4.3

8.01
6.21

Nx x x -01

x x x x x x x x
ADAPTER

BUS
TE RM INATI ON

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHFDG D(N)D(P)

X1

X2

PE SHFDG D(N)D(P)SH

XMI T

REC

ERRO R

+24V 0V SH

PC

ENTERMENU

LOC

REM

RESET

1500rpm

440V 368A

1500
OUTPUTMENUAUTO  O FF HA ND REMLO C <RUN>

ABB

X6:

X7:

X6:

DCS400PAN
DCS400PAN

V8

00
V8
00

IGBT

M

3.19

3.03

3.21

3.23

3.14

4A1.01 3.20

100%3.24

0%3.25

7.20

7.21

Шина
возбуждения

RS232

Порт-

Программный
пакет ПК

Панель

Набор данных 2.1

Набор данных 2.2

Набор данных 2.3

Набор данных 4.1

Набор данных 4.2

Набор данных 4.3

Main Stat Word

AO1

AO2

Fld Cur Act

Power Act

Torque Act

Система шин

Tool Stat Word

Panel Ctrl Word Panel Stat Word

Шина
возбуждения

Порт –
панели

Программный
пакет ПК

Панель

Набор данных 1.1

Набор данных 1.2

Набор данных 1.3

Внутренняя обработка

Набор данных  3.1

Набор данных  3.2

Набор данных  3.3

Main Ctrl Word

Bus Main Ref

Bus Aux Ref

DO1...DO5

Система шин

ПЛК

Модуль адаптера
шины возбуждения

Tool Ctrl Word

Возможен один из

этих вариантов

RS232

Порт-

Обзор возможностей альтернативного управления приводом

Упр. пределом скор.

Управл. скор.

Управл. крут. момент.

Управл. пределом
скор.

Скор.+крут. момент

Завис. от макроса

Контр. ЭДС Управление ЭДС Поток
Контроллер тока
возбуждения

Опорн. знач.
потока

Режим
управл. током

Предел крут.
момента

Крут.
момент

Предел тока якоря

Ток

Упр. пределом крут.
момент.

Основной
источник

Mains

Volt Act

Mains

Freq Act

английский

нет

нет

Sw Version

Conv Type

Conv Nom Cur

Conv Nom Volt

Volatile Alarm

Fault Word 1

Fault Word 2

Fault Word 3

Alarm Word 1

Alarm Word 2

Alarm Word 3

Pan Text Vers

Язык

Обслуж.
контроллера

Диагностика

Техобслуживание

Macro depend

Speed Act / 5.05

Speed Ref / 5.04

Arm Volt Act / 3.03

Arm Cur Ref / 3.01

Arm Cur Act / 3.02

Power Act / 3.21

Torque Act / 3.23

Fld Cur Act / 4.02

Аналоговый вых 1

Аналоговый вых 2

Набор данных 2.2

Набор данных 2.3

Panel Act 1

Panel Act 2

Panel Act 3

Panel Act 4

Дисплей панели

Фактич. значения

Угол
зажигания

AO1 Ass

AO2 Ass

3.01

Ia
опорн.

ЭДС факт

Ua
фак

Импульс
зажигания

Тиристорн.
модуль

P
факт

T
факт

Наклон
тока

Управление
током якоря

Ia
факт

Ie
факт

Блок возбуждения
Возбуж-
дение

n
 Act

Ia
 Act

Обозначения

Селектор
параметра

Параметр со знач.
по умолчанию Сигнал

Опорн. значения, управление Фактич. значения, состояние

Адаптер S232/RS485 Адаптер S232/RS485

100 об/мин

100 об/мин

6500 об/мин

биполярный

биполярный

CPU Load

CON-Board

Модуль адаптера
шины возбуждения

Порт –
панели
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Îáçîð ïàðàìåòðîâ

1 – Установочные
значения двигателя

2 – Режим работы 3 - Якорь 4 – Поле возбуждения

1.01 Arm Cur Nom * 2.01 Macro Select * 3.01 Arm Cur Ref 4.01 Field Cur Ref

1.02 Arm Volt Nom * 2.02 Cmd Location 3.02 Arm Cur Act 4.02 Field Cur Act

1.03 Field Cur Nom * 2.03 Stop Mode * 3.03 Arm Volt Act 4.03 Field Cur KP

1.04 Field Volt Nom * 2.04 Eme Stop Mode * 3.04 Arm Cur Max * 4.04 Field Cur TI

1.05 Base Speed * 2.05 Main Ctrl Word 3.05 Overload Time 4.05 Fld Ov Cur Trip

1.06 Max Speed * 2.06 Main Stat Word 3.06 Recovery Time 4.06 Field Low Trip

1.07 Mains Volt Act 2.07 Comm Fault Mode 3.07 Torque Lim Pos * 4.07 Field Cur 40%

1.08 Mains Freq Act 2.08 Comm Fault Time 3.08 Torque Lim Neg * 4.08 Field Cur 70%

1.09 Arm Overv Trip 2.09 Start Mode 3.09 Arm Cur Reg KP 4.09 Field Cur 90%

1.10 Net Underv Trip 2.10 DDCS Node Addr 3.10 Arm Cur Reg TI 4.10 Field Heat Ref

1.11 Net Fail Time 2.11 DDCS Baud Rate 3.11 Cont Cur Lim 4.11 EMF KP

1.12 Cur Lim Speed 2.12 PTC Mode 3.12 Arm Inductance 4.12 EMF TI

2.13 Fan Delay 3.13 Arm Resistance

3.14 Cur Contr Mode

3.15 Torque Ref Sel

3.16 Cur Slope

3.17 Stall Torque *

3.18 Stall Time *

3.19 Firing Angle

3.20 EMF Act

3.21 Power Act

3.22 Fixed Torque

3.23 Torque Act

3.24 Arm Cur Lim 2

3.25 Arm Cur Lev

5 - Контроллер скорости 6 – Вход/выход 7 - Техобслуживание 8 – Шина связи
(Fieldbus)

9 – Адаптация макросов

5.01 Speed Ref Sel 6.01 AI1 Scale 100% 7.01 Language * 8.01 Fieldbus Par 1 9.01 MacParGrpAction

5.02 Speed Meas Mode * 6.02 AI1 Scale 0% 7.02 Contr Service 8.02 Fieldbus Par 2 9.02 Jog 1

5.03 Encoder Inc * 6.03 AI2 Scale 100% 7.03 Diagnosis 8.03 Fieldbus Par 3 9.03 Jog 2

5.04 Speed Ref 6.04 AI2 Scale 0% 7.04 SW Version 8.04 Fieldbus Par 4 9.04 COAST

5.05 Speed Act 6.05 AO1 Assign * 7.05 Conv Type 8.05 Fieldbus Par 5 9.05 User Fault

5.06 Tacho Speed Act 6.06 AO1 Mode * 7.06 Conv Nom Cur 8.06 Fieldbus Par 6 9.06 User Fault Inv
5.07 Speed Reg KP 6.07 AO1 Scale 100% * 7.07 Conv Nom Volt 8.07 Fieldbus Par 7 9.07 User Alarm
5.08 Speed Reg TI 6.08 AO2 Assign * 7.08 Volatile Alarm 8.08 Fieldbus Par 8 9.08 User Alarm Inv

5.09 Accel Ramp * 6.09 AO2 Mode * 7.09 Fault Word 1 8.09 Fieldbus Par 9 9.09 Dir of Rotation
5.10 Decel Ramp * 6.10 AO2 Scale 100% * 7.10 Fault Word 2 8.10 Fieldbus Par 10 9.10 MotPot Incr

5.11 Eme Stop Ramp * 6.11 DO1 Assign * 7.11 Fault Word 3 8.11 Fieldbus Par 11 9.11 MotPot Decr

5.12 Ramp Shape 6.12 DO2 Assign * 7.12 Alarm Word 1 8.12 Fieldbus Par 12 9.12 MotPotMinSpeed
5.13 Fixed Speed 1 6.13 DO3 Assign * 7.13 Alarm Word 2 8.13 Fieldbus Par 13 9.13 Ext Field Rev
5.14 Fixed Speed 2 6.14 DO4 Assign * 7.14 Alarm Word 3 8.14 Fieldbus Par 14 9.14 AlternativParam

5.15 Zero Speed Lev * 6.15 DO5 Assign * 7.15 Commis Ref 1 8.15 Fieldbus Par 15 9.15 Ext Speed Lim

5.16 Speed Level 1 * 6.16 Panel Act 1 7.16 Commis Ref 2 8.16 Fieldbus Par 16 9.16 Add AuxSpRef

5.17 Speed Level 2 * 6.17 Panel Act 2 7.17 Squarewave Per 9.17 Curr Lim 2 Inv
5.18 Overspeed Trip 6.18 Panel Act 3 7.18 Squarewave Act 9.18 Speed/Torque
5.19 Jog Accel Ramp 6.19 Panel Act 4 7.19 Pan Text Vers 9.19 Disable Bridge1
5.20 Jog Decel Ramp 6.20 Dataset 2.2 Asn 7.20 CPU Load 9.20 Disable Bridge2
5.21 Alt Par Sel 6.21 Dataset 2.3 Asn 7.21 Con-Board
5.22 Alt Speed KP 6.22 MSW Bit 11 Asn
5.23 Alt Speed TI 6.23 MSW Bit 12 Asn
5.24 Alt Accel Ramp 6.24 MSW Bit 13 Asn
5.25 Alt Decel Ramp 6.25 MSW Bit 14 Asn
5.26 Aux Sp Ref Sel 6.26 AI1 Act
5.27 Drooping 6.27 AI2 Act
5.28 Ref Filt Time 6.28 DI Act
5.29 Act Filt 1 Time
5.30 Act Filt 2 Time
5.31 Speed Lim Fwd
5.32 Speed Lim Rev

5.33 Ramp In Act
5.34 Tacho Offset

Описание
Обычный шрифт Параметр, доступен постоянно
Серое затенение Скрытые параметры и сигналы (фактические значения)
Жирный шрифт Сигналы (фактические значения)
подчеркивание Параметры под влиянием автонастройки
* Параметры под влиянием “мастера” запуска (панель и ПК)
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.

польз.

Гр. 1 Установочные параметры двигателя

1.01
“Мастер”

Arm Cur Nom
Номинальный ток двигателя в амперах

(указывается на шильдике с номиналами двигателя).

4 1000
(2)

4 A x

1.02
“Мастер”

Arm Volt Nom
Номинальное напряжение двигателя в вольтах

(указывается на шильдике с номиналами двигателя).

50 700 50 В x

1.03
“Мастер”

Field Cur Nom
Номинальный ток возбуждения в амперах

(указывается на шильдике с номиналами двигателя).

0.10 20.00
(2)

0.40 A x

1.04
“Мастер”

Field Volt Nom
Номинальное напряжение возбуждения в вольтах
(указывается на шильдике с номиналами двигателя).

50 440 310 В x

1.05
“Мастер”

Base Speed
Номинальная скорость двигателя в оборотах в минуту

(указывается на шильдике с номиналами двигателя).

Base Speed = Max Speed = без ослабления поля

Base Speed < Max Speed = ослабление поля

100 6500 100 об/мин x

1.06
“Мастер”

Max Speed
Максимальная скорость двигателя в оборотах в минуту

(указывается на шильдике с номиналами двигателя).
Base Speed = Max Speed = без ослабления поля

Base Speed < Max Speed = ослабление поля

100 6500 100 об/мин x

1.07
сигнал

Mains Volt Act
Измеренное сетевое напряжение в вольтах

- - - В

1.08
сигнал

Mains Freq Act
Измеренная частота сетевого тока в Гц

- - - Гц

Длинное меню параметров

1.09 Arm Overv Trip
Предельное отключающее значение перенапряжения
двигателя в % по отношению к номинальному напряжению
двигателя (1.02)

20 150 130 %

1.10 Net Underv Trip
Уровень понижения сетевого напряжения для выключения

Силовой блок DCS400 рассчитан на работу при
напряжениях питания 230…500 В. Поэтому ввод
параметра на основе этой области значений не возможен.
Минимальное допустимое сетевое напряжение
вычисляется на основе номинального напряжения
двигателя Arm Volt Nom (1.02). Если сетевое напряжение
падает ниже вычисленного напряжения, привод
выключается с генерацией аварийного сигнала F09.
Минимальное напряжение вычисляется следующим
образом:

Umains ≥ Ua / (1,35 x cos alpha)

cos alpha: 4Q = 30° = 0,866

2Q = 15° = 0,966
4-квадрантный: Umains ≥ Ua / (1,35 x 0,866)

2-квадрантный: Umains ≥ Ua / (1,35 x 0,966)

Данный параметр определяет дополнительный резерв
защиты по сравнению с допустимым минимумом сетевого
напряжения.

-10 50 0 %

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
(2) зависит от кода типа конвертора
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) знач. 
польз. 

Гр. 1 Установочные параметры двигателя (продолжение)       

1.11 Net Fail Time 

В течение данного времени должно быть 
восстановлено напряжение источника, превышающее 
Net Underv Trip (1.10). В противном случае происходит 
выключение вследствие пониженного напряжения. 

0 =  перезапуск не выполняется. При пониженном 
сетевом напряжении привод выключается 
с выводом сообщения о неисправности 

>0 =  Автоматический перезапуск привода 
при условии, что сетевое напряжение 
восстанавливается в заданном промежутке 
времени.  
(Uline> result of (1.10)) 

0.0 10.0 0.0 с x  

1.12 Cur Lim Speed 

Зависимое от скорости ограничение тока. Начиная 
с этого значения скорости, ток якоря понижается 
в пропорции 1/n.  

Cur Lim Speed > Max Speed = не зависимое от скорости 
ограничение тока 

Cur Lim Speed < Max Speed = зависимое от скорости 
ограничение тока 

 

100 6500 6500 об/мин x  

 

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными 
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№ пар. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) Знач. 
польз. 

Грп. 2 Режим работы       

2.01 
“Мастер” 

Macro Select 
Выбор требуемого макроса: 
0 = Standard 
1 = Man/Const Sp  
2 = Hand/Auto  
3 = Hand/MotPot 
4 = Jogging 
5 = Motor Pot 
6 = ext FieldRev 
7 = Torque Cntrl 

0 7 0 Текст x  

2.02 Cmd Location 
Выбор требуемого местоположения команды. 
Активизированная позиция местонахождения команды 
определяет управление приводом (ON / RUN / Reset / Eme 
Stop).  
0 = Makro depend 
 Местоположение команды определяется выбранным 

макросом. Определением для макросов 1…8 является 
Terminals. 

1 = Terminals (контактные выводы) 
 Местоположением команды является контактный вывод 

X4:1…8. Функциональность цифровых входов DI1…DI8  
определяется выбранным макросом. 

2 = Bus (шина) 
 Местоположением команды является PLC, соединенный 

с одним из последовательных интерфейсов панель-порт 
или RS232-порт или с  Fieldbus. Для управления приводом 
используется основное слово управления Main Control 
Word (распределение см. в главе 7, Последовательный 
интерфейс). При передаче по шине действуют также 
аварийный останов ( Emergency Stop) и возврат в исходное 
состояние Reset из концевого блока. 

3 = Key (переключение) 
 Автоматическое переключение с Bus (2) на Terminals (1) 

при нарушении передачи. В этом случае возможно 
управление приводом с помощью команд ON и RUN с 
контактных выводов (Terminals). Предусмотрена подача 
команд от кнопочного переключателя. Когда переключатель 
замкнут, привод запускается и разгоняется до скорости, 
определяемой параметром Fixed Speed (5.13), при условии, 
что Speed Ref Sel (5.01) = Bus Main Ref. Если же 
переключатель разомкнут и новые нарушения связи не 
возникают, команда переключается обратно на Bus. 

0 3 0 Текст x  

2.03 
“Мастер” 

Stop Mode 
Выбор требуемой рабочей реакции на команду Stop 
(блокировку контроллера) 
0 = Ramp – Двигатель замедляется в соответствии  
 с Decel Ramp (5.10) 
1 = Torque Lim – Двигатель замедляется в соответствии  
 с предельным значением крутящего момента 
2 = Coast – Двигатель замедляется по инерции  
 до нулевой скорости. 
Команда Stop действует всегда в режиме регулировки 
по скорости независимо от установочных значений режима Cur 
Contr Mode (3.14) контроллера тока. Длительность реакции при 
замедлении посредством Ramp или Torque Lim зависит 
от оптимизации контроллера скорости. Поэтому контроллер 
скорости должен быть отрегулирован. Если выбран набор 
Alternative Parameter (5.21) для контроллера скорости, он 
действителен также для команды Stop. Только Coast не 
зависит от установочных параметров контролллера скорости. 
В режиме Stop Mode действуют также параметры блокировки 
моста Disable Bridge 1 (9.19) и Disable Bridge 2 (9.20). 
Если мост заблокирован, торможение привода посредством 
Ramp или Torque Lim не представляется возможным. 
При необходимости пользуйтесь внешней проводкой 
для активизации мостов с целью торможения привода. 
Внешнее ограничение тока/крутящего момента через 
аналоговый вход или в режиме последовательной 
передачи не влияет на Stop Mode. 

0 2 0 Текст x  

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными  
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(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными

 

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) Знач. 

польз. 

Гр. 2 Режим работы (продолжение)       

2.04 
“Мастер” 

Eme Stop Mode 

Выбор требуемой рабочей реакции на команду Eme Stop 
(блокировка контроллера) 

0 = Ramp 

Двигатель затормаживается в соответствии с линейно 
изменяющейся функцией Eme Stop Ramp (5.11). Как 
только достигается Zero Speed Lev (5.15), основной 
контактор выключается.  

1 = Torque Lim 

Двигатель затормаживается согласно пределу 
крутящего момента. Как только достигается Zero 
Speed Lev (5.15), основной контактор выключается.  

2 = Coast 

Основной контактор выключается. Двигатель 
замедляется до нулевой скорости по инерции. 

Команда Eme Stop всегда действует с регулировкой по 
скорости независимо от установочных параметров 
режима контроллера тока Cur Contr Mode (3.14). Время 
реакции при замедлении согласно Ramp или Torque Lim 
зависит  от оптимизации контроллера скорости. Поэтому 
требуется регулировка контроллера скорости. Если для 
контроллера скорости выбран набор альтернативных 
параметров Alt Par Sel (5.21), этот набор действителен 
также для команды Eme Stop. Только Coast не зависит от 
установочных параметров контроллера скорости. 

Disable Bridge 1 (9.19) и Disable Bridge 2 (9.20) также 
действуют в режиме Eme Stop Mode. Если мост 
заблокирован, затормаживание привода с 
использованием Ramp или Torque Lim не представляется 
возможным. Для обеспечения ввода в действие мостов с 
целью затормаживания привода (при необходимости) 
используйте внешнюю проводку. 

Внешнее ограничение тока/крутящего момента через 
аналоговый вход или методом последовательной 
передачи в режиме Eme Stop Mode не действует. 
 

Без последовательной передачи: 

Аварийный останов с терминала действителен всегда. 

Инерционный режим с терминала не вступает в силу, 
пока он не активизирован с помощью параметра Coast 
(9.04). 
 

С последовательной передачей: 

Cmd Location (2.02) = Bus: 

Аварийный останов и инерционный режим по шине 
находятся в активном состоянии (“1”) и должны быть 
обеспечены. 

Аварийный останов с терминала и аварийный 
останов по шине объединяются по логической схеме И; 
оба должны быть обеспечены. Если инерционный 
режим с терминала активизирован в параметре Coast 
(9.04), то использование терминала и инерционный 
режим по шине объединяются по схеме И; оба 
подлежат реализации. 

Cmd Location (2.02) = Key: 

Если шина функционирует нормально, ее поведение 
соответствует описанию для Cmd Location (2.02) = Bus. 
Если же работа шины нарушена, функции аварийного 
останова и инерционного режима по шине 
подавляются; в активном состоянии остается только 
терминал. Это позволяет управлять приводом с 
терминала без каких-либо нарушений. 

0 2 0 Text x  
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) знач. 
польз. 

Гр. 2 Режим работы (продолжение)       
2.05 

сигнал 
Main Ctrl Word 
В основном слове управления (Main Ctrl Word) 
отображаются биты управления приводом. В данном 
параметре указываются управляющие биты 
терминального блока или передачи по шине. 
Распределение битов идентично распределению в 
управляющем слове шины связи. 
Бит Шест. код Определение (сост. Лог. „1“) 
00 0001 On 
01 0002 Coast (not) 
02 0004 Eme Stop (not) 
03 0008 Run 
04 0010 - 
05 0020 - 
06 0040 - 
07 0080 Reset 
08 0100 Jog 1 
09 0200 Jog 2 
10 0400 - 
11 0800 MCW Bit 11 
12 1000 MCW Bit 12 
13 2000 MCW Bit 13 
14 4000 MCW Bit 14 
15 8000 MCW Bit 15 

- - - Шестн.   

2.06 
сигнал 

Main Stat Word 
В основном слове состояния (Main Stat Word) 
отображаются биты состояния привода и логики 
состояния. Распределение идентично распределению 
слова состояния передачи по шине связи. 
Бит шест. определение (лог. "1") 
00 0001 Rdy On 
01 0002 Rdy Running 
02 0004 Running 
03 0008 Fault 
04 0010 Coast Act (not) 
05 0020 Eme Stop Act (not) 
06 0040 - 
07 0080 Alarm 
08 0100 At Setpoint 
09 0200 Remote 
10 0400 Above Limit 1 (> 5.16) 
11 0800 MSW Bitt 11 Ass (6.22) 
12 1000 MSW Bitt 12 Ass (6.23) 
13 2000 MSW Bitt 13 Ass (6.24) 
14 4000 MSW Bitt 14 Ass (6.25) 
15 8000 DDCS Breakdown  

- - - Шестн.   

 

(1) При нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными. 
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 2 Режим работы (продолжение)

Длинное меню параметров

2.07 Comm Fault Mode
Выбор требуемой рабочей реакции на нарушение связи:
0 = Ramp

Двигатель затормаживается согласно линейно
изменяющейся функции (5.10)

1 = Torque Lim
Двигатель затормаживается согласно пределу крутящего
момента

2 = Coast
привод выключается с выводом сообщения о неисправности

Время реакции при замедлении по линейно изменяющейся
функции или согласно пределу крутящего момента зависит от
оптимизации регулятора скорости.

0 2 0 текст

2.08 Comm Fault Time
Допуск на время вывода сообщений о неисправности при
нарушениях связи. Интервал между двумя последовательными
сообщениями. Если (2.08) = 0.00 s сообщение не выводится и
работа продолжается обычным образом

0.00 10.00 5.00 s x

2.09 Start Mode
Выбор требуемой рабочей реакции на пусковую команду во
время вращения двигателя, торможения или работы по инерции
0 = Start From 0: ожидание понижения скорости двигателя до

нуля с последующим перезапуском
1 = Flying start: запуск с фактической скорости двигателя

0 1 1 текст x

2.10 DDCS Node Addr
Внутренний адрес DDCS для обмена между DCS400 и
адаптером шины связи.

1 254 1 Целое
число

x

2.11 DDCS Baud Rate
Скорость передачи между DCS400 и адаптером шины связи.
0 = 8 Мбод
1 = 4 Мбод
2 = 2 Мбод
3 = 1 Мбод

0 3 1 Целое
число

x

2.12 PTC Mode
Реакция привода на выбираемые термисторные прерывания:
0 = Disabled без оценки PTC
1 = Alarm генерируется только Alarm A05
2 = Fault генерируется Fault F08 с выключением привода.
Состояние термистора в двигателе (элемент PTC) можно
оценить через аналоговый вход  AI2 в DCS400.
Термисторное соединение с X2:3 и X2:4.
Соедините X2:4 с X2:5 (0V).
Установите перемычку S1:5-6 (22 кОм – 10 В).
Если PTC назначен входу AI2, данный вход не доступен более
другим функциям. Если AI2 выбран с помощью параметров в
качестве источника эталонного сигнала (макросы 1, 2, 4, 5, 7),
генерируется аварийный сигнал Parameter Conflict (A16).
После этого установите значение Torque Ref Sel (3.15) = Const
Zero.

0 2 0 текст x

2.13 Fan Delay
Регулируемое время для сигнала „Fan On“. Сигнал
инициируется при выключении привода (ON=0). Если двигатель
или DCS400 перегреваются, вентилятор продолжит работать
время, установленное параметром (Fan Delay).

0 1200 0 с

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 3 Якорь

3.01
Сигнал

Arm Cur Ref
Эталонное значение тока якоря в амперах.

- - - A

3.02
Сигнал

Arm Cur Act
Измеренное фактическое значение тока якоря в амперах.

- - - A

3.03
Сигнал

Arm Volt Act
Измеренное фактическое значение напряжения якоря в
вольтах.

- - - В

3.04
„Мастер“

Arm Cur Max
Ток перегрузки. Максимально допустимый ток якоря в
процентах по отношению к номинальному току двигателя
(1.01).
Не зависит от знака, применим к любому направлению.
Ограничения по направлению вращения задаются в
параметрах Torque Lim Pos (3.07) и Torque Lim Neg (3.08).

0 200 100 % x

3.05 Overload Time
Время перегрузки для функции I

2
t. Максимально

допустимое время для тока якоря (3.04).
0 = функция I2t заблокирована.

0 180 0 с

3.06 Recovery Time
Время восстановления для функции I2t, в течение которого
требуется протекание уменьшенного тока.
0 = функция I

2
t заблокирована.

0 3600 0 с

3.07
„Мастер“

Torque Lim Pos
Крутящий момент положительной перегрузки. Максимально
допустимый крутящий момент положительного
направления в процентах по отношению к номинальному
крутящему моменту.
(Номинальным крутящим моментом по определению
считается крутящий момент, создаваемый номинальным
током возбуждения и номинальным током якоря)
Эталонное значение крутящего момента ограничивается в
зависимости от знака. Ток, возникающий при этой
операции, ограничивается также значением параметра Arm
Cur Max (3.04) независимо от знака, то есть, в действие
вводится меньшее из двух значений.
Используется также для ограничения тока положительного
направления при
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr

0 200 100 % X

3.08
„Мастер“

Torque Lim Neg
Крутящий момент отрицательной перегрузки. Максимально
допустимый крутящий момент отрицательного
направления в процентах по отношению к номинальному
крутящему моменту.
(Номинальным крутящим моментом по определению
считается крутящий момент, создаваемый номинальным
током возбуждения и номинальным током якоря)
Эталонное значение крутящего момента ограничивается в
зависимости от знака. Ток, возникающий при этой
операции, ограничивается также значением параметра Arm
Cur Max (3.04) независимо от знака, то есть, в действие
вводится меньшее из двух значений.
Используется также для ограничения тока отрицательного
направления при
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr

-200 0 -100
(4-Q)

0
(2-Q)

% X

3.09
автона-
стройка

Arm Cur Reg KP
Пропорциональное усиление контроллера тока якоря
(контроллера PI).

0.000 10.000 0.100 Целое
число
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 3 Якорь (продолжение)
3.10

автона-
стройка

Arm Cur Reg TI
Постоянная времени интегрирования (в миллисекундах)
для контроллера тока якоря (контроллера PI).

0.0 1000.0 50.0 мс

3.11
автона-
стройка

Cont Cur Lim
Значение тока якоря на стыке между прерывистым и
непрерывным током в процентах по отношению к
номинальному току двигателя (1.01)

0 100 50 %

3.12
автона-
стройка

Arm Inductance
Индуктивность якоря в миллигенри.

0.00 655.35 0.00 мГ x

3.13
автона-
стройка

Arm Resistance
Сопротивление цепи якоря в миллиомах.

0 65535 0 мОм x

Длинное меню параметров

3.14 Cur Contr Mode
0 = Macro depend Режим работы определяется

макросами, см. описание макросов.
1 = Speed Contr Регулировка скорости
2 = Torque Contr Регулировка крутящего момента
3 = Cur Contr Регулировка тока
4 = Speed+Torque Скорость + крутящий момент,

суммируются оба эталонных значения
5 = Lim SP Ctr Регулировка скорости с внешним

ограничением крутящего момента.
В данном случае эталонное значение
скорости на AI1 может быть
ограничено извне по ее крутящему
моменту на AI2. Ограничение
крутящего момента не зависит от
знака.

6 = Lim Trq Ctr Регулировка крутящего момента с
ограничением по скорости (режим
оконного управления) для
приложений с главным-подчиненным
блоками. Главный и подчиненный
блоки получают одно и то же
эталонное значение скорости.
Подчиненный блок имеет
собственную цепь обратной связи по
скорости (тахогенератор/кодер), но
работает в режиме регулировки тока
или крутящего момента. Если
отклонение скорости (разность между
эталонным/ фактическим значением)
превышает ±50 об/мин,
автоматически выполняется
переключение на режим регулировки
скорости вплоть до корректировки
отклонения. Далее возобновляется
данный режим.

0 6 0 текст x

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 3 Якорь (продолжение)
3.15 Torque Ref Sel

Выбор требуемой позиции для эталонного значения
крутящего момента:
0 = Macro depend / зависит от выбора макроса
1 = AI1 / аналоговый вход 1 (X2:1-2)
2 = AI2 / аналоговый вход 2 (X2:3-4)
3 = Bus Main Ref / эталонное значение основной шины связи
4 = Bus Aux Ref / эталонное значение вспомогательной шины

связи
5 = Fixed Torque / фиксированное значение крутящего

момента (3.22)
6 = Commis Ref1 / эталонное значение 1 этапа сдачи в

эксплуатацию
7 = Commis Ref2 / эталонное значение 2 этапа сдачи в

эксплуатацию
8 = Squarewave / генератор прямоугольных импульсов
9 = Const Zero / torque ref = нулевая константа
Используется также в качестве источника эталонного тока
при Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr.

0 9 0 Text x

3.16 Cur Slope
Максимально допустимый темп изменения эталонного
значения тока якоря (di/dt) в процентах на миллисекунду по
отношению к номинальному току двигателя (1.01).

0.1 30.0 10.0 % / мс

3.17
“Мастер”

Stall Torque
Защита от внезапного останова двигателя (от стопорения).
Порог срабатывания защиты от внезапного останова
двигателя в процентах номинального крутящего момента
при застопоренном двигателе.
(Номинальным считается крутящий момент, создаваемый
при номинальном токе возбуждения и номинальном токе
якоря).

0 200 100 %

3.18
“Мастер”

Stall Time
Защита от внезапного останова двигателя (от стопорения).
Выражаемая в секундах задержка времени срабатывания
защиты от стопорения, если превышен порог момента (3.17).

0.0 60.0 0.0 с

3.19
сигнал

Firing Angle
Фактический угол зажигания в градусах.

- - - °

3.20
сигнал

EMF Act
Фактическое значение действующей ЭДС двигателя
в вольтах.

- - - В

3.21
сигнал

Power Act
Фактическая выходная мощность в киловаттах.

- - - кВт

3.22 Fixed Torque
Предварительно задаваемое фиксированное значение
крутящего момента.
Фиксированное значение крутящего момента в процентах
по отношению к номинальному крутящему моменту.
(Номинальным считается крутящий момент, создаваемый
при номинальном токе возбуждения и номинальном токе
якоря).

-100 100 0 %

3.23
сигнал

Torque Act
Фактическое значение крутящего момента в процентах
по отношению к номинальному крутящему моменту.
(Номинальным считается крутящий момент, создаваемый
при номинальном токе возбуждения и номинальном токе
якоря).

- - - %

3.24 Arm Cur Lim 2
Второе ограничение тока в процентах по отношению
к номинальному току двигателя (1.01). Возможна активизация
двоичным сигналом. См. также параметр (9.17).

0 200 100 % x

3.25 Arm Cur Lev
Порог для сигнала „фактический ток якоря превышает
сигнал…“.

0 200 0 %

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 4 Область

4.01
сигнал

Field Cur Ref
Эталонное значение тока возбуждения в амперах.

- - - A

4.02
сигнал

Field Cur Act
Измеренное фактическое значение тока возбуждения
в амперах.

- - - A

4.03
автона-
стройка

Field Cur KP
Пропорциональное усиление контроллера тока
возбуждения (контроллера PI).

0.000 13.499 0.300 Целое
число

4.04
автона-
стройка

Field Cur TI
Постоянная времени интегрирования контроллера тока
возбуждения (контроллера PI).

0 5120 200 мс

Длинное меню параметров

4.05 Fld Ov Cur Trip
Соответствующий срабатыванию защиты избыточный
ток возбуждения в процентах по отношению
к номинальному значению тока возбуждения (1.03).

0 150 130 %

4.06 Field Low Trip
Соответствующий срабатыванию защиты пониженный
ток возбуждения в процентах по отношению к
номинальному значению тока возбуждения (1.03).

5 100 30 %

4.07
автона-
стройка

Field Cur 40%
Ток возбуждения, при котором достигаются 40% потока
возбуждения.

Пропорция номинального тока возбуждения (1.03) в %.

0 100 29 %

4.08
автона-
стройка

Field Cur 70%
Ток возбуждения, при котором достигаются 70% потока
возбуждения.

Пропорция номинального тока возбуждения (1.03) в %.

0 100 53 %

4.09
автона-
стройка

Field Cur 90%
Ток возбуждения, при котором достигаются 90% потока
возбуждения.

Пропорция номинального тока возбуждения (1.03) в %.

0 100 79 %

4.10 Field Heat Ref
Эталонное значение тока возбуждения для подогрева
двигателя в процентах по отношению к номинальному
значению тока возбуждения (1.03).

  0 = без подогрева возбуждением

>0 = с подогревом возбуждением (ток подогрева в %)

С помощью данного параметра двигатель может быть
защищен от образования конденсата путем подогрева
током обмотки возбуждения.

• Подогрев запускается через 10 с после команды
ON (без команды RUN).

• Подогрев автоматически включается через
10 с после останова привода (RUN=0)
и при фактическом знанчении скорости, меньшем
уровня Zero Speed Lev (5.15).

• При новом запуске привода (RUN=1)
осуществляется его переключение на номинальный
ток возбуждения.

0 30 0 %

4.11
автона-
стройка

EMF KP
Пропорциональное усиление контроллера ЭДС
(контроллера PI).

0.000 10.000 0.550 Целое
число

4.12
автона-
стройка

EMF TI
Постоянная времени интегрирования контроллера ЭДС
(контроллера PI) в миллисекундах.

0 10240 160 мс

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.

польз.

Гр. 5 Контроллер скорости

5.01 Speed Ref Sel
Выбор требуемой позиции для эталонного значения
скорости:

0 = Macro depend / зависит от выбора макроса

1 = AI1 / аналоговый вход 1 (X2:1-2)

2 = AI2 / аналоговый вход 2 (X2:3-4)

3 = Bus Main Ref / основное эталонное значение шины
связи

4 = Bus Aux Ref / эталонное значение вспомогательной
шины связи

5 = Fixed Sp1 / фиксированное значение скорости 1 (5.13)

6 = Fixed Sp2 / фиксированное значение скорости 2 (5.14)

7 = Commis Ref1 / эталонное значение 1 для сдачи
в эксплуатацию

8 = Commis Ref2 / эталонное значение 2 для сдачи
в эксплуатацию

9 = Squarewave / генератор прямоугольных импульсов

10 = Const Zero / константа нулевой скорости

0 10 0 Text x

5.02
“Мастер”

Speed Meas Mode
Выбор требуемой обратной связи по скорости:

0 = EMF (ЭДС) (т.е. без измерения скорости)

1 = Analog Tacho (аналоговый тахогенератор)

2 = Encoder (датчик импульсов, ДИ)

0 2 0 Текст x

5.03
“Мастер”

Encoder Inc
Количество импульсов ДИ на один оборот.

20 10000 1024 целое x

5.04
сигнал

Speed Ref
Фактическое эталонное значение скорости
в оборотах/минуту.

- - - об/мин

5.05
сигнал

Speed Act
Фактическое значение скорости, используемое
контроллером скорости, в об/мин.

- - - об/мин

5.06
сигнал

Tacho Speed Act
Фактическое значение скорости, измеренное
тахометром и выражаемое в об/мин.

- - - об/мин

5.07
автона-
стройка

Speed Reg KP
Пропорциональное усиление контроллера скорости
(контроллера PI).

0.000 19.000 0.200 целое

5.08
автона-
стройка

Speed Reg TI
Постоянная времени интегрирования контроллера
скорости (контроллера PI) в миллисекундах.

0.0 6553.5 5000.0 мс

5.09
“Мастер”

Accel Ramp
Длительность линейной функции ускорения в секундах
для случая ускорения от 0 до максимальной скорости
(1.06).

0.0 3000.0 10.0 с x

5.10
“Мастер”

Decel Ramp
Длительность линейной функции замедления в
секундах для случая замедления от максимальной
скорости (1.06) до нуля.

0.0 3000.0 10.0 с x

5.11
“Мастер”

Eme Stop Ramp
Длительность линейной функции замедления в
секундах для случая замедления от максимальной
скорости (1.06) до нуля вследствие выключения при
аварийном останове.

0.0 3000.0 10.0 с x
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(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными

 

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 5 Контроллер скорости (продолжение)

Длинное меню параметров

5.12 Ramp Shape
  

0 = линейная форма

>0 = время изменения формы сигнала

Задание формы пилообразного сигнала:

Данный параметр вызывает добавление фильтра
к выходу генератора пилообразного сигнала
для изменения формы сигнала. Значение данного
параметра определяет форму пилообразного сигнала
и может быть задан в пределах от 0,08 до 10,00 с.
Значение, меньшее 0,08 с и большее 0,00 с,
устанавливается равным 0,08 с. Значение 0.00 вызывает
блокировку времени изменения формы сигнала.
Режим работы с временем изменения формы
пилообразного сигнала:

Выбранное время изменения формы пилообразного
сигнала действует при каждом изменении эталонного
значения, то есть, при выполнении функций задатчика
скорости, а также при константах скорости 1 и 2 и при
включении и выключении посредством команды RUN.
Если возникает нарушение связи и при этом параметр
Comm Fault Mode (2.07) = Ramp, время изменения
формы пилообразного сигнала также действует.

Режим работы без использования времени изменения
формы пилообразного сигнала:

Выбранное время изменения формы пилообразного
сигнала не действует при включении и выключении
посредством команды RUN, если параметр Stop Mode
(2.03) = Torque Lim или Coast. Это же относится
к ситуации с нарушением связи. В случае аварийного
останова с цифрового входа DI5 время изменения
формы пилообразного сигнала не действует даже
при Eme Stop Mode (2.04) = Ramp.

0.00 10.00 0.00 с x

5.13 Fixed Speed 1
Фиксированная скорость 1 в об/мин.

Параметр для задания эталонного значения постоянной
скорости. Может быть активизирован с помощью
параметра Speed Ref Sel (5.01) или посредством
макроса. Применимые значения времени изменения
пилообразного сигнала определяются параметрами Jog
Accel Ramp (5.19) и Jog Decel Ramp (5.20).
Используется в качестве значения толчковой подачи
и/или постоянной скорости в макросах 1/ 2/ 3/ 4/ 5/ 6/ 7.

-6500 6500 0 об/мин

5.14 Fixed Speed 2
Фиксированная скорость 2 в об/мин.

Параметр для задания эталонного значения второй
постоянной скорости. Может быть активизирован с
помощью параметра Speed Ref Sel (5.01) или
посредством макроса. Применимые значения времени
изменения пилообразного сигнала определяются
параметрами Jog Accel Ramp (5.19) и Jog Decel Ramp
(5.20). Используется в качестве значения толчковой
подачи и/или постоянной скорости в макросах 1/ 2/ 5.

-6500 6500 0 об/мин



II K 4-57

Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 5 Контроллер скорости (продолжение)
5.15

“Мастер”
Zero Speed Lev
Сигнал нулевой скорости. Уровень сигнала, ниже которого
сообщается о понижении скорости двигателя до нуля.
Используется для защиты от внезапного останова,
в качестве сообщения о состоянии покоя для логики
привода и для генерации сигнала Zero Speed.

0 100 50 об/мин

5.16
“Мастер”

Speed Level 1
Предельное значение скорости для сигнала "Speed 1
reached" (достигнута скорость 1).
Используется в качестве сообщения о "достигнутой
скорости" для макросов 5 / 6, индикации состояния шины
Above Limit 1 (выше предела 1) и для генерации сигнала
Speed L1 (скорость уровня 1).

0 6500 0 об/мин

5.17
“Мастер”

Speed Level 2
Предельное значение скорости для сигнала "Speed 2
reached" (достигнута скорость 2).
Используется в качестве сообщения о "достигнутой
скорости" для макроса 6 и для генерации сигнала Speed
L2.

0 6500 0 об/мин

5.18 Overspeed Trip
Значение срабатывания защиты при избыточной
скорости.
Если фактическое значение скорости превышает порог,
задаваемый в данном параметре, привод выключается с
выводом сообщения о неисправности Overspeed (F18).
Возможные причины недопустимого повышения скорости
рассматриваются в главе Поиск неисправностей.

100 125 115 %

5.19 Jog Accel Ramp
Длительность линейной функции ускорения для
толчковой подачи в случае ускорения от 0 до
максимальной скорости (1.06).
Используется для Fixed Speed 1 (5.13) или Fixed Speed 2
(5.14). Используется также для макросов 1/ 2/ 3/ 4/ 5/ 6/ 7.

0.0 3000.0 10.0 с x

5.20 Jog Decel Ramp
Длительность линейной функции замедления для
толчковой подачи в случае замедления от максимальной
скорости (1.06) до нуля.
Используется для  Fixed Speed 1 (5.13) или Fixed Speed
2 (5.14). Используется также для макросов 1 / 2 / 5.

0.0 3000.0 10.0 с x

5.21 Alt Par Sel
Выбор альтернативного набора параметров:
0 = disabled, то есть, используется стандартный набор

параметров, выбираемый на постоянной основе
1 = disabled, то есть, на постоянной основе выбирается

альтернативный набор параметров
2 = Macro depend / зависит от выбора макроса
3 = Sp < Lev1 /Фактическая скорость < Уровня скорости 1

(5.16)
4 = Sp < Lev2 /Фактическая скорость < Уровня скорости 2

(5.17)
5 = Sp Err<Lev1 /Ошибка скорости < Уровня скорости 1

(5.16)
6 = Sp Err<Lev2 /Ошибка скорости < Уровня скорости 2

(5.17)
*(7 = Sp Ref<Lev1 /Этал. знач. скорости < Уровня скорости

1 (5.16))
*(8 = Sp Ref<Lev2 /Этал. знач. скорости < Уровня скорости

2 (5.17))
* пока не выпускается
Для пп. 2...8 альтернативный набор параметров
выбирается в зависимости от определенного события.

0 8 2 Текст

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 5 Контроллер скорости (продолжение)

5.23 Alt Speed TI
Постоянная времени интеграции контроллера скорости
(контроллера PI) в миллисекундах для набора
альтернативных параметров.

0.0 6553.5 5000.0 мс

5.24 Alt Accel Ramp
Выраженная в секундах длительность линейной функции
ускорения в случае ускорения от 0 до максимальной
скорости (1.06) для набора альтернативных параметров.

0.0 3000.0 10.0 с x

5.25 Alt Decel Ramp
Выраженная в секундах длительность линейной функции
замедления в случае замедления от максимальной
скорости (1.06) до 0 для набора альтернативных
параметров.

0.0 3000.0 10.0 с x

5.26 Aux Sp Ref Sel
Выбор требуемой позиции для эталонного значения
вспомогательной скорости:

0 = Macro depend/ зависит от выбора макроса

1 = AI1 / аналоговый вход 1 (X2:1-2)

2 = AI2 / аналоговый вход 2 (X2:3-4)

3 = Bus Main Ref / эталонное значение основной шины
связи

4 = Bus Aux Ref / эталонное значение вспомогательной
шины связи

5 = Fixed Sp1 / фиксированное значение скорости 1 (5.13)

6 = Fixed Sp2 / фиксированное значение скорости 2 (5.14)

7 = Commis Ref1 / эталонное значение 1 для сдачи
в эксплуатацию

8 = Commis Ref2 / эталонное значение 2 для сдачи
в эксплуатацию

9 = Squarewave / генератор прямоугольных импульсов

10 = Const Zero / константа нулевой скорости

0 10 0 Текст x

5.27 Drooping
Требуемое понижение скорости при номинальном
крутящем моменте, выраженное в % по отношению к
максимальной скорости (1.06).

Обычно используется в ведомых приводах, которые
временно регулируются по скорости с целью понижения
скорости на конкретное значение при повышении
нагрузки. При переключении ведомого привода на
регулировку по крутящему моменту никакое воздействие
на ведущий привод не оказывается. Данная функция
используется также в приводах с механическим
сцеплением, не рассчитанным на регулировку по
крутящему моменту.

0 10 0 %

5.28 Ref Filt Time
Постоянная времени фильтра для сглаживания эталонной
скорости перед регулятором скорости.

0.00 10.00 0.00 с

5.29 Act Filt 1 Time
Постоянная времени 1 фильтра для сглаживания
девиации фильтра на входе регулятора скорости.

0.00 10.00 0.00 с

(1) При нахождении фильтра под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 5 Контроллер скорости (продолжение)

5.30 Act Filt 2 Time
Постоянная времени 2 фильтра для сглаживания
девиации скорости на входе регулятора скорости.

0.00 10.00 0.00 с

5.31 Speed Lim Fwd
Ограничение эталонной скорости в прямом
направлении. В целях безопасности данное
регулируемое ограничение дополняется
абсолютным некорректируемым ограничением
до Max Speed (1.06).

0 6500 6500 об/мин x

5.32 Speed Lim Rev

Ограничение эталонной скорости в обратном
направлении. В целях безопасности данное
регулируемое ограничение дополняется
абсолютным некорректируемым ограничением
до Max Speed (1.06).

-6500 0 -6500 об/мин x

5.33
сигнал

Ramp In Act
Сигнал эталонной скорости на входе генератора
пилообразного сигнала. Выражается суммой Speed
Ref + Aux Sp Ref.

Возможно значение скорости, превышающее Max
Speed (1.06); первое ограничение вводится
генератором пилообразного сигнала.

- - - об/мин

5.34 Tacho Offset
Устраняется смещение скорости на вале двигателя
и на дисплее панели.

-50.0 50.0 0.0 об/мин
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 6 Вход/выход

6.03 AI2 Scale 100%
Выбор масштаба для аналогового входа 2: входное
значение напряжения в вольтах, соответствующее 100%.

2.50 11.00 10.00 В

6.04 AI2 Scale 0%
Выбор масштаба для аналогового входа 2: входное
значение напряжения в вольтах, соответствующее 0%.

-1.00 1.00 0.00 В

Длинное меню параметров

6.05
„Мастер“

AO1 Assign
Требуемое назначение аналогового выхода 1:

0 = Macro depend/ зависит от выбранного макроса

1 = Speed Act / фактическое значение скорости (5.05)

2 = Speed Ref / эталонное значение скорости (5.04)

3 = Arm Volt Act / фактическое значение напряжения
якоря (3.03)

4 = Arm Cur Ref / эталонное значение тока якоря (3.01)

5 = Arm Cur Act / фактическое значение тока якоря
(3.02)

6 = Power Act / фактическая мощность (3.21)

7 = Torque Act / фактическое значение крутящего
момента (3.23)

8 = Fld Cur Act / фактическое значение тока
возбуждения (4.02)

9 = Dataset 3.2 (набор данных 3.2)

10 = Dataset 3.3 (набор данных 3.3)

11 = AI1 Act / фактическое значение на аналоговом
входе 1 (6.26)

12 = AI2 Act / фактическое значение на аналоговом
входе 2 (6.27)

13 = Ramp In Act / эталонная скорость на входе г-ра
пилообр. сигнала (5.33)

0 13 0 Текст

6.06
„Мастер“

AO1 Mode
Выбор требуемого рабочего режима аналогового выхода 1:

0 = биполярный -11 В…0 В…+11 В

1 = однополярн  0 В…+11 В

0 1 0 Teкст

6.07
„Мастер“

AO1 Scale 100%
Выбор масштаба для аналогового выхода 1:

Ввод значения напряжения в вольтах, соответствующего
100 процентам выходного сигнала.

0.00 11.00 10.00 В

6.08
„Мастер“

AO2 Assign
Требуемое назначение аналогового выхода 2:

Назначение идентично назначению AO1 (6.05).

0 13 0 Текст

6.09
„Мастер“

AO2 Mode
Выбор требуемого рабочего режима аналогового выхода 2:

0 = биполярный-11 В…0 В…+11 В

1 = однополярн.  0 В…+11 В

0 1 0 Текст

6.10
„Мастер“

AO2 Scale 100%
Выбор масштаба для аналогового выхода 2:

Ввод значения напряжения в вольтах, соответствующего
100 процентам выходного сигнала.

0.00 11.00 10.00 В

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 6 Ввод/вывод (продолжение)

6.11
“Мастер”

DO1 Assign
Требуемое назначение цифрового выхода 1:
0 = none константа 0 (для тестовых целей).

1 = Constant 1 константа 1 (для тестовых целей).

2 = Macro depend выход определяется макросами, см. определение
макросов.

3 = Rdy for On готовность к команде ON. Питание электроники
включено, неисправности отсутствуют, но привод по-
прежнему в состоянии OFF (ON=0).

4 = Rdy for Run Готовность к команде RUN. Привод в состоянии ON
(ON=1), но пока не введен в действие (RUN=0).
Основной контактор, вентилятор и источник
возбуждения под напряжением.

5 = Running Привод введен в действие (RUN=1).

6 = Not Eme Stop Нет аварийного останова.

7 = Fault Возникла неисправность.

8 = Alarm Выведено предупреждение.

9 = Flt or Alarm Резюме аварийных сигналов. Возникла неисправность
ЛИБО выведено предупреждение.

10 = Not (F or A) Резюме аварийных сигналов, отличается от
предыдущего обратным порядком перечисления.

11 = Main Cont On Сигнал управления для включения (ON) основного
контактора. Main Cont On зависит от команды ON.

12 = Fan On Сигнал управления для включения вентилятора.
Fan On зависит от команды ON.

13 = Local Привод управляется в местном режиме с панели
управления либо с помощью программного пакета ПК.

14 = Comm Fault Нарушена связь между PLC и приводом.

15 = Overtemp Mot Сработала защита двигателя от перегрева
(PTC to AI2) – зависит от PTC Mode (2.12).

16 = Overtemp DCS Сработала защита конвертора от перегрева
(авария или неисправность).

17 = Stalled Двигатель застопорен.

18 = Forward Двигатель вращается по часовой стрелке –
действительно только при условии, что фактическая
скорость > Zero speed Lev (5.15).

19 = Reverse Двигатель вращается против часовой стрелки –
действительно при условии, что фактическое
значение скорости > Zero speed Lev (5.15).

20 = Zero Speed Сообщение состояния покоя,
фактическая скорость < Zero Speed Lev (5.15).

21 = Speed > Lev1 Дистигнута скорость 1, фактическое значение
скорости не ниже Speed Level 1 (5.16).

22 = Speed > Lev2 Достигнутоа скорость 2, фактическая скорость
не выше Speed Level 2 (5.17).

23 = Overspeed Сверхскорость, фактическая скорость не ниже
Overspeed Trip (5.18).

24 = At Set Point Эталонная скорость достигает эталонного значения
до подхода к участку линейной изменяющейся
функции, соответствующему фактическому значению.

25 = Cur at Limit Ток якоря ограничивается, достигнуто значение
Arm Cur Max (3.04).

26 = Cur Reduced Уменьшенный ток якоря, ток восстановления после
дозированного сильного тока – см. п. 4.5.5.

27 = Bridge 1 Активен мост 1; действительно только при RUN=1.

28 = Bridge 2 Активен мост 2; действительно только при RUN=1.

29 = Field Reverse Активная переполюсовка поля.

30 = Arm Cur > Lev Фактический ток якоря > Arm Cur Lev (3.25).

31 = Field Cur ok Фактический ток возбуждения в норме. Находится
в области между Fld Ov Cur Trip (4.05)
и Field Low Trip (4.06).

32 = SpeedMeasFlt Нарушение измерения скорости. Неудачная попытка
сравнения сигнала обратной связи по скорости
от тахогенератора или или кодера импульсов либо
переполнение аналогового входа AITAC.

33 = MainsVoltLow Предупреждение, слишком низкое напряжение
сетевого источника и соответственно не согласуется
с Arm Volt Nom (1.02). см. также таблицу 2.2/4
и п. 4.5.1 Мониторинг сетевого напряжения.

34…63 = резерв не используется.

64 = Dataset 3.1 DO управляется посредством Dataset 3.1 (набора
данных 3.1).

0 64 2 Текст

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 6 Ввод/вывод (продолжение)

6.12
“Мастер”

DO2 Assign
Требуемое назначение цифрового выхода 2:

Такое же назначение, как для DO1 (6.11).

0 64 2 Текст

6.13
“Мастер”

DO3 Assign
Требуемое назначение цифрового выхода 3:

Такое же назначение, как для DO1 (6.11).

0 64 2 Текст

6,14
“Мастер”

DO4 Assign
Требуемое назначение цифрового выхода 4:

Такое же назначение, как для DO1 (6.11).

0 64 2 Текст

6,15
“Мастер”

DO5 Assign
Требуемое назначение цифрового выхода 5:

(реле X98:1-2):

Такое же назначение, как для DO1 (6.11).

0 64 2 Текст

6.16 Panel Act 1
Выбор требуемого дисплея панели для фактического
значения 1:

(в верхнем левом углу дисплея)

  0 = Speed Act / фактическое значение скорости (5.05)

  1 = Speed Ref / эталонное значение скорости (5.04)

  2 = Arm Volt Act / фактическое значение напряжения
якоря (3.03)

  3 = Arm Cur Ref / эталонное значение тока якоря (3.01)

  4 = Arm Cur Act / фактическое значение тока якоря (3.02)

  5 = Power Act / фактическая мощность (3.21)

  6 = Torque Act / фактическое значение крутящего
момента (3.23)

  7 = Fld Cur Act / фактическое значение тока
возбуждения (4.02)

  8 = AI1 Act / фактическое значение на аналоговом входе
1 (6.26)

  9 = AI2 Act / фактическое значение на аналоговом входе 2
(6.27)

10 = DI Act / фактическое значение DI1…8 (6.28)

11 = Ramp In Act / эталонная скорость на входе г-ра
пилообр. сигнала (5.23)

0 11 2 Текст

6.17 Panel Act 2
Выбор требуемого дисплея панели для фактического
значения 2:

(вверху дисплея по центру)

Такое же назначение, как для Act 1 (6.16)

0 11 4 Текст

6.18 Panel Act 3
Выбор требуемого дисплея панели для фактического
значения 3:

(в верхнем правом углу дисплея)

Такое же назначение, как для Act 1 (6.16)

0 11 1 Текст

6.19 Panel Act 4
Выбор требуемого дисплея панели для фактического
значения 4:

(внизу дисплея)

Такое же назначение, как для Act 1 (6.16)

0 11 0 Текст

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 6 Ввод/вывод (продолжение)

6.20 Dataset 2.2 Asn
Выбор требуемого назначения для набора данных
2.2 шины связи:

  0 = Speed Act / фактическое значение скорости (5.05)

  1 = Speed Ref / эталонное значение скорости (5.04)

  2 = Arm Volt Act / фактическое значение напряжения
якоря (3.03)

  3 = Arm Cur Ref / эталонное значение тока якоря (3.01)

  4 = Arm Cur Act / фактическое значение тока якоря (3.02)

  5 = Power Act / фактическая мощность (3.21)

  6 = Torque Act / фактическое значение крутящего
момента (3.23)

  7 = Fld Cur Act / фактическое значение тока возбуждения
(4.02)

  8 = Набор данных 3.2

  9 = Набор данных 3.3

10 = AI1 Act / фактическое значение аналогового входа 1
(6.26)

11 = AI2 Act / фактическое значение аналогового входа 2
(6.27)

12 = Ramp In Act / эталонная скорость на входе г-ра
пилоообр. сигнала (5.33)

0 12 0 Текст

6.21 Dataset 2.3 Asn

Выбор требуемого назначения для набора данных 2.3
шины связи:

Такое же назначение, как для Dataset 2.2 Asn (6.20)

0 12 4 Текст

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 6 Ввод/вывод (продолжение)

6.22 MSW Bit 11 Asn

Назначение функции биту 11 в основном слове состояния (слове 2.06) шины связи:

0 = none Константа 0 (для тестовых целей)

1 = Constant 1 Константа 1 (для тестовых целей)

2 = Macro depend Вывод определяется макросом, см. описание макросов.

3 = Rdy for On Готовность к команде ON. В электронику подается питание,
неисправности отсутствуют.
Однако драйвер по-прежнему выключен (ON=0).

4 = Rdy for Run Готовность к команде RUN. Привод включен (ON=1),
но пока не переведен в рабочий режим (RUN=0).
Основной контактор, вентилятор и источник возбуждения
получают питание.

5 = Running Привод включен в работу (RUN=1).

6 = Not Eme Stop Нет аварийного останова.

7 = Fault Возникла неисправность.

8 = Alarm Выведено прежупреждение.

9 = Flt or Alarm Резюме аварийных сигналов. Возникла неисправность
ИЛИ выведено предупреждение.

10 = Not (F or A) Резюме, отличающееся от указанного выше только обратной
очередностью событий.

11 = Main Cont On Сигнал управления для включения сетевого контактора. Main Cont
On зависит от команды ON.

12 = Fan On Сигнал управления для включения вентилятора. Сигнал Fan On
зависит от команды ON.

13 = Local Привод управляется в местном режиме с панели управления
или с помощью программного пакета ПК.

14 = Comm Fault Нарушение связи между PLC и приводом.

15 = Overtemp Mot Срабатывание защиты двигателя от перегрева (PTC - AI2) –
зависит от режима PTC Mode (2.12).

16 = Overtemp DCS Срабатывание защиты конвертора от перегрева
(авария или неисправность).

17 = Stalled Двигатель застопорен.

18 = Forward Двигатель вращается по часовой стрелке – действительно
при условии, что фактическая скорость превышает
Zero speed Lev (5.15).

19 = Reverse The motor is rotating counter-clockwise - only valid if speed actual >
Zero speed Lev (5.15).

20 = Zero Speed Двигатель вращается против часовой стрелки – действительно
при условии, что фактическая скорость ниже Zero Speed Lev
(5.15).

21 = Speed > Lev1 Достигнута скорость 1, фактическая скорость не ниже
Speed Level 1 (5.16).

22 = Speed > Lev2 Достигнута скорость 2, фактическая скорость не ниже
Speed Level 2 (5.17).

23 = Overspeed Сверхскорость, фактическая скорость не ниже Overspeed
Trip (5.18).

24 = At Set Point Эталонная скорость достигает эталонного значения ранее участка
линейно изменяющейся функции, соответствующего
фактическому значению.

25 = Cur at Limit Ток якоря ограничивается, достигается значение
Arm Cur Max (3.04).

26 = Cur Reduced Уменьшенный ток якоря, восстанговление тока после дозировки
сильного тока – см. п. 4.5.5.

27 = Bridge 1 Активен мост 1, действительно при RUN=1.

28 = Bridge 2 Активен мост 2, действительно при RUN=1.

29 = Field Reverse Активна переполюсовка поля.

30 = Arm Cur > Lev Фактический  ток якоря > Arm Cur Lev (3.25)

31 = Field Cur ok Фактический ток возбуждения в норме. Находится в области
между Fld Ov Cur Trip (4.05) и Field Low Trip (4.06)

32 = SpeedMeasFlt Ошибка при измерении скорости. Неудачная попытка сравнения
сигнала обратной связи из тахогенератора или кодера импульсов
либо переполнение на аналоговом входе AITAC

33 = MainsVoltLow Предупреждение напряжение сетевого источника слишком мало
и соответственно не согласуется с Arm Volt Nom (1.02). См. также
таблицу 2.2/4 и п. 4.5.1 Монитроинг сетевого напряжения

34…63 = Резерв не используется

64 = DI1 фактическое состояние цифрового входа 1

65 = DI2 фактическое состояние цифрового входа 2

66 = DI3 фактическое состояние цифрового входа 3

67 = DI4 фактическое состояние цифрового входа 4

0 67 2 Text

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Грп. 6 Ввод/вывод (продолжение)

6.23 MSW Bit 12 Asn
Назначение функции биту 12 в основном слове
состояния (2.06) шины связи

Такое же назначение, как для MSW Bit 11 Asn (6.22)

0 67 2 Текст

6.24 MSW Bit 13 Asn
Назначение функции биту 13 в основном слове
состояния (2.06) шины связи

Такое же назначение, как для MSW Bit 11 Asn (6.22)

0 67 2 Текст

6.25 MSW Bit 14 Asn
Назначение функции биту 14 в основном слове
состояния (2.06) шины связи

Такое же назначение, как для MSW Bit 11 Asn (6.22)

0 67 2 Текст

6.26
Сигнал

AI1 Act
Отображение эталонного значения аналогового
входа 1

- - - %

6.27
Сигнал

AI2 Act
Отображение эталонного значения аналогового
входа 2

- - - %

6.28
Сигнал

DI Act
Отображение состояния восьми цифровых входов

- - - шест

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 7 Техническое обслуживание

“Мастер” Language
Выбор языка для панели:

0 = английский

1 = немецкий
2 = французский
3 = итальянский
4 = испанский

0 4 0 Текст

7.02
Действие

Contr Service
Выбор требуемой сервисной операции:

0 = нет

1 = Arm Autotun/ автонастройка контроллера

тока якоря

2 = Fld Autotun/ автонастройка контроллера тока
возбуждения

3 = Flux Adapt/ адаптация потока

4 = Sp Autotun/ автонастройка контроллера
скорости

5 = Arm Man Tun/ контроллер тока якоря

ручная настройка (пока не
задействована)

6 = Fld Man Tun/ контроллер тока возбуждения

ручная настройка

7 = Thyr Diag/ диагностика тиристоров

0 7 0 Текст
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 7 Техническое обслуживание (продолжение)
7.03

сигнал
Диагностика
Отображение всех диагностических сообщений:
Дополнительную информацию см. в главе “Поиск
неисправностей”
0 = нет
1…10 = 1…10 (внутренние ошибки программы)
11 = настройка прервана
12 = отсутствие команды Run
13 = отсутствие нулевой скорости
14 = ток возбуждения <> 0
15 = ток якоря <> 0
16 = измерение индуктивности цепи якоря
17 = измерение сопротивления цепи якоря
18 = измерение индуктивности цепи возбуждения
19 = измерение сопротивления цепи возбуждения
20 = запись параметров настройки
21 = 21 (внутренние ошибки программы)
22 = регулировка тахогенератора
23 = отсутствие хода
24 = отсутствие заданной скорости
25 = полярность тахогенератора
26 = полярность датчика импульсов (ДИ)
27 = отсутствие сигнала ДИ
28 = двигатель не остановился
29 = 29 (внутренние ошибки программы)
30 = запись параметров «мастера»
31 = 31 (внутренние ошибки программы)
32 = загрузка/выгрузка данных прервана
33 = резерв
34 = контрольные суммы параметров
35 = 35 (внутренние ошибки программы)
36 = 36 (внутренние ошибки программы)
37…69 = резерв
70 = нижний предел возбуждения
71 = кривая возбуждения
72 = область возбуждения
73 = данные якоря
74 = AI2 для PTC
75 = время восстановления
76 = блокировка группы 9
77…79 = резерв
80 = не обеспечивается требуемая скорость
81 = двигатель не ускоряется
82 = не достаточно измерений скорости KP и TI
83…89 = резерв
90 = дефект V11
91 = дефект V12
92 = дефект V13
93 = дефект V14
94 = дефект V15
95 = дефект V16
96 = ошибочный результат
97 = дефект V15/22
98 = дефект V16/23
99 = дефект V11/24
100 = дефект V12/25
101 = дефект V13/26
102 = дефект V14/21
103 = замыкание на землю
104 = отсутствие проводимости

- - - Текст

7.04
конст.

SW Version
Отображение используемой версии программного обеспечения
DCS 400.

- - - Целое

7.05
конст.

Conv Type
Отображение типа конвертора:
0 = DCS401 (2Q)
1 = DCS402 (4Q)
2 = DCS401 Rev A (2Q)
3 = DCS402 Rev A (4Q)

- - - Текст

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 7 Техническое обслуживание (продолжение))

7.06
конст.

Conv Nom Cur
Отображение номинального тока конвертора в амперах

- - - A

7.07
конст.

Conv Nom Volt
Отображение номинального напряжения конвертора в вольтах

- - - В

7.08
сигнал

Volatile Alarm
Отображение последнего аварийного сигнала.

- - - текст

7.09

сигнал
Fault Word 1 (слово неисправности 1)
Все возникающие аварии обозначаются записью логической “1”
в соответствующие разряды.
Бит  шест Неиспр. определение
00 0001 01 Отказ вспомогательного напряжения
01 0002 02 Отказ аппаратных средств
02 0004 03 Отказ программного обеспечения
03 0008 04 Ошибка при считывании из флэш-памяти
04 0010 05 Нарушение совместимости
05 0020 06 Ошибка при считывании кода типа
06 0040 07 Перегрев конвертора
07 0080 08 Перегрев двигателя
08 0100 09 Пониженное сетевое напряжение
09 0200 10 Перенапряжение сети
10 0400 11 Нарушение синхронизации сети
11 0800 12 Недостаточный ток возбуждения
12 1000 13 Избыточный ток возбуждения
13 2000 14 Избыточный ток якоря
14 4000 15 Перенапряжение якоря
15 8000 16 Ошибка при измерении скорости

- - - Шестн.
код

7.10

сигнал
Fault Word 2
Слово неисправности 2. Значение отдельных битов:
Все возникающие аварии обозначаются записью логической “1”
в соответствующие разряды.
Бит  шест Неиспр. определение
00 0001 17 Ошибочная полярность тахогенератора
01 0002 18 Избыточная скорость
02 0004 19 Двигатель застопорен
03 0008 20 Нарушение передачи
04 0010 21 Потеря местного управления
05 0020 22 Внешняя неисправность
06 0040 23 -
07 0080 24 -
08 0100 25 -
09 0200 26 -
10 0400 27 -
11 0800 28 -
12 1000 29 -
13 2000 30 -
14 4000 31 -
15 8000 32 -

- - - Шестн.
код

7.11

сигнал
Fault Word 3

Слово неисправности 3. Значение отдельных битов:
Все возникающие аварии обозначаются записью логической “1”
в соответствующие разряды.
Бит  шест Неиспр. определение
00 0001 33 -
01 0002 34 -
02 0004 35 -
03 0008 36 -
04 0010 37 -
05 0020 38 -
06 0040 39 -
07 0080 40 -
08 0100 41 -
09 0200 42 -
10 0400 43 -
11 0800 44 -
12 1000 45 -
13 2000 46 -
14 4000 47 -
15 8000 48 -

- - - Шестн.
код

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
setting

Грп. 7 Техническое обслуживание (продолжение)

7.12

сигнал
Alarm Word 1

Слово предупредительной сигнализации 1. Смысловое значение
отдельных битов:
Все возникающие тревоги отображаются записью логической "1"
в соответствующие разряды.

бит  шестн авария определение

00 0001 01 Добавленные параметры

01 0002 02 Низкое сетевое напряжение

02 0004 03 Обрыв в цепи якоря

03 0008 04 Высокая температура конвертора

04 0010 05 Высокая температура двигателя

05 0020 06 Пониженный ток якоря

06 0040 07 Ограниченное напряжение возбуждения

07 0080 08 Пропадание сети

08 0100 09 Признаки аварийной остановки

09 0200 10 Неудачная попытка автом. настройки

10 0400 11 Перерыв в передаче

11 0800 12 Внешний сигнал тревоги

12 1000 13 Ошибочное задание парам. Fieldbus

13 2000 14 Неудачная загрузка/разгрузка

14 4000 15 Необновленный текст панели

15 8000 16 Конфликт при задании параметров

- - - Шестн.

код

7.13

сигнал
Alarm Word 2

Слово предупредительной сигнализации 2. Смысловое значение
отдельных битов:

Все возникающие тревоги отображаются записью логической "1"
в соответствующие разряды.
бит  шестн авария определение

00 0001 17 Нарушение совместимости

01 0002 18 Восстановленные параметры

02 0004 19 -

03 0008 20 -

04 0010 21 -

05 0020 22 -

06 0040 23 -

07 0080 24 -

08 0100 25 -

09 0200 26 -

10 0400 27 -

11 0800 28 -

12 1000 29 -

13 2000 30 -

14 4000 31 -

15 8000 32 -

- - - Шестн.

код

7.14

сигнал

Alarm Word 3

Слово предупредительной сигнализации 3. Смысловое значение
отдельных битов:
Все возникающие аварии отображаются записью логической "1"
в соответствующие разряды.
бит  шестн авария определение

00 0001 33 -

01 0002 34 -

02 0004 35 -

03 0008 36 -

04 0010 37 -

05 0020 38 -

06 0040 39 -

07 0080 40 -

08 0100 41 -

09 0200 42 -

10 0400 43 -

11 0800 44 -

12 1000 45 -

13 2000 46 -

14 4000 47 -

15 8000 48 -

- - - Шестн.

код

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 7 Техническое обслуживание (продолжение)

7.15 Commis Ref 1
Эталонное значение 1 для наладки

Выбор масштаба:

Ток возбуждения 0…100% = 0…4096

Крутящий момент 0…100% = 0…4096

Ток якоря 0…100% = 0…4096

Скорость 0…max = 0…макс об/мин

-32768 32767 0 целое

7.16 Commis Ref 2
Эталонное значение 2 для наладки

Выбор масштаба:

Ток возбуждения 0…100% = 0…4096

Крутящий момент 0…100% = 0…4096

Ток якоря 0…100% = 0…4096

Скорость 0…max = 0…макс об/мин

-32768 32767 0 целое

7.17 Squarewave Per
Длительность цикла генератора прямоугольного
сигнала.

0.01 60.00 2.00 с

7.18
сигнал

Squarewave Act
Фактическое значение для генератора
прямоугольного сигнала

- - - целое

7.19
сигнал

Pan Text Vers
Отображение текстовой версии на панели
управления

целое

7.20
сигнал

CPU Load
Загрузка процессора ЦПУ в %

%

7.21
сигнал

Con-Board
Сигнал, используемый платой контроллера SDCS-
CON-3.

      0 = CON-3A

1..15 = не используется

    16 = CON-3

- - - текст

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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Ïîäðîáíîå èçëîæåíèå ïðèâåäåíî â „Îïèñàíèè øèíû ñâÿçè (Fieldbus)“

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) знач. 
польз. 

Гр. 8 Fieldbus (шина связи)       

 Длинное меню параметров       

8.01 Fieldbus Par 1 

0 = Disable 
 отсутствие связи с PLC 

1 = Fieldbus 
 связь с PLC через адаптер fieldbus 

2 = RS232-Port 
 связь с PLC по протоколу взаимодействия порт  
 RS232 / Modbus  

3 = Panel-Port 
 связь с PLC по протоколу порт панели / Modbus 

4 = Res Fieldbus  
 все параметры шины связи (8.01...8.16)  обнуляются 

0 4 0 Текст x  

8.02 Fieldbus Par 2 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.03 Fieldbus Par 3 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.04 Fieldbus Par 4 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.05 Fieldbus Par 5 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.06 Fieldbus Par 6 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.07 Fieldbus Par 7 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.08 Fieldbus Par 8 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.09 Fieldbus Par 9 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.10 Fieldbus Par 10 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.11 Fieldbus Par 11 
furдополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.12 Fieldbus Par 12 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.13 Fieldbus Par 13 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.14 Fieldbus Par 14 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.15 Fieldbus Par 15 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

8.16 Fieldbus Par 16 
дополнительную информацию см. в разделе 7 

0 65535 0 целое x  

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются 
возможными 
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс
.

По
умолч.

Един
.

(1) знач.
польз.

Гр. 9 Адаптация макросов

Длинное меню параметров

9.01 MacParGrpAction

Назначение новой функции цифровому входу или биту управления возможно лишь

после блокировки фактической функции. Для этого существуют два способа. С

помощью параметра 9.01 может быть предварительно задана блокировка функции

всех назначаемых параметров 9.02...9.20. Эта же цель может быть достигнута

индивидуальным заданием параметров  9.02...9.20.

0=unchanged параметры не изменяются

1=Macro depend задание зависимости параметров 9.02...9.20 от макросов

2=Disable задание блокировки параметров 9.02...9.20

Для макросов 2, 3, 4 адаптация макросов не предусмотрена

0 2 0 Текст x

9.02 Jog 1

Функция толчковой подачи управляется двоичным сигналом, назначенным в

данном параметре.

0=зависимость от макроса

1=блокировка

2=DI1

3=DI2

4=DI3

5=DI4

Состояние двоичного сигнала:

0=отсутствие Jog 1

Двигатель замедляется с использованием Jog Decel Ramp (5.20) до

нуля с последующим запиранием контроллера тока.

1=Jog 1

отпирается контроллер тока и двигатель ускоряется с

использованием Jog Acel Ramp (5.19) до Fixed Speed 1 (5.13)

Для управления функцией Jog 1 может быть использован также бит 8 основного

слова управления в режиме последовательной передачи – в зависимости от Cmd

Location (2.02).

0 5 0 Текст x

9.03 Jog 2

Функция толчковой подачи Jog2 управляется двоичным сигналом, назначенным в

данном параметре.

Назначение идентично 9.02.

Состояние двоичного сигнала:

0=отсутствие Jog 2

Двигатель замедляется с использованием Jog Decel Ramp (5.20) до

нуля с последующим запиранием контроллера тока.

1=Jog 2

отпирается контроллер тока и двигатель ускоряется с

использованием Jog Acel Ramp (5.19) до Fixed Speed 2 (5,14)

Для управления функцией Jog 2 может быть использован также бит 8 основного

слова управления в режиме последовательной передачи – в зависимости от Cmd

Location (2.02).

0 5 0 Текст x

9.04 COAST

Функция инерционного режима (Coast) управляется двоичным сигналом,

назначенным в данном параметре.

Назначение идентично 9.02.

Действует при условии, что панель или программный пакет ПК не находится в

местном режиме (LOC).

Состояние двоичного сигнала:

0=COAST

блокируется контроллер тока, выключается основной контактор,

двигатель затормаживается по инерции до нулевой скорости

1=no COAST

Принцип закмнутой цепи, для работы необходимо замыкание

Функция Coast управляется также битом 1 основного слова управления в режиме

последовательной передачи.

0 5 0 x

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) знач. 
польз. 

Гр. 9 Адаптация макросов (продолжение)       
9.05 User Fault 

Функция пользовательской неисправности управляется 
двоичным сигналом, назначенным в данном параметре. 
 

  0=Macro depend 
  1=Disable 
  2=DI1 
  3=DI2 
  4=DI3 
  5=DI4 
  6=MCW, бит 11  
  7=MCW, бит 12 
  8=MCW, бит 13 действует независимо от Cmd  
  9=MCW, бит 14 Location (2.02) 
10=MCW, бит 15 
 
Состояние двоичного сигнала: 
0=отсутствие неисправности 
1=неисправность Активизируется External Fault (F22) 

и привод отключается 

0 10 0 Текст x  

9.06 User Fault Inv 
Функция пользовательской неисправности (инверсная) 
управляется двоичным сигналом, назначенным в данном 
параметре. 
Назначение идентично 9.02. 
 
Состояние двоичного сигнала: 
0=неисправность Активизируется External Fault (F22) 

и привод выключается 
1=отсутствие Принцип замкнутой цепи,  
неисправности для работы необходимо замыкание 

0 5 0 Текст x  

9.07 User Alarm 
Функция пользовательской тревоги управляется двоичным 
сигналом, назначенным в данном параметре. 
Назначение идентично 9.05. 
 
Состояние двоичного сигнала: 
0=отсутствие аварии 
1=авария Активизируется External Alarm 

(A12) в DCS400 

0 10 0 Текст x  

9.08 User Alarm Inv 
Функция пользовательской тревоги (инверсная) 
управляется двоичным сигналом, назначенным в данном 
параметре. 
Назначение идентично 9.02. 
 
Состояние двоичного сигнала: 
0=авария Активизируется External Alarm (A12) 

в DCS400 
1=отсутствие Принцип замкнутой цепи, для работы  
аварии  необходимо замыкание 

0 5 0 Текст x  

9.09 Dir of Rotation 
Направление вращения управляется двоичным сигналом, 
назначенным в данном параметре. 
Назначение идентично 9.05. 
 
Состояние двоичного сигнала: 
0 = прямое направление 
1 = обратное направление 
Действует при условии, что привод регулируется 
по скорости. 

0 10 0 Текст x  

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными 
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) знач. 
польз. 

Гр. 9 Адаптация макросов (продолжение)       
9.10 MotPot Incr 

Функция увеличения скорости с помощью задатчика скорости 
управляется двоичным сигналом, назначенным в данном 
параметре. 
Назначение идентично 9.05. 
действует при условии, что для MotPot Decr (9.11) не задано 
значение  
1 = Disable 

Состояние двоичного сигнала: 
0=сохранение скорости 
1=увеличение скорости 

повышение скорости в темпе Acel Ramp (5.09 ) 
вплоть до Max Speed (1.06) 

0 10 0 Текст x  

9.11 MotPot Decr 
Функция уменьшения скорости с помощью задатчика 
скорости управляется двоичным сигналом, назначенным 
в данном параметре. 
Назначение идентично 9.05. 

Состояние двоичного сигнала: 
0=сохранение скорости 
1=понижение скорости 

понижение скорости в темпе Decel Ramp (5.10) 
вплоть до нулевой скорости или соответственно 
до MotPotMinSpeed (9.12), если это значение задано. 
MotPot Decr обладает приоритетом над MotPot Incr 

0 10 0 Текст x  

9.12 MotPotMinSpeed 
Функция задания минимума скорости с помощью задатчика 
скорости управляется двоичным сигналом, назначенным 
в данном параметре. 
Назначение идентично 9.05. 
действует при условии, что для MotPot Decr (9.11) 
не выбрано значение  
1 = Disable 

Состояние двоичного сигнала: 
0=запуск с нуля. 

MotPotMinSpeed не активизирован. 
1=запуск со скорости MotPotMinSpeed 

активизируется MinimumSpeed. Скорость может 
быть задана в параметре Fixed Speed 1 (5.13). 
При запуске привода скорость повышается до 
данного минимума и с помощью функции задатчика 
скорости не возможна установка скорости ниже 
данного минимума. 

0 10 0 Текст x  

9.13 ext Field Rev 
Функция внешней переполюсовки поля управляется 
двоичным сигналом, назначенным в данном параметре. 
Назначение идентично 9.05. 

Состояние двоичного сигнала: 
0=отсутствие переполюсовки поля 
1=переполюсовка поля 

Внешняя переполюсовка поля с помощью 
переключателя внешней переполюсовки поля. 
Только для 2-квадрантного приложения. 
Зависит от нахождения сигнала переполюсовки поля 
„Field reversal active“ в логическом состоянии „1“. 
Переполюсовка поля возможна при условии, 
что привод выключен (OFF) (DI7=0). При активной 
переполюсовке поля полярность фактического 
значения скорости изменяется в программном 
обеспечении. Для запоминания состояния 
переключателя при отказе сетевого источника 
рекомендуется пользоваться контактором 
с остаточной намагниченностью. В противном 
случае возможно подгорание контактов 
под воздействием индуктивности поля. 

0 10 0 Текст x  

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными 
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№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По
умолч.

Един. (1) знач.
польз.

Гр. 9 Адаптация макросов (продолжение)
9.14 AlternativParam

Альтернативный набор параметров управляется двоичным
сигналом, назначенным в данном параметре.
Назначение идентично 9.05.

Состояние двоичного сигнала
0= действует стандартный набор параметров для контроллера
скорости

5.07 Speed Reg KP
5.08 Speed Reg TI
5.09 Accel Ramp
5.10 Decel Ramp

1= Если Alt Par Sel (5.21) = Macro depend
ТО

действует альтернативный набор параметров для
контроллера скорости
5.22 Alt Speed KP
5.23 Alt Speed TI
5.24 Alt Accel Ramp
5.25 Alt Decel Ramp

ИНАЧЕ
альтернативный набор параметров для контроллера
скорости действует в зависимости от выбора события в
Alt Par Sel (5.21)

0 10 0 Текст x

9.15 Ext Speed Lim
Внешнее ограничение скорости управляется двоичным сигналом,
назначенным в данном параметре.
Назначение идентично 9.05

Состояние двоичного сигнала:
0=отсутствует ограничение скорости
1=ограничение скорости до значения, определяемого параметром

Fixed Speed 1 (5.13)

0 10 0 Текст x

9.16 Add AuxSpRef
Дополнительная вспомогательная эталонная скорость управляется
двоичным сигналом, назначаемым в данном параметре.
Назначение идентично 9.05

Состояние двоичного сигнала:
0=отсутствует дополнительное вспомогательная эталонная

скорость
1=Если Aux Sp Ref Sel (5.26) = Macro depend

ТО
значение Fixed Speed 2 (5.14) суммируется с эталонным
значением скорости.

ИНАЧЕ
с эталонным значением скорости суммируется значение,
заданное в Aux Sp Ref Sel (5.26).

0 10 0 Text x

9.17 Curr Lim 2 Inv
Второе ограничение скорости управляется двоичным сигналом,
назначаемым в данном параметре.
Назначение идентично 9.05

Состояние двоичного сигнала:
0=действует ограничение тока 2 (3.24 Arm Cur Lim 2)
1=действует ограничение тока 1 (3.04 Arm Cur Max)

Значение Arm Cur Max (3.04) должно превышать значение Arm
Cur Lim 2 (3.24).

0 10 0 Text x

9.18 Speed/Torque
Функция скорости/крутящего момента управляется двоичным
сигналом, назначаемым в данном параметре.
Назначение идентично 9.05

Состояние двоичного сигнала:
0= привод регулируется по скорости
1= Если Cur Contr Mode (3.14) = Macro depend

ТО
Привод регулируется по крутящему моменту

ИНАЧЕ
Привод управляется согласно значению, выбранному в
Cur Contr Mode (3.14)

0 10 0 Text x

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными
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Êðàòêèé îáçîð ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ

№ п. Имя и значение параметра Мин. Макс. По 
умолч. 

Един. (1) знач. 

польз. 

Гр. 9 Адаптация макросов (продолжение)       

9.19 Блокировка моста 1 

Мост 1 управляется двоичным сигналом, 
назначенным в данном параметре. 

Назначение идентично 9.05. 

 

Состояние двоичного сигнала 

0= отпирание моста 1 

1= запирание моста 1. Соответствующий 
эталонный крутящий момент обнуляется. 

0 10 0 Текст x  

9.20 Блокировка моста 2 

Мост 2 управляется двоичным сигналом, 
назначенным в данном параметре. 

Назначение идентично 9.05. 

 

Состояние двоичного сигнала 

0= отпирание моста 2 

1= запирание моста 2. Соответствующий 
эталонный крутящий момент обнуляется. 

0 10 0 Текст x  

(1) при нахождении привода под напряжением (ON) никакие корректировки не представляются возможными 



II K 5-1

Ìîíòàæ5 Ìîíòàæ

Îáùåå

Îñìîòð ïðè ïîëó÷åíèè

Ïðîâåðêà ñîäåðæèìîãî ïîñòàâêè

• DCS 400

• Ñïðàâî÷íîå ðóêîâîäñòâî

• Øàáëîí ïî óñòàíîâêå

• Ðóêîâîäñòâî ïî áûñòðîìó ìîíòàæó è ñäà÷å â

ýêñïëóàòàöèþ

Ïðîâåðüòå îòñóòñòâèå âèäèìûõ ñëåäîâ ïîâðåæäå-

íèé íà ãðóçå. Ïðè îáíàðóæåíèè òàêèõ ñëåäîâ îáðà-

ùàéòåñü ê ïîñòàâùèêó èëè â ñòðàõîâóþ êîìïàíèþ.

Ïðîâåðüòå êîíêðåòíûå ñâåäåíèÿ, óêàçûâàåìûå íà

øèëüäèêå áëîêà, äî íà÷àëà óñòàíîâêè è ââîäà â

äåéñòâèå ñ öåëüþ óáåäèòüñÿ â ïîëó÷åíèè áëîêà

íóæíîãî òèïà è íàäëåæàùåé ìîäåëè.

Åñëè ãðóç äîñòàâëåí íå ïîëíîñòüþ ëèáî ñîäåðæèò

êàêèå-ëèáî äåôåêòíûå ýëåìåíòû, îáðàòèòåñü ê ïî-

ñòàâùèêó.

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ!

Òèðèñòîðíûé ñèëîâîé êîíâåðòîð èìååò äîñòàòî÷íî

áîëüøîé âåñ è ïîýòîìó íå ñëåäóåò óäåðæèâàòü åãî

çà ëèöåâóþ êðûøêó. Êëàäèòå óñòðîéñòâî íà åãî

çàäíþþ ïàíåëü. Ïðè îáðàùåíèè ñ áëîêîì âñåãäà

ïðîÿâëÿéòå äîëæíóþ îñòîðîæíîñòü âî èçáåæàíèå

ïîëó÷åíèÿ òðàâì èëè ïðè÷èíåíèÿ ïîâðåæäåíèé.

Õðàíåíèå è òðàíñïîðòèðîâêà

Åñëè äî ìîíòàæà áëîê ïîäëåæèò õðàíåíèþ ëèáî òðàíñ-

ïîðòèðîâêå èç îäíîãî ìåñòà â äðóãîå, íåîáõîäèìî

âíèìàòåëüíî ñëåäèòü çà ñîáëþäåíèåì òðåáîâàíèé ê

óñëîâèÿì îêðóæà.ùåé ñðåäû.

Øèëüäèê ñ íîìèíàëàìè

Â öåëÿõ èäåíòèôèêàöèè íà êàæäûé òèðèñòîðíûé ñèëî-

âîé êîíâåðòîð ïîìåùàåòñÿ øèëüäèê ñ íîìèíàëàìè,

íà êîòîðîì óêàçûâàþòñÿ åãî òèïîâîé êîä è ñåðèéíûé

íîìåð, ïðåäíàçíà÷àåìûå äëÿ èíäèâèäóàëüíîãî ðàñ-

ïîçíàâàíèÿ êàæäîãî áëîêà.

Â òèïîâîì êîäå ñîäåðæèòñÿ èíôîðìàöèÿ î õàðàêòå-

ðèñòèêàõ è î êîíôèãóðàöèè áëîêà.

Òåõíè÷åñêèå äàííûå è õàðàêòåðèñòèêè äåéñòâèòåëü-

íû íà ìîìåíò èõ îïóáëèêîâàíèÿ. ABB îñòàâëÿåò çà

ñîáîé ïðàâî ïîñëåäóþùåé êîððåêòèðîâêè ýòèõ äàí-

íûõ.

Ïðè íàëè÷èè âîïðîñîâ â îòíîøåíèè ïðèîáðåòåííîé

ïðèâîäíîé ñèñòåìû îáðàùàéòåñü ê ìåñòíîìó àãåíòó

ABB.
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Ìîíòàæ5.1 Óêàçàíèÿ ïî áåçîïàñíîñòè

1. Îáùåå

Âî âðåìÿ ðàáîòû êîíâåðòîðû ïðèâîäà ìîãóò ïðåäñòàâëÿòü îïàñ-

íîñòü (â çàâèñèìîñòè îò ñòåïåíè çàùèòû) ñâîèìè íàõîäÿùèìèñÿ

ïîä òîêîì è íåèçîëèðîâàííûìè ýëåêòðè÷åñêèìè êîìïîíåíòàìè, à

òàêæå ïåðåìåùàþùèìèñÿ èëè âðàùàþùèìèñÿ äåòàëÿìè è ãîðÿ÷èìè

ïîâåðõíîñòÿìè.

Ïðè íåñîáëþäåíèè èíñòðóêöèé îòíîñèòåëüíî çàêðûòèÿ êðûøåê, à

òàêæå íàðóøåíèè ïðàâèë èñïîëüçîâàíèÿ, ìîíòàæà èëè ýêñïëóàòà-

öèè âîçíèêàåò îïàñíîñòü ïîëó÷åíèÿ ñåðüåçíûõ òðàâì ïåðñîíàëîì

è íàíåñåíèÿ óùåðáà ñîáñòâåííîñòè.

Áîëåå ïîäðîáíàÿ èíôîðìàöèÿ ïðèâåäåíà â äîêóìåíòàöèè.

Âñå ñëóæåáíûå îïåðàöèè, îòíîñÿùèåñÿ ê òðàíñïîðòèðîâêå, ìîíòà-

æó è ñäà÷å â ýêñïëóàòàöèþ, ïîäëåæàò âûïîëíåíèþ êâàëèôèöèðî-

âàííûì òåõíè÷åñêèì ïåðñîíàëîì (Ñì. IEC 364 èëè CENELEC HD 384

èëè DIN VDE 0100 è IEC 664 èëè DIN/VDE 0110 è ãîñóäàðñòâåííûå

ïðàâèëà ïðåäîòâðàùåíèÿ íåñ÷àñòíûõ ñëó÷àåâ).

Â êîíòåêñòå ðàññìàòðèâàåìûõ çäåñü áàçîâûõ óêàçàíèé ïî áåçîïàñ-

íîñòè ïîä “êâàëèôèöèðîâàííûì òåõíè÷åñêèì ïåðñîíàëîì” ïîíèìà-

þòñÿ ëèöà, çíàþùèå ïðàâèëà ìîíòàæà, óñòàíîâêè, ââîäà â äåéñòâèå

è ýêñïëóàòàöèè ïðîäóêòà è îáëàäàþùèå êâàëèôèêàöèåé, òðåáóå-

ìîé äëÿ êà÷åñòâåííîãî âûïîëíåíèÿ ñâîèõ ôóíêöèé.

2. Ïðåäïîëàãàåìîå èñïîëüçîâàíèå

Ïðèâîäíûå êîíâåðòîðû ïðåäíàçíà÷àþòñÿ äëÿ óñòàíîâêè â ýëåêòðè-

÷åñêîå èëè ìàøèííîå îáîðóäîâàíèå.

Ïðè óñòàíîâêå â ìàøèííîì îáîðóäîâàíèè ñäà÷à ïðèâîäíîãî êîí-

âåðòîðà â ýêñïëóàòàöèþ (òî åñòü, âêëþ÷åíèå â îáû÷íóþ ðàáîòó)

çàïðåùàåòñÿ, ïîêà íå âûïîëíåíî àïðîáèðîâàíèå ìàøèííîãî îáîðó-

äîâàíèÿ íà ñîîòâåòñòâèå ïîëîæåíèÿì äèðåêòèâû 89/392/EEC (Äè-

ðåêòèâû ïî áåçîïàñíîñòè ìàøèííîãî îáîðóäîâàíèÿ - MSD). Íåîáõî-

äèìî ó÷èòûâàòü òàêæå EN 60204.

Ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ (òî åñòü, âêëþ÷åíèå â îáû÷íóþ ðàáîòó)

ðàçðåøàåòñÿ òîëüêî ïîñëå ïîäòâåðæäåíèÿ ñîîòâåòñòâèÿ äèðåêòè-

âå ïî ÝMC (89/336/EEC).

Êîíâåðòîðû ïðèâîäà ñîîòâåòñòâóþò òðåáîâàíèÿì äèðåêòèâû 

73/23/EEC äëÿ íèçêîâîëüòíîãî îáîðóäîâàíèÿ.. Îíè ïîä÷èíÿþòñÿ

îïòèìèçèðîâàííûì ñòàíäàðòàì ñåðèè prEN 50178/DIN VDE 0160

ñîâìåñòíî ñ EN 60439-1/ VDE 0660 (ðàçäåë 500) è EN 60146/ VDE

0558.

Òðåáóþùèå òî÷íîãî ñîáëþäåíèÿ òåõíè÷åñêèå äàííûå, à òàêæå èí-

ôîðìàöèÿ î ñïåöèôèêå ïèòàíèÿ ïðèâåäåíû íà øèëüäèêå è â äîêó-

ìåíòàöèè.

3. Òðàíñïîðòèðîâêà, õðàíåíèå

Íåîáõîäèìî ñëåäîâàòü èíñòðóêöèÿì ïî òðàíñïîðòèðîâêå, õðàíå-

íèþ è íàäëåæàùåìó èñïîëüçîâàíèþ.

Êëèìàòè÷åñêèå óñëîâèÿ äîëæíû ñîîòâåòñòâîâàòü prEN 50178.

4. Ìîíòàæ

Ìîíòàæ è  îõëàæäåíèå ýëåêòðè÷åñêîãî îáîðóäîâàíèÿ ñëåäóåò âû-

ïîëíÿòü ñîãëàñíî òåõíè÷åñêèì òðåáîâàíèÿì, èçëîæåííûì â ñîîò-

âåòñòâóþùåé äîêóìåíòàöèè.

Êîíâåðòîðû ïðèâîäà íåîáõîäèìî çàùèùàòü îò èçáûòî÷íûõ ìåõà-

íè÷åñêèõ íàïðÿæåíèé. Â ÷àñòíîñòè, íåëüçÿ èçãèáàòü íèêàêèå êîìïî-

íåíòû è íåëüçÿ íàðóøàòü äîïóñêè íà èçîëèðóþùèå çàçîðû ïðè

òðàíñïîðòèðîâêå èëè îáðàùåíèè ñ îáîðóäîâàíèåì. Íåîáõîäèìî

èñêëþ÷èòü ëþáûå ñîïðèêîñíîâåíèÿ ñ ýëåêòðîííûìè êîìïîíåíòàìè

è êîíòàêòíûìè âûâîäàìè.

Êîíâåðòîðû ïðèâîäà ñîäåðæàò ÷óâñòâèòåëüíûå ê ýëåêòðîñòàòèêå

êîìïîíåíòû, ëåãêî ïîâðåæäàåìûå ïðè íàðóøåíèè ïðàâèë îáðàùå-

íèÿ ñ íèìè. Íåëüçÿ äîïóñêàòü ìåõàíè÷åñêîãî ïîâðåæäåíèÿ èëè

ðàçðóøåíèÿ ýëåêòðè÷åñêèõ êîìïîíåíòîâ (âî èçáåæàíèå âðåäà äëÿ

çäîðîâüÿ).

5. Ýëåêòðè÷åñêîå ñîåäèíåíèå

Ïðè ðàáîòå ñ íàõîäÿùèìèñÿ ïîä ýëåêòðè÷åñêèì òîêîì êîíâåðòîðà-

ìè ïðèâîäà íåîáõîäèìî ñîáëþäàòü ãîñóäàðñòâåííûå ïðàâèëà ïðå-

äîòâðàùåíèÿ íåñ÷àñòíûõ ñëó÷àåâ (íàïðèìåð, VBG 4).

Ýëåêòðè÷åñêèé ìîíòàæ ñëåäóåò âûïîëíÿòü ñîãëàñíî ñîîòâåòñòâó-

þùèì òðåáîâàíèÿì (íàïðèìåð, ê ïîïåðå÷íîìó ñå÷åíèþ ïðîâîäîâ,

íîìèíàëàì ïðåäîõðàíèòåëåé, ïîäêëþ÷åíèþ çàùèòíîãî çàçåìëå-

íèÿ). Áîëåå ïîäðîáíàÿ èíôîðìàöèÿ ïðèâåäåíà â äîêóìåíòàöèè.

Èíñòðóêöèè ïî ìîíòàæó â ñîîòâåòñòâèè ñ òàêèìè òðåáîâàíèÿìè ïî

ÝMC, êàê òðåáîâàíèÿ ýêðàíèðîâàíèÿ, çàçåìëåíèÿ, óñòàíîâêè ôèëü-

òðîâ è ýëåêòðè÷åñêîé ïðîâîäêè, ïðèâåäåíû â äîêóìåíòàöèè íà

ïðèâîäíîé êîíâåðòîð. Ýòè èíñòðóêöèè ïîäëåæàò îáÿçàòåëüíîìó

âûïîëíåíèþ òàêæå äëÿ ïðèâîäíûõ êîíâåðòîðîâ ñ ìàðêèðîâêîé CE.

Îòâåòñòâåííîñòü çà ñîáëþäåíèå ïðåäåëüíûõ çíà÷åíèé, òðåáóåìûõ

ñîãëàñíî òðåáîâàíèÿì ïî ÝÌÑ, âîçëàãàåòñÿ íà èçãîòîâèòåëÿ óñòà-

íîâêè èëè ìàøèíû.

6. Ýêñïëóàòàöèÿ

Óñòàíîâêè, ñîäåðæàùèå ïðèâîäíûå êîíâåðòîðû, äîëæíû áûòü óêîì-

ïëåêòîâàíû äîïîëíèòåëüíûìè óñòðîéñòâàìè êîíòðîëÿ è çàùèòû

ñîãëàñíî ñîîòâåòñòâóþùèì òðåáîâàíèÿì áåçîïàñíîñòè, íàïðèìåð,

ïðàâèëàì ïðåäîòâðàùåíèÿ íåñ÷àñòíûõ ñëó÷àåâ, àêòàì ñ òðåáîâà-

íèÿìè ê òåõíè÷åñêîìó îáîðóäîâàíèþ è äð. Äîïóñêàåòñÿ êîððåêòè-

ðîâêà õàðàêòåðèñòèê ïðèâîäíûõ êîíâåðòîðîâ ñ ïîìîùüþ îïåðàöè-

îííîãî ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ.

Ïîñëå îòêëþ÷åíèÿ èñòî÷íèêà íàïðÿæåíèÿ êîíâåðòîðà ïðèâîäà

íåëüçÿ ñðàçó æå ïðèêàñàòüñÿ ê íàõîäèâøèìñÿ ïîä íàïðÿæåíèåì

êîìïîíåíòàì è êîíòàêòíûì âûâîäàì ââèäó âîçìîæíîãî íàëè÷èÿ

çàðÿæåííûõ êîíäåíñàòîðîâ. Â êîíâåðòîðå ïðèâîäà äîëæíû áûòü

ñîîòâåòñòâóþùèå çíàêè è ìåòêè äëÿ ïðåäóïðåæäåíèÿ îá ýòîì.

Âî âðåìÿ ðàáîòû âñå äâåðöû è êðûøêè äîëæíû áûòü çàêðûòû.

7. Òåõíè÷åñêîå è ñåðâèñíîå îáñëóæèâàíèå

Íåîáõîäèìî ñëåäîâàòü äîêóìåíòàöèè èçãîòîâèòåëÿ.

â ñîîòâåòñòâèè ñ äèðåêòèâîé 73/23/EEC äëÿ íèçêîâîëüòíîãî

îáîðóäîâàíèÿ

ÕÐÀÍÈÒÅ ÓÊÀÇÀÍÈß ÏÎ ÁÅÇÎÏÀÑÍÎÑÒÈ

Â ÁÅÇÎÏÀÑÍÎÌ ÌÅÑÒÅ!
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Ìîíòàæ

Ïðåäóïðåæäåíèÿ

Ïðåäóïðåæäåíèÿ ñîäåðæàò èíôîðìàöèþ î ñîñòîÿíèÿõ, êîòîðûå ïðè

íàðóøåíèè òî÷íûõ ïðàâèë âûïîëíåíèÿ ïðîöåäóð â îòíîøåíèè îïðåäå-

ëåííîãî ñîñòîÿíèÿ ìîãóò ïðèâåñòè ê ñóùåñòâåííûì îøèáêàì, ê ñåðü-

åçíûì ïîâðåæäåíèÿì áëîêà, ê òðàâìàì ïåðñîíàëà è äàæå ê ãèáåëè

ëþäåé. Ïðåäóïðåæäåíèÿ îáîçíà÷àþòñÿ ñëåäóþùèìè ñèìâîëàìè:

  Îïàñíîñòü: Âûñîêîå íàïðÿæåíèå:

Äàííûé ñèìâîë ïðåäóïðåæäàåò î âûñîêèõ íàïðÿæåíèÿõ, ñïîñîáíûõ

íàíåñòè òðàâìû ëþäÿì è/èëè âûçâàòü ïîâðåæäåíèå îáîðóäîâàíèÿ.

Â ñîîòâåòñòâóþùèõ ñëó÷àÿõ ðÿäîì ñ ýòèì çíàêîì ïå÷àòàåòñÿ òåêñò

ñ ðåêîìåíäàöèÿìè ïî èñêëþ÷åíèþ ðèñêà äàííîãî ðîäà.

• Ê ëþáûì ðàáîòàì ïî ýëåêòðè÷åñêîìó ìîíòàæó è òåõíè÷åñêîìó

îáñëóæèâàíèþ òèðèñòîðíîãî ñèëîâîãî êîíâåðòîðà ñëåäóåò äî-

ïóñêàòü òîëüêî ïåðñîíàë íàäëåæàùåé êâàëèôèêàöèè, ïðîøåäøèé

ïîëíûé êóðñ îáó÷åíèÿ ïî ýëåêòðîòåõíèêå.

• Òèðèñòîðíûé ñèëîâîé êîíâåðòîð è ñîñåäíèå ñ íèì áëîêè äîëæíû

áûòü ñîîòâåòñòâóþùèì îáðàçîì çàçåìëåíû êâàëèôèöèðîâàí-

íûìè ñïåöèàëèñòàìè.

• ÍÈ Â ÊÎÅÌ ÑËÓ×ÀÅ íåëüçÿ âûïîëíÿòü êàêèå áû òî íè áûëî ðàáîòû

â òèðèñòîðíîì ñèëîâîì êîíâåðòîðå áåç ïðåäâàðèòåëüíîãî âûê-

ëþ÷åíèÿ ïèòàíèÿ. Âíà÷àëå âûêëþ÷èòå ïèòàíèå, âîñïîëüçóéòåñü

èçìåðèòåëüíûì ïðèáîðîì äëÿ ïîëó÷åíèÿ àáñîëþòíîé óâåðåííî-

ñòè â äåéñòâèòåëüíî ïîëíîì îáåñòî÷èâàíèè ñèëîâîãî êîíâåðòî-

ðà è òîëüêî ïîñëå ýòîãî ïðèñòóïàéòå ê ðàáîòå.

• Ñ ó÷åòîì íàëè÷èÿ âíåøíèõ öåïåé óïðàâëåíèÿ îïàñíûå âûñîêèå

íàïðÿæåíèÿ ìîãóò ñóùåñòâîâàòü â òèðèñòîðíîì ñèëîâîì êîí-

âåðòîðå äàæå ïîñëå âûêëþ÷åíèÿ ñåòåâîãî èñòî÷íèêà. Ïîýòîìó

ïðè ðàáîòå ñ áëîêîì âñåãäà ñîáëþäàéòå ÷ðåçâû÷àéíóþ îñòîðîæ-

íîñòü. Íåñîáëþäåíèå ýòèõ èíñòðóêöèé ìîæåò ïðèâåñòè ê òðàâ-

ìàì (è äàæå ê ãèáåëè).

 Îáùåå ïðåäóïðåæäåíèå:

Äàííûå ñèìâîë ïðåäóïðåæäàåò î ðèñêàõ è îïàñíîñòÿõ, íå ñâÿçàí-

íûõ ñ ýëåêòðè÷åñòâîì, íî ñïîñîáíûõ ïðèâåñòè ê òðàâìàì èëè äàæå

ê ãèáåëè ëþäåé è/èëè ïîâðåæäåíèþ îáîðóäîâàíèÿ. Â ñîîòâåòñòâóþ-

ùèõ ñëó÷àÿõ ðÿäîì ñ ýòèì çíàêîì ïå÷àòàåòñÿ òåêñò ñ ðåêîìåíäà-

öèÿìè ïî èñêëþ÷åíèþ ðèñêà äàííîãî ðîäà.

• Êîãäà òèðèñòîðíûå ñèëîâûå êîíâåðòîðû íàõîäÿòñÿ â ðàáîòå,

ýëåêòðè÷åñêèå äâèãàòåëè, ñèëîâûå ïåðåäàþùèå ýëåìåíòû è

ïðèâîäèìûå â äåéñòâèå ìàøèíû ýêñïëóàòèðóþòñÿ â ðàñøèðåí-

íîì ðàáî÷åì äèàïàçîíå, ÷òî îçíà÷àåò íàõîæäåíèå èõ ïîä îòíî-

ñèòåëüíî âûñîêîé íàãðóçêîé.

• Íåîáõîäèìî ñëåäèòü çà òåì, ÷òîáû âñå áëîêè, óñòðîéñòâà è

ïðèáîðû áûëè äåéñòâèòåëüíî ðàññ÷èòàíû íà ýòó ïîâûøåí-

íóþ íàãðóçêó.

• Åñëè òðåáóåòñÿ ýêñïëóàòàöèÿ òèðèñòîðíîãî ñèëîâîãî êîíâåð-

òîðà ïðè íîìèíàëüíîì íàïðÿæåíèè äâèãàòåëÿ è/èëè íîìèíàëü-

íîì òîêå äâèãàòåëÿ, ñóùåñòâåííî ìåíüøèõ òåõ çíà÷åíèé, êîòî-

ðûå óêàçàíû â âûõîäíûõ äàííûõ òèðèñòîðíîãî ñèëîâîãî êîí-

âåðòîðà, íåîáõîäèìî ïðèíèìàòü ñîîòâåòñòâóþùèå ïðåäóïðå-

äèòåëüíûå ìåðû ïî çàùèòå áëîêà îò èçáûòî÷íîé ñêîðîñòè,

ïåðåãðóçêè, ïîëîìêè è ò.ï. ïóòåì âíåñåíèÿ íàäëåæàùèõ èçìå-

íåíèé â ïðîãðàììíîå îáåñïå÷åíèå èëè àïïàðàòíûå ñðåäñòâà.

• Äëÿ ïðîâåðêè èçîëÿöèè íåîáõîäèìî îòñîåäèíèòü îò òèðèñòîð-

íîãî ñèëîâîãî êîíâåðòîðà âñå êàáåëè. Ñëåäóåò èñêëþ÷èòü

ðàáîòó áëîêà ïðè çíà÷åíèÿõ òåõ. äàííûõ, îòëè÷àþùèõñÿ îò

íîìèíàëüíûõ. Íåâûïîëíåíèå ýòèõ èíñòðóêöèé ÷ðåâàòî äëè-

òåëüíûìè íàðóøåíèÿìè ðàáîòû òèðèñòîðíîãî ñèëîâîãî êîí-

âåðòîðà.

• Â òèðèñòîðíîì ñèëîâîì êîíâåòîðå ïðåäóñìîòðåí ðÿä ôóíêöèé

àâòîìàòè÷åñêîãî âîçâðàòà â èñõîäíîå ñîñòîÿíèå. Ðåàëèçàöèÿ

ýòèõ ôóíêöèé ïîçâîëÿåò áëîêó âîññòàíàâëèâàòüñÿ è âîçîáíîâ-

ëÿòü ðàáîòó ïîñëå îøèáîê. Ýòèìè ôóíêöèÿìè íåëüçÿ ïîëüçî-

âàòüñÿ â ñëó÷àÿõ, êîãäà äðóãèå áëîêè è óñòðîéñòâà íå ðàññ÷èòà-

íû íà ïîäîáíûé ðåæèì ðàáîòû ëèáî ðåàëèçàöèÿ ýòèõ ôóíêöèé

ìîæåò ïðèâåñòè ê îïàñíûì ñèòóàöèÿì.

 Ïðåäóïðåæäåíèå îá ýëåêòðîñòàòè÷åñêîì ðàçðÿäå:

Äàííûé ñèìâîë ïðåäóïðåæäàåò îá ýëåêòðîñòàòè÷åñ-

êèõ ðàçðÿäàõ, ñïîñîáíûõ ïîâðåäèòü áëîê. Â ïðèåìëå-

ìûõ ñëó÷àÿõ ðÿäîì ñ ýòèì çíàêîì ïå÷àòàåòñÿ òåêñò

ñ ðåêîìåíäàöèÿìè ïî èñêëþ÷åíèþ ðèñêà äàííîãî

ðîäà.

Ïðèìå÷àíèÿ

Ïðèìå÷àíèÿ ñîäåðæàò èíôîðìàöèþ î ñîñòîÿíèÿõ, òðåáóþùèõ îïðå-

äåëåííîãî âíèìàíèÿ, èëè äîïîëíèòåëüíóþ èíôîðìàöèþ â îòíîøå-

íèè êîíêðåòíîãî ïðåäìåòà. Ñ ýòîé öåëüþ èñïîëüçóþòñÿ ñëåäóþùèå

ñèìâîëû:

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ!

Ïðåäîñòåðåæåíèÿ ïðåäíàçíà÷åíû äëÿ ïðèâëå÷åíèÿ âíèìàíèÿ

ê êîíêðåòíûì ñîñòîÿíèÿì èëè âûïîëíÿåìûì äåéñòâèÿì.

Ïðèìå÷àíèå

Ïðèìå÷àíèå ñîäåðæèò äîïîëíèòåëüíóþ èíôîðìàöèþ ïî êîíê-

ðåòíîìó ïðåäìåòó ðàññìîòðåíèÿ èëè ññûëêó íà ýòó èíôîðìà-

öèþ.

Ñîåäèíåíèå ñ ñåòüþ ïèòàíèÿ

Äëÿ îòêëþ÷åíèÿ ýëåêòðè÷åñêèõ êîìïîíåíòîâ áëîêà îò èñòî÷íèêà

ïèòàíèÿ íà ïåðèîä âûïîëíåíèÿ ðàáîò ïî ìîíòàæó è òåõíè÷åñêîìó

îáñëóæèâàíèþ ìîæíî ïîëüçîâàòüñÿ âûêëþ÷àòåëåì-ðàçúåäèíèòå-

ëåì (ñ ïðåäîõðàíèòåëÿìè) â áëîêå ïèòàíèÿ òèðèñòîðíîãî ñèëîâîãî

êîíâåðòîðà. Â êà÷åñòâå ðàçúåäèíèòåëÿ íåîáõîäèìî èñïîëüçîâàòü

ðàçúåäèíèòåëü òèïà âûêëþ÷àòåëÿ, íîðìèðîâàííûé â EN 60947-3

äëÿ Êëàññà B, â ðàñ÷åòå íà ñîâìåñòèìîñòü ñ íîðìàìè ÅÝÑ, ëèáî

ðàçúåäèíèòåëü òèïà ïðåðûâàòåëÿ öåïè, îáåñïå÷èâàþùèé îòêëþ÷å-

íèå íàãðóçî÷íîé öåïè ñ ïîìîùüþ âñïîìîãàòåëüíîãî êîíòàêòà, âû-

çûâàþùåãî ðàçìûêàíèå îñíîâíûõ êîíòàêòîâ ïðåðûâàòåëÿ. Íà ïå-

ðèîä âûïîëíåíèÿ ëþáûõ ðàáîò ïî ìîíòàæó è òåõíè÷åñêîìó îáñëó-

æèâàíèþ íåîáõîäèìî çàôèêñèðîâàòü ñåòåâîé ðàçúåäèíèòåëü â åãî

ðàçîìêíóòîì (“OPEN”) ñîñòîÿíèè.

Êíîïêè àâàðèéíîãî îñòàíîâà EMERGENCY STOP

Êíîïêè EMERGENCY STOP äîëæíû áûòü óñòàíîâëåíû íà êàæäîì èç

ïóëüòîâ óïðàâëåíèÿ è íà âñåõ äðóãèõ ïàíåëÿõ óïðàâëåíèÿ, ïðåäíàç-

íà÷àåìûõ äëÿ ðåàëèçàöèè ôóíêöèè àâàðèéíîãî îñòàíîâà.

Ïðåäïîëàãàåìîå èñïîëüçîâàíèå

Â èíñòðóêöèÿõ ïî ýêñïëóàòàöèè íå óäàåòñÿ ïðåäóñìîòðåòü âñå

âîçìîæíûå ñëó÷àè êîíôèãóðèðîâàíèÿ, ýêñïëóàòàöèè èëè òåõíè÷åñ-

êîãî îáñëóæèâàíèÿ. Ïîýòîìó â íèõ, ãëàâíûì îáðàçîì, ïðèâîäÿòñÿ

ðåêîìåíäàöèè, òðåáóåìûå êâàëèôèöèðîâàííîìó ïåðñîíàëó äëÿ

íîðìàëüíîé ýêñïëóàòàöèè ìàøèí è óñòðîéñòâ â

ïðîìûøëåííûõ óñòàíîâêàõ.

Åñëè â ñïåöèôè÷åñêèõ ñëó÷àÿõ ýëåêòðè÷åñêèå ìàøèíû è óñòðîé-

ñòâà ïîäëåæàò èñïîëüçîâàíèþ â íåïðîìûøëåííîé ñðåäå, ãäå ìîãóò

ïîòðåáîâàòüñÿ áîëåå æåñòêèå íîðìû áåçîïàñíîñòè (íàïðèìåð,

èñêëþ÷åíèå âîçìîæíîñòè äîñòóïà äåòåé è ò.ï.), ýòè äîïîëíèòåëü-

íûå ìåðû îáåñïå÷åíèÿ áåçîïàñíîñòè äîëæíû áûòü îáåñïå÷åíû

çàêàç÷èêîì ïðè ìîíòàæå.

Îáùèå ïðåäóïðåæäåíèÿ



II K 5-4

Ìîíòàæ5.2 Ñîîòâåòñòâèå òðåáîâàíèÿì ïî ÝÌÑ ïðè ìîíòàæå

è êîíôèãóðèðîâàíèè ñèñòåìû ñèëîâîãî ïðèâîäà

Çàìå÷àíèå

Ïðèâîäèìûé çäåñü ìà-

òåðèàë ÿâëÿåòñÿ ÷àñòüþ

ñïðàâî÷íîãî ðóêîâîä-

ñòâà Ñîîòâåòñòâèå

òðåáîâàíèÿì ïî ÝÌÑ

òèðèñòîðíûõ ñèëîâûõ

êîíâåðòîðîâ ïðè ìîí-

òàæå è êîíôèãóðèðîâà-

íèè äëÿ ñèñòåìû ñèëî-

âîãî ïðèâîäà – Òåõíè÷åñ-

êîå ðóêîâîäñòâî

Ñòàíäàðò ïî ÝÌÑ äëÿ ñèñòåì ñèëîâûõ ïðèâîäîâ (PDS) â ÷àñòè çàùèùåííîñòè è

èçëó÷åíèÿ ïðè îãðàíè÷åííîé ýêñïëóàòàöèè â æèëûõ ïîìåùåíèÿõ è çäàíèÿõ, íà

îáúåêòàõ ëåãêîé èíäóñòðèè è ïðè èñïîëüçîâàíèè â ïðîìûøëåííîñòè.

Äàííûé ñòàíäàðò äîëæåí áûòü ñîâìåñòèì ñ òðåáîâàíèÿìè ïî ÝMC ê ìàøèíàì

è îáîðóäîâàíèþ â ÅÑ!

Åñëè ïðèâîä ïîñòîÿííîãî òîêà ñêîíñòðóèðîâàí è èçãîòîâëåí ñ ñîáëþäåíèåì íîðì,

óêàçàííûõ â äàííîì ðóêîâîäñòâå ïî ìîíòàæó, òî îí ñîîòâåòñòâóåò òðåáîâàíèÿì

EN 61800-3 è óêàçàííûõ íèæå ñòàíäàðòîâ.

Çàìå÷àíèå

Îáùåå Êîíâåðòîðû è äðóãèå îñíîâíûå êîìïîíåíòû ïðèâîäà ïîñòîÿííîãî òîêà íå ñïî-

ñîáíû âûïîëíÿòü òðåáîâàíèÿ ïî EMC íåçàâèñèìî äðóã îò äðóãà. Èõ óñòàíîâêó

è ñîåäèíåíèÿ äîëæíû âûïîëíÿòü êâàëèôèöèðîâàííûå ñïåöèàëèñòû ñîãëàñíî

èíñòðóêöèÿì, ïðèâîäèìûì â äàííîì ðóêîâîäñòâå. Äàííîå îãðàíè÷åíèå ñîîò-

âåòñòâóåò âûðàæåíèþ “îãðàíè÷åííîå ðàñïðîñòðàíåíèå” â êðàòêîì îïèñàíèè

EN 61800-3, ÿâëÿþùåãîñÿ ñòàíäàðòîì ïî ÝÌÑ äëÿ ñèñòåìû ñèëîâîãî ïðèâîäà

EN 61800-3

EN 50082-2 Îáùèé ñòàíäàðò íà çàùèùåííîñòü îò øóìîâ â ïðîìûø-

ëåííîé ñðåäå

(âêëþ÷àÿ EN 50082-1, äîìàøíÿÿ ñðåäà)

EN 50081-2 Îáùèé ñòàíäàðò íà ãåíåðàöèþ øóìîâ â ïðîìûøëåííîé

ñðåäå

EN 50081-1 Îáùèé ñòàíäàðò íà ãåíåðàöèþ øóìîâ â äîìàøíåé ñðåäå,

âûïîëíèìûé â îáëàñòè ïîíèæåííîé ìîùíîñòè ñ ïîìîùüþ

ñïåöèàëüíûõ ñðåäñòâ (ñåòåâûõ ôèëüòðîâ, ýêðàíèðîâàííûõ

ñèëîâûõ êàáåëåé)

Îòâåòñòâåííîñòü çà îáåñïå÷åíèå ñîîòâåòñòâèÿ âîçëàãàåòñÿ íà ABB

Automation Products GmbH è íà èçãîòîâèòåëåé ìàøèí èëè óñòàíîâîê â

ñîîòâåòñòâèè ñ äîëåé èèõ ó÷àñòèÿ â ñîçäàíèè ýëåêòðè÷åñêîãî

îáîðóäîâàíèÿ.

ÂÍÈÌÀÍÈÅ!

Äëÿ âîçìîæíî áîëüøåãî ñîêðàùåíèÿ äàííîãî îïèñàíèÿ è óïðîùåíèÿ åãî ïîíèìàíèÿ

÷èòàòåëåì ïðèâîäÿòñÿ ïåðåêðåñòíûå ññûëêè â ôîðìå 1 , 2 … .



II K 5-5

Ìîíòàæ

Ñåòåâûå ôèëüòðû ñîäåðæàò êîíäåíñàòîðû, íà êîíòàêòíûõ âûâîäàõ êîòîðûõ ïîñëå

âûêëþ÷åíèÿ ñåòè ìîãóò ñîõðàíÿòüñÿ îïàñíûå íàïðÿæåíèÿ. Ðàçðÿäêà ÷åðåç âíóòðåííèå

ðåçèñòîðû äëèòñÿ íåñêîëüêî ñåêóíä. Ïîýòîìó ê ðàáîòå ñ îáîðóäîâàíèåì ìîæíî

ïðèñòóïàòü òîëüêî ïîñëå îáÿçàòåëüíîé ïàóçû íå ìåíåå 10 ñ è êîíòðîëÿ îòñóòñòâèÿ

íàïðÿæåíèé.

Ïðåäóïðåæäåíèå

Ôèëüòð â çàçåìëåííîé ëèíèè (öåïü TN èëè TT)

Ôèëüòðû ïðèãîäíû òîëüêî äëÿ çàçåìëåííûõ ëèíèé, íàïðèìåð, â åâðîïåéñêèõ ëèíèÿõ

ñåòè îáùåãî ïîëüçîâàíèÿ ñ íàïðÿæåíèåì 400 Â. Ñîãëàñíî EN 61800-3, ôèëüòðû íå

ïîäõîäÿò äëÿ èçîëèðîâàííûõ ëèíèé ïðîìûøëåííûõ ñåòåé ñ ñîáñòâåííûìè ñèëîâûìè

òðàíñôîðìàòîðàìè ââèäó ïîâûøåííîãî ðèñêà òàêèõ ïëàâàþùèõ ëèíèé (ñåòè IT).

Îáíàðóæåíèå íàðóøåíèé çàçåìëåíèÿ

Ôèëüòðû (ñ âíóòðåííèìè ðàçðÿæàþùèìè ðåçèñòîðàìè), êàáåëè, êîíâåðòîð è

äâèãàòåëü â ñîâîêóïíîñòè èìåþò çíà÷èòåëüíóþ åìêîñòü ïî îòíîøåíèþ ê çåìëå,

ñïîñîáíóþ èíèöèèðîâàòü ïîâûøåííûé åìêîñòíîé òîê çàçåìëåíèÿ. Ïîðîã

ñðàáàòûâàíèÿ äåòåêòîðà íàðóøåíèé çàçåìëåíèÿ, èçìåðÿþùåãî äàííûé òîê, äîëæåí

áûòü ñîãëàñîâàí ñ ýòèì ïîâûøåííûì çíà÷åíèåì.

Âûñîêîâîëüòíûé òåñò

Ââèäó íàëè÷èÿ êîíäåíñàòîðîâ ñåòåâîãî ôèëüòðà òðåáóåòñÿ âûñîêîâîëüòíûé òåñò â

ðåæèìå ïîñòîÿííîãî òîêà ñ öåëüþ çàùèòû êîìïîíåíòîâ.

Âàæíûå èíñòðóêöèè äëÿ óñòàíîâîê ñ ñåòåâûìè

ôèëüòðàìè

“Çåìëÿ”, çàçåìëåíèå äëÿ áåçîïàñíîñòè

“Çåìëÿ”, çàçåìëåíèå äëÿ EMC, ïðèñîåäèíÿåòñÿ ê øàññè èëè êîðïóñó ïðè

ïîìîùè ñîåäèíèòåëÿ ñ ìàëîé èíäóêòèâíîñòüþ

Îïðåäåëåíèÿ
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Ðèñóíîê 5.2/1 Ââåäåíèå â êëàññèôèêàöèþ ÝÌÑ

Классификация
Линия со средним напряжением

Трансформатор
конвертора
с заземленным

сердечником
и экраном
заземления
(если имеется)

Изолиров. промышл.
низковольт. линия
(до 1000 В) с проводом
заземления

Точка
заземления

звезды
Заземленная линия
сети общ. польз. 400 В
с нейтралью

Силовой трансформатор
промыщленной зоны
(номинальная мощность
≤ 1,2 МВА) Точка

заземления
звезды

Силовой трансформатор
жилого сектора/легкой индустрии
обычно ≤ 1,2 МВА)

Заземленная линия
сети общ. польз. 400 В
с нейтралью

Монтажная
плата

Монтажная
плата

Фильтр фазы Фильтр фазы

Дроссель фазы Дроссель фазы Дроссель фазы

Конвертор Конвертор Конвертор Конвертор

Монтажная
платаА

л
ьт

ер
на

т.

А
л

ьт
ер

на
т.

Работа с отдельным (выделенным)
трансформатором конвертора. Если 
на этой же вторичной обмотке имеются
другие нагрузки, они должны выдержи-
вать коммутационные помехи конвертора.
В ряде случаев требуются дроссели
фазы (см. раздел     )

Работа с низким напряжением
сети общего пользования вместе
с нагрузками другого вида, кроме
чувствительных коммутационных
средств

Работа с низким
напряжением сети общего
пользования вместе
с другими нагрузками

Отдельный трансформатор
с заземленным экраном 
и сердечником позволяет
отказаться от использования
дросселя фазы

К другим нагрузкам, требующим
защиты от вызываемых конвер-
торами искажений в линиях
(ВЧ-помех и коммутационных
провалов)

Первая среда с ограничением
(жилой сектор и легкая индустрия)

EN 61800-3

Промышл. среда

ЕN 50081-2

Вторая среда

EN 61800-3

На данной синоптической схеме не представлены цепи возбуждения. Правила
для кабелей питания цепи возбуждения совпадают с правилаи для кабелей питания якоря.

Рисунки, см. См. ссылки
в главе 3

Экранированный кабель, см.
Неэкранированный кабель 
с ограничением, см.

Описание

Линия со средним напряжением
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2 Трехфазные фильтры Фильтры ЭMC требуются для выполнения требований EN 50081 при использовании
конвертора в линии низковольтной электросети общего пользования (например, в Ев-
ропе напряжение между фазами составляет 400 В). В таких линиях имеется заземлен-
ный нейтральный провод. ABB предлагает соответствующие трехфазные фильтры для
400 В и 25 A...600 A and 500-вольтовые фильтры для линий на 440 В вне Европы (см.
Приложение А).
Линии с напряжениями 500 В …1000 В не являются линиями общего пользования.
К ним относятся местные внутренние линии предприятий и они не используются для
питания чувствительной электроники. Поэтому в конверторах для работы с напряже-
нием
500 В и выше не требуются фильтры ЭMC (см. также 6).

3 Однофазные
фильтры для
питания цепи
возбуждения

Многие блоки питания цепей возбуждения представляют собой однофазные конверто-
ры для токов возбуждения до 50 А. Для их питания могут быть использованы две из
трех входных фаз конвертора для питания якоря. Поэтому в блоке питания цепи воз-
буждения не требуется собственный фильтр, что иллюстрируется примером соедине-
ния (24).

Если снимается напряжение фазы относительно нейтрали, (230 В в линии 400 В), тре-
буется отдельный фильтр, соединяемый указанным ниже образом. ABB предлагает
такие фильтры для 250 В и 6...55 A (см. Приложение А).

3-фаз. фильтр

1-фаз. фильтр

M

L1

L2

L3

N

4 Дроссели фаз
(комутационные
дроссели)

Конверторы вызывают на своих входах переменного тока кратковременные ко-
роткие замыкания, так называемые коммутационные провалы. Такие провалы
до 0 В (100-процентная глубина) приемлемы для вторичных обмоток конвер-
торных трансформаторов (специальных) (при работе без дросселей фаз). Од-
нако их глубина должна быть уменьшена в том случае, если этот же самый
трансформатор используется для питания более двух конверторов сравнимой
мощности. В этом случае необходимы дроссели фаз. Они должны вызывать
относительное падение напряжения порядка 1% при номинальном токе. Так
называемые 1-процентные дроссели требуется также для конверторов, мощ-
ность которых очень низка в сравнении с имеющейся мощностью трансформа-
тора или линии электропитания. ABB предлагает подходящие для этой цели 1-
процентные дроссели.

Согласно европейскому стандарту на готовые изделия EN 61800-3, коммутационные
провалы необходимо поддерживать на уровне ниже 20% напряжения фазы в первой
эксплуатационной среде, а для второй эксплуатационной среды установлен верхний
предел 40%. Данная цель может быть достигнута с помощью дросселей фаз. Индук-
тивность этих дросселей при использовании их в первой среде должна в 4 раза пре-
вышать значение индуктивности цепи в точке подключения конвертора (точке общей
связи, PCC), как показано на рис. 5.2-3. Поэтому во многих случаях требуются так на-
зываемые 4-процентные дроссели и, естественно, ABB наряду с 1-процентными дрос-
селями предалагает соответствующие 4-процентные дроссели.

Ðèñóíîê 5.2/2 Ñîåäèíåíèå îäíîôàçíîãî è òðåçôàçíîãî ôèëüòðîâ
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С учетом максимальной мощности трансформаторов сети общего пользования
с напряжением 400 В (P

MAX
 = 1.2 MVA � I

MAX
 = 1732 A) и с учетом относительного

напряжения короткого замыкания VSC, равного 6% или 4%, максимальный переменный

ток, доступный конвертору, равняется 346 A или 520 A (I
DC
≤ 422 A или 633 A).

Для v
SC

= 4 %: I
DC

≤ 633 A

Для vSC= 6 %: IDC ≤ 422 A

X
PCC

Конвертор

Питающий трансформатор для жилого сектора/легкой отрасли

(номинальная мощность ≤  1.2 МВА). С учетом EN

61800-A11 номинальная мощность трансформатора должна быть

по меньшей мере в 4 раза выше номинальной мощности PDS,

Заземленная линия сети

общего пользования 400 В

с нейтралью

Точка

заземления
“звездой”

Линия со средним напряжением

Дроссель фазы

PCC

Режекции ≤ 20 %

vSC
= 4 % or 6 %

I
max

= 1.7 кА

Для vSC= 4 %: XPCC ≥ 5.40 м Ω (LPCC ≥ 17.2 мкГ)

Для vSC
= 6 %: X

PCC
≥ 8.12 м Ω (L

PCC
≥ 25.8 µH)

For vSC = 4 %: XДРОС ≥ 4 x XPCC = 21.6 м Ω

                       (L ДРОС
≥ 68.8 мкГ)

For v
SC

= 6 %: X
ДРОС

≥ 4 x X
PCC

 = 32.48 mΩ

                       (L ДРОС
≥ 103.2 мкГ)

Пример:

2

*
nom

nom PCC

SCPCC

P

V
vX ≥

≤ 20%
+

ДРОСEPCC

PCC

XX

X
PCCДРОСE XX *4≥⇒

Рисунок 5.2/3 Требуемый минимум импеданса дросселя фазы при
установке конвертора в первой среде

Часто максимальный ток ограничивается не трансформатором, а силовым кабелем
к промзоне. Поэтому необходимо запрашивать в соответствующей компании
энергоснабжения значения импеданса и тока линии в требуемой точке общей связи
(PCC).
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5 Разделительные
трансформаторы

Разделительный трансформатор позволяет отказаться от дросселей фаз благодаря
своей индуктивности утечки, а заземленный экран между его обмотками позволяет
сэкономить на фильтре ЭMC, см. 1 и 4. Экран и сердечник должны быть надежно
соединены с монтажной платой конвертора. Если трансформатор расположен вне
конверторного шкафа, для этого соединения следует использовать экран
экранированного 3-фазного кабеля ("первая" среда, рис. 5.2-1 - справа) или кабель
заземления ("вторая" среда рис. 5.2-1 - слева) (см. также 24 "Пример соединения").

6 Конверторные
трансформаторы
(специальные)

Конверторный трансформатор (специальный) передает большую мощность
непосредственно из линии среднего напряжения в одиночный мощный конвертор или в
местную низковольтную линию для нескольких конверторов (см. 20). Кроме того, он
выполняет функции разделительного трансформатора согласно 5.

Если такой конверторный трансформатор не оснащен экраном, требования по ЭМС
все равно в большинстве случаев выполняются, поскольку энергия РЧ помех едва ли
попадает по линиям среднего напряжения и через трансформатор линии общего
пользования в нагрузки, требующие защиты от помех. В случае сомнений следует
выполнить измерение в точке общей связи (низковольтной линии общего пользования)
согласно EN 61 800-3.

7 Рекомендации
по монтажу

8 Шкафы Можно использовать любые имеющиеся на рынке металлические шкафы; однако, их
установочные плиты должны иметь хорошо проводящие поверхности согласно 9.

Если приводная система размещается в более чем одном шкафу, установочные плиты
необходимо соединять широкими полосами листового металла с высокой
проводимостью..

9 Установочная
плита

Установочная плита должна быть изготовлена из стали с оцинкованными, но не
окрашенными поверхностями. Непосредственно на плите (без промежуточных
изоляторов) должна быть размещена медная шина защитного заземления,
прикрепляемая к плате несколькими болтами, равномерно распределяемыми по ее
длине.

10 Размещение
устройств

Конвертор, дроссель фазы, предохранители, контактор и фильтр по ЭMC
необходимо размещать на установочной плите так, чтобы соединения были
максимально короткими, в особенности соединения от конвертора через
дроссель фазы к фильтру, и с учетом необходимости выполнения требований,
изложенных в 15. Не допускаются никакие наружные покрытия поверхностей
компонентов, размещаемых на установочной плите (см. 28).
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Ðèñóíîê 5.2/4 Ïðèñîåäèíåíèå ýêðàíà êàáåëÿ ìåòàëëè÷åñêèì çàæèìîì

ê ìåòàëëè÷åñêîé ïîâåðõíîñòè

11 Экранирование

12 Сигнальные
кабели

Кабели для цифровых сигналов, имеющие длину более 3 м, и все кабели для
аналоговых сигналов должны быть экранированы. Каждый экран должен быть
подсоединен на обоих концах металлическими зажимами (см. рис. 5.2-4) или
аналогичными приспособлениями непосредственно к чистым металлическим
поверхностям при условии, что обе точки заземления принадлежат одной и той же
линии заземления. В противном случае на одном конце к  земле должен быть
подсоединен конденсатор. В конверторном шкафу этот вид соединения должен быть
выполнен непосредственно на листовом металле вплотную к контактным выводам
(см. 27), а при подведении кабеля снаружи также на шине защитного заземления (см.

25 и 26). На другом конце кабеля экран должен быть надежно соединен с корпусом
передатчика или приемника сигнала.

13 Силовые
кабели

с экранами

Силовые кабели с экранами требуются в случаях, когда они прокладываются на
большое расстояние (>20 м), на котором должны отвечать требованиям по ЭМС.
Кабель может содержать, например, плетеный или спиральный экран,
изготовляемый предпочтительно из меди или алюминия. Передаточный импеданс ZT
силового кабеля должен быть меньше 0,1 Ом/м в частотном диапазоне до 100 МГц с
целью ослабления излучения и существенного повышения защищенности. Экран
должен быть прижат хорошо проводящим металлическим зажимом непосредственно
к  установочной плите или к шине защитного заземления конверторного шкафа (см.
24). Другим вариантом является соединение через гильзу ЭMC. В этом случае
необходимо обеспечить чистую поверхность контакта как  можно большей площади.
Провод защитного заземления может быть соединен с обычным кабельным гнездом
в шине защитного зеземления.

Экранированные кабели к якорю и к обмотке возбуждения обеспечивают самый
низкий уровень шума.
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Ðèñóíîê 5.2/6 Ïîïåðå÷íîå ñå÷åíèå êàáåëÿ òîêà âîçáóæäåíèÿ F è êàáåëÿ òîêà

ÿêîðÿ A äëÿ ïîâûøåííûõ çíà÷åíèé òîêà

14 Силовые кабели

без экранов

Если экран не требуется (см. 13), кабель тока якоря должен быть четырехжильным,
поскольку две жилы требуются в качестве проводников для паразитных ВЧ-токов от
двигателя кВЧ-фильтру в шкафу. Неэкранированный кабель F для тока возбуждения
должен быть проложен непосредственно вдоль кабеля тока якоря A, как показано на
рисунке 5.2-5. Достаточно кабеля с 2 жилами.

PE

PE

A

F

Схема, представленная в 26, была проверена с помощью 20-метрового кабеля
двигателя, и результаты продемонстрировали соответствие требованиям к проводи-
мому излучению.

Если соединения к якорю выполнены одножильными кабелями, особенно при
необходимости использования n параллельных проводов для повышенных значений
тока, требуется совместный монтаж на кабельной направляющей n+1 кабелей
защитного заземления, как показано в примере на рис.  5.2-6 для n=4.

PE + PE- + PE- + PE- + PE-

Кабели
тока

возбуждения

Кабели

тока

якоря

Защитные

проводники

PE

Кабельная направляющая

действует в качестве экрана
защиты от ВЧ-излучения

(заземляется на обоих концах
согласно 24 24)

15 Размещение кабелей
внутри шкафа

Все силовые кабели, непосредственно подключаемые к конвертору (U1, V1, W1, C1,
D1), должны быть либо экранированы, либо примыкать один к другому и к
установочной плите и одновременно должны быть отделены от всех других кабелей
(включая L1, L2, L3) и особенно от неэкранированных сигнальных кабелей.
Рекомендуемый метод разделения состоит в прокладке указанных силовых кабелей
на задней стороне установочной плиты. Если не удается избежать
непосредственных пересечений  "нечистых" кабелей с другими и, в особенности, с
сигнальными кабелями, необходимо обеспечивать пересечения под прямым углом.

16 Размещение кабелей
вне шкафа

Силовые кабели необходимо располагать параллельно и вплотную один к  другому,
см. чертежи в 14. Цепь обратной связи по скорости должна быть экранирована и
должна проходить непосредственно вдоль силовых кабелей к двигателю, если
корпус тахомашины электрически соединен с корпусом двигателя. Если корпус
тахометра или кодер изолирован от двигателя, рекомендуется разносить силовые и
сигнальные кабели на некоторе расстояние.

Ðèñóíîê 5.2/5 Ïîïåðå÷íîå ñå÷åíèå êàáåëÿ òîêà âîçáóæäåíèÿ F è êàáåëÿ òîêà

ÿêîðÿ A
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17 Прочее

18 Заземленные
линии
низковольтной
сети общего
пользования

Номинальные напряжения линии низковольтной европейской сети общего
пользования составляют 400 В между любыми двумя из 3 фаз и 230 В между фазой
и нейтралью. Эти напряжения формируются трансформатором, 3-фазная вторичная
обмотка которого соединена звездой. Нейтральная точка звезды соединена с
нейтралью и заземлена на трансформаторрной установке. Электрическая мощность
распределяется по 4-проводным кабелям между потребителями. В месте ввода
кабеля к потребителю нейтраль должна быть заземлена (в местном пункте
заземления здания или предприятия) и далее она разделяется на нейтральнуб жилу
и жилу защитного заземления. Поэтому для питания 3-фазной нагрузки с
нейтральным проводником требуется 5-жильный кабель. Конверторы, однако,
являются такой 3-фазной нагрузкой, которой в большинстве случаев не требуется
нейтральный проводник. Для их питания могут быть использованы 4-жильные
кабели, как показано на рисунке 5.2-1. На этом рисунке не показан переход от
заземленного нейтрального проводника снаружи здания, предприятия или установки
к внутреннему проводнику защитного заземления с промежуточной точкой
заземления. См. также раздел 24.

Ограничение по мощности: см. конец раздела 4!

19 Линии
низковольтной
сети общего
пользования в
промышленных
зонах

В промышленной зоне допускается увеличение уровня шума, генерируемого
конверторами, на 10 дБ по сравнению с уровнем в жилом секторе (включая легкую
индустрию). Поэтому требования к защите в отношении ЭMC могут быть выполнены
без использования экранированных кабелей двигателя при условии
конфигурирования этих кабелей согласно 14.

Низковольтные линии общего пользования промышленной зоны могут питаться от
собственного трансформатора, как показано на рис. 5.2-1, но часто линии
промышленной зоны и жилого сектора питаются общим трансформатором. Это
зависит от потребления мощности в обеих зонах и от расстояний до них.
Ограничение по мощности: см. конец раздела 4!

Штриховая черта между линиями обеих зон обозначает вариант с одним
трансформатором, находящимся на рис. 5.2-1 на крайней правой позиции. Эта
штриховая черта обозначает силовой кабель от расположенного справа
трансформатора к изображенной слева промзоне.
Силовой кабель важен также для ЭMC. Благодаря своей длине он снижает уровень
шума на участке от промзоны к жилому сектору по меньшей мере на
10 дБ.
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20 Низковольтные
линии промышленной
зоны

Низковолтьные линии промзоны представляют собой местные линии на заводах или
предприятиях. Они питаются от собственных трансформаторов (см. 6). В
большинстве случаев они изолированы (сеть IT/незаземленная нейтральная точка
звезды) и их напряжения часто превышают 400 В. Нагрузки допускают повышенные
уровни шумов. Так как промышленные линии с помощью их трансформаторов и при
соответствующем разнесении в пространстве развязаны с линиями общего
пользования, для конверторов не требуются фильтры ЭMC в низковольтных линиях
промзоны (см. 6). Проблемы с другими нагрузками этой же линии, вызываемые
коммутационными провалами, могут быть решены с помощью дросселей фаз (см. 4).

Изолированные линии должны содержать также провод заземления. Провод
заземления важен для создания цепи обратной связи, по которой паразитные токи
ВЧ-шума отводятся из двигателя постоянного тока через конвертор к точке
заземления питающего трансформатора линии. Без такой проводящей обратной
связи шлейф паразитного тока ВЧ-шума замыкался бы через заземление и приводил
бы к наводке помех электронному оборудованию составляющими этого тока на
большом удалении от привода.

21 Предохранители
на отводах
низковольтной
линии

В отводах используются поперечные сечения проводов, меньшие сечения проводов
основного кабеля. Поэтому предписывается использование предохранителей,
адаптированных к уменьшенному сечению, и их расположение поблизости от точек
отвода. Этому принципу необходимо следовать при каждом уменьшении сечения
отвода от основного кабеля в распределительной сети здания или предприятия
вплоть до точки подключения конвертора. Взникающая иерархия предохранителей
не изображена на рис. 5.2-1. Показаны лишь предохранители самого низкого уровня.
Они изображены вверху конверторных блоков. Однако, при слишком большом
удалении от отвода предохранители следует устанавливать не в конверторе, а в
точке отвода. Она показана внизу в примере соединения в начале 24.

22 Быстродействую-
щие предохрани-
тели

Защита конверторов от перегрузок обеспечивается их системами управления.
Поэтому опасные сверхтоки могут быть вызваны только неисправностями в самих
конверторах или в нагрузках. В таких случаях защита тиристоров может быть
обеспечена только специальными быстродействующими предохранителями. Эти
быстродействующие предохранители устанавливаются непосредственно в точках
подключения по переменному току к конверторам, как показано на рис.  5.2-1 и более
подробно  рассмотрено на примере соединения в начале 24. Но быстродействующие
плавкие предохранители вне конвертеров требуются только для блоков,
работающих в области пониженной мощности. В более мощных конверторах
устанавливаются быстродействующие полупроводниковые предохранители.

23 Отводы для
вспомогательных
устройств

Примерами вспомогательных устройств являются конверторы питания цепи
возбуждения, трансформаторы, двигатели вентиляторов.
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24 Пример соединения в
соответствии с ЭMC

См. рисунок 5.2 - 7.

25 Кабели питания
цепи возбуждения и
якоря с экранами
для “первой среды”

См. рисунок 5.2 - 7.

26 Кабели питания
цепи возбуждения
и якоря без экранов
для “второй среды”

См. рисунок 5.2 - 7.

27 Входы кодера и
аналоговые вхо-
ды/выходы на пе-
чатной плате

 См. рисунок 5.2 - 7.

Замечания

28 Внутренние
заземляющие со-
единения

В дополнение к соединениям защитного заземления необходимы надежные ВЧ-
соединения с землей через установочную плату, имеющую хорошо проводящую
поверхность (например, из листовой оцинкованной стали). Это означает, что корпуса
сетевого фильтра и конвертера должны быть непосредственно прижаты к
установочной плате на позициях по меньшей мере четырех фиксирующих болтов и
установочная поверхность корпуса не должна содержать никакого непроводящего
покрытия. Эти заземляющие соединения обозначаются вверху чертежей символом
массы или шасси:

Шину защитного заземления  необходимо соединить с установочной платой
несколькими болтами, равномерно распределяемыми по всей ее длине.

29 Подключение
внутреннего
заземления

Все устройства соединяются с шиной защитного заземления через установочную пла-
ту  (и также с помощью проводников защитного заземления), а шина защитного
заземления заземляется через провод защитного заземления 3-фазного силового ка-
беля.

Внешние
заземляющие
соединения

  Для заземления привода надлежит пользоваться исключительно заземляющим
проводником сетевого кабеля, см. 29. Дополнительное локальное заземление,
особенно заземление двигателя, повышает уровень ВЧ-помех в сетевом кабеле.

Заземляющие
соединения между
двигателем и ра-
ботающей от при-
вода машиной

Заземление заземленной машины следует соединять с заземлением приводящего
двигателя во избежание появления плавающего потенциала.

Тепловая
защита
двигателя

Рекомендуется для подавления помех ЭMC пропускать кабель устройства тепловой
защиты двигателя через соответствующий фильтр на позиции ввода в шкаф.
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Важное замечание В примере представлена базовая структура привода постоянного тока и его
соединений. Это пример не является обязательным к исполнению, и в нем не могут
быть учтены все специфические особенности установки. Поэтому для каждого привода
требуется отдельное рассмотрение с учетом специфики приложения. При этом
необходимо принимать во внимание обшие правила монтажа и техники безопасности.
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5.3.1 Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ öèôðîâûõ è àíàëîãîâûõ ýëåìåíòîâ ñâÿçè ÏËÊ

Ðèñóíîê 5.3/1: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ öèôðîâûõ è àíàëîãîâûõ ýëåìåíòîâ ñâÿçè ÏËÊ
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Ðèñóíîê 5.3/2: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ öåïè ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è ÏËÊ

5.3.2 Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ öåïè ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è ÏËÊ
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II K 5-19

Ìîíòàæ

5.3.3 Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ (Emergeny Off)

(äåéñòâèòåëåí äëÿ âñåõ ìàêðîñîâ)

Îáùàÿ ñèòóàöèÿ

Ðèñóíîê 5.3/3: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ (Emergeny Off) - Îáùàÿ ñèòóàöèÿ

Ìîíòàæ

Çàìå÷àíèå

Äëÿ ñëó÷àåâ àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ íåîáõîäèìî

èìåòü ðåëå çàäåðæêè âûêëþ÷åíèÿ (K22) â öåïè àâàðèé-

íîãî âûêëþ÷åíèÿ è âñïîìîãàòåëüíûé êîíòàêò â ñîå-

äèíåíèè êíîïêè àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ (Emergency

Off) ñî âõîäîì àâàðèéíîãî îñòàíîâà (Emergency Stop)

ïðèâîäà.

Ïðè èíèöèèðîâàíèè ýêñòðåííîãî âûêëþ÷åíèÿ çàïóñ-

êàåòñÿ âðåìÿ çàäåðæêè K22 è àêòèâèçèðóåòñÿ ðåæèì

àâàðèéíîãî îñòàíîâà â ïðèâîäå. Ðåæèì àâàðèéíîãî

îñòàíîâà â ïðèâîäå çàäàåòñÿ ïóòåì âûáîðà ïàðà-

ìåòðà è ìîæåò ÿâëÿòüñÿ ðåæèìîì RAMP, TORQUE èëè

COASTING. Âðåìÿ çàäåðæêè K22 è ðåæèì àâàðèéíîãî

îñòàíîâà äîëæíû ñîîòíîñèòüñÿ òàêèì îáðàçîì, ÷òî-

áû ðåæèì àâàðèéíîãî îñòàíîâà çàâåðøàëñÿ äî èñòå-

÷åíèÿ âûäåðæêè âðåìåíè K22.

Â çàâèñèìîñòè îò

ðåæèìà àâàðèéíîãî îñòàíîâà òðåáóþòñÿ ñëåäóþùèå

çíà÷åíèÿ âðåìåíè çàäåðæêè K22:

Ramp íå ìåíåå Eme Stop Ramp (5.11)

Torque íå ìåíåå âðåìåíè âûêëþ÷åíèÿ äî n=0

Coasting ïðèìåðíî 200 ìñ
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ÌîíòàæÌîíòàæ

Ðèñóíîê 5.3/4: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ ñ èñïîëüçîâàíèåì âûêëþ÷àòåëÿ ïîñòîÿííîãî òîêà è ðåãóëèðóåìûì çàìåäëåíèåì

5.3.4 Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ ñ èñïîëüçîâàíèåì âûêëþ÷àòåëÿ ïîñòîÿííîãî òîêà è ðåãóëèðóåìûì

çàìåäëåíèåì

Çàìå÷àíèå

Äëÿ ñëó÷àåâ àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ íåîáõîäèìî

èìåòü ðåëå çàäåðæêè âûêëþ÷åíèÿ (K22) â öåïè àâàðèé-

íîãî âûêëþ÷åíèÿ è âñïîìîãàòåëüíûé êîíòàêò â ñîå-

äèíåíèè êíîïêè àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ (Emergency

Off) ñî âõîäîì àâàðèéíîãî îñòàíîâà (Emergency Stop)

ïðèâîäà.

Ïðè èíèöèèðîâàíèè ýêñòðåííîãî âûêëþ÷åíèÿ çàïóñ-

êàåòñÿ âðåìÿ çàäåðæêè K22 è àêòèâèçèðóåòñÿ ðåæèì

àâàðèéíîãî îñòàíîâà â ïðèâîäå. Ðåæèì àâàðèéíîãî

îñòàíîâà â ïðèâîäå çàäàåòñÿ ïóòåì âûáîðà ïàðà-

ìåòðà è ìîæåò ÿâëÿòüñÿ ðåæèìîì RAMP, TORQUE èëè

COASTING. Âðåìÿ çàäåðæêè K22 è ðåæèì àâàðèéíîãî

îñòàíîâà äîëæíû ñîîòíîñèòüñÿ òàêèì îáðàçîì, ÷òî-

áû ðåæèì àâàðèéíîãî îñòàíîâà çàâåðøàëñÿ äî èñòå-

÷åíèÿ âûäåðæêè âðåìåíè K22.

Â çàâèñèìîñòè îò

ðåæèìà àâàðèéíîãî îñòàíîâà òðåáóþòñÿ ñëåäóþùèå

çíà÷åíèÿ âðåìåíè çàäåðæêè K22:

Ramp íå ìåíåå Eme Stop Ramp (5.11)

Torque íå ìåíåå âðåìåíè âûêëþ÷åíèÿ äî n=0

Coasting ïðèìåðíî 200 ìñ
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II K 5-21

Ìîíòàæ

5.3.5 Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ ñ èñïîëüçîâàíèåì âûêëþ÷àòåëÿ ïîñòîÿííîãî òîêà è èíåðöèîííûì

ðåæèìîì ïðèâîäà

Ðèñóíîê 5.3/5: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ àâàðèéíîãî îñòàíîâà – âûêëþ÷àòåëü ïîñòîÿííîãî òîêà ïðè ðàáîòå

ïðèâîäà â èíåðöèîííîì ðåæèìå

Ìîíòàæ

Çàìå÷àíèå

Äëÿ óïðàâëåíèÿ âêëþ÷åíèåì è âûêëþ÷åíèåì îñíîâ-

íîãî ïåðåêëþ÷àþùåãî êîíòàêòîðà (K1) èñïîëüçóåòñÿ

öèôðîâîé âûõîä DO5. Â ñëó÷àå ýêñòðåííîãî âûêëþ-

÷åíèÿ îñíîâíîé êîíòàêòîð óïðàâëÿåòñÿ êíîïêîé àâà-

ðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ Emergency Off è ìîæåò áûòü

âûêëþ÷åí â ëþáîå âðåìÿ. Â ñîñòîÿíèè ïîä íàãðóç-

êîé ýòî ïðèâîäèò ê èñêðîîáðàçîâàíèþ íà îñíîâíîì

êîíòàêòîðå ñ ôîðìèðîâàíèåì âûñîêîãî íàïðÿæå-

íèÿ ïî îêîí÷àíèè ýòîãî ïðîöåññà. Äëÿ çàùèòû êîí-

âåðòîðà îò âûñîêîãî íàïðÿæåíèÿ òðåáóåòñÿ âàðè-

ñòîð MOV S20K625, âêëþ÷àåìûé ïàðàëëåëüíî êëåìì-

íîé êîëîäêå ïîñòîÿííîãî òîêà C1 / D1.

Âî âñåõ ñëó÷àÿõ àâàðèéíîãî âûêëþ÷åíèÿ ïðèâîä

ïðåðûâàåò ðàáîòó êàê îòêàç ïî ïðè÷èíå ðàçîìêíóò-

íîé öåïè ÿêîðÿ. _
+

Â
Õ

Â
Û

Õ

C
 1

D
 1

X
9

8:

D
O

5

1
2

3
4

4
5

X
9

9:
1

2
3

U
1

W
1

V
1

P
E

X
1

0:
1

2

A
IT

A
C

A
I1

A
I2

+
10

 Â
-

10
 Â

A
O

1
A

O
2

D
I1

D
I2

D
I3

D
I4

D
I5

D
I6

D
I7

D
I8

+
24

Â
D

O
1

D
O

2
D

O
3

D
O

4
_

_
+

+

TT

K
198

:1

98
:2

F
6

1 2
F

4

1 2
F

5

1 2

11
5…

23
0 

Â
 5

0 
Ãö

L1
N

L1
L2

L3

40
0 

Â
 5

0 
Ãö

F
1 L1

M

0Â
0Â

0Â

X
1:

1
2

3
4

1
2

3
4

5
6

7
8

9
X

4:
1

2
3

4
5

6
7

8
9

10
X

5:
1

2
3

4
5

X
3

:
X

2
:

+ _

S
1 21

D
D

C
S

N
xx

x-
01

xx
xx

xx
xx

A
D

A
P

T
E

R

B
U

S
T

E
R

M
IN

A
T

IO
N

O
N O
FF

R
X

D

T
X

D

P
E

S
H

F
D

G
D

(N
)

D
(P

)

X
1

X
2

P
E

S
H

F
D

G
D

(N
)

D
(P

)
S

H

X
M

IT

R
E

C

E
R

R
O

R

+
24

V
0V

SH

X
7

:

X
6

:

X
8

:+
24

 Â 

R
S

23
2

4 
A

0Â

M ~

1
2

3
4

5
6

7
8

+
+

_
_

5.02

6.01 / 6.02

6.03 / 6.04

6.05 / 6.06 / 6.07

6.08 / 6.09 / 6.10

2.01

6.11

6.12

6.13

6.14

5.02

5.03

1.01 / 1.02

1.05 / 1.06

1.03 / 1.04

8.01 ... 8.16

6.15
Ï

à
ð

à
ì

å
òð

A+

A-

B+

B-

Z+

Z-

0 Â

US

D
C

S 
40

0 
PA

N

K
1

M
O

V

Ï
ëà

òà
 ó

ïð
àâ

ëå
íè

ÿ 
Ê

îí
âå

ðò
îð

íû
é 

ì
îä

óë
ü

Á
ëî

ê 
âî

çá
óæ

ä
åí

èÿ
 �

Î
ïò

è
÷å

ñê
è

é

 
 

Ñ
î

åä
è

íå
íè

å 
âå

íò
è

ë
ÿò

î
ð

à 
çà

âè
ñè

ò 
î

ò 
òè

ïà
 

ì
î

ä
óë

ÿ 
è

 î
ò 

íà
ïð

ÿæ
åí

è
ÿ 

ïè
òà

íè
ÿ 

 

È
ñò

î÷
íè

ê 
ïè

òà
íè

ÿ
Â

åí
òè

ëÿ
òî

ð

À
âà

ð
è

é
íî

å 
âû

êë
.

Àâàðèéíûé îñòàíîâ

D
C

S
 4

00

P
C

S
2

0
K

6
2

5

Ï
îê

àç
àí

û
 ï

îë
ÿð

íî
ñò

è 
äë

ÿ 
äâ

èã
àò

åë
üí

îã
î 

ðå
æ

èì
à



II K 5-22

Ìîíòàæ

5.3.6 Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ âåíòèëÿòîðà äâèãàòåëÿ è âåíòèëÿòîðà êîíâåðòîðà

(ïðèãîäåí äëÿ âñåõ ìàêðîñîâ)

Îáùàÿ ñèòóàöèÿ

Ðèñóíîê 5.3/6: Ïðèìåð ñîåäèíåíèÿ äëÿ âåíòèëÿòîðà êîíâåðòîðà è äâèãàòåëÿ
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

ENTERMENU

LOC

REM

RESET

1500rpm

440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>  

ABB

6 Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

Îáùåå

Äàííîå ðóêîâîäñòâî èìååò öåëüþ îêàçàíèå ïîìîùè

ñïåöèàëèñòàì, îòâåòñòâåííûì çà ïðîåêòèðîâàíèå,

ìîíòàæ, ââîä â äåéñòâèå è ñåðâèñíîå îáñëóæèâàíèå

òèðèñòîðíîãî ñèëîâîãî êîíâåðòîðà.

Ýòè ñïåöèàëèñòû äîëæíû îáëàäàòü:

• îñíîâíûìè ñâåäåíèÿìè èç îáëàñòè ôèçèêè è

ýëåêòðîòåõíèêè, çíàíèåì ïðèíöèïîâ ýëåêòðè÷åñ-

êîãî ìîíòàæà, êîìïîíåíòîâ è ñèìâîëîâ, èñïîëüçó-

åìûõ â ýëåêòðîòåõíèêå è

• îñíîâàòåëüíûì îïûòîì ðàáîòû ñ ýëåêòðîïðèâî-

äàìè ïîñòîÿííîãî òîêà è ñîïóòñòâóþùèìè ïðî-

äóêòàìè.

Ðàáî÷àÿ ïàíåëü DCS 400 PAN
Ïàíåëü óïðàâëåíèÿ è îòîáðàæåíèÿ èñïîëüçóåòñÿ äëÿ

çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ, äëÿ èçìåðåíèÿ çíà÷åíèé â öåïè

îáðàòíîé ñâÿçè è äëÿ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ñ

òèðèñòîðíûìè ñèëîâûìè êîíâåðòîðàìè DCS 400.

Ñâÿçü ïàíåëè

Ïàíåëü DCS 400 PAN ñîåäèíÿåòñÿ ñ ïðèâîäîì ÷åðåç

èíòåðôåéñ è ìîæåò áûòü ñíÿòà áåç âûêëþ÷åíèÿ

ïèòàíèÿ.

Èíèöèàëèçàöèÿ

Ñðàçó ïîñëå âêëþ÷åíèÿ èñòî÷íèêà ïèòàíèÿ

ýëåêòðîíèêè ïàíåëü îòîáðàæàåò ôàêòè÷åñêèå

çíà÷åíèÿ.

Âûõîäíîé äèñïëåé (OUTPUT)

Äèñïëåé ïàíåëè ðàññ÷èòàí íà îòîáðàæåíèå äî ÷åòûðåõ

ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé.  Òðè çíà÷åíèÿ âûâîäÿòñÿ íà

ïåðâóþ ñòðîêó è åùå îäíî íà âòîðóþ ñòðîêó. Äëÿ

èíäèâèäóàëüíîãî îòîáðàæåíèÿ ìîæíî ðàñïîëîæèòü

çíà÷åíèÿ â ëþáîì ïîðÿäêå ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðà

Panel Act 1...4 .

Êíîïêè ñòðåëîê
Âûáîð ãðóïïû èëè ïàðàìåòðà ëèáî èçìå-
íåíèå çíà÷åíèé ïàðàìåòðîâ.
Ïðèìå÷àíèå: Óäåðæàíèå â íàæàòîì ñî-
ñòîÿíèè êíîïêè MENU ïðè êîððåêòè-
ðîâêå çíà÷åíèé ñ ïîìîùüþ êíîïîê
ñòðåëîê ïîçâîëÿåò óâåëè÷èâàòü ñêî-
ðîñòü çàìåí

MENU
Ïåðåêëþ÷åíèå ìåæäó îòîáðàæåíèåì ñèãíà-
ëîâ îáðàòíîé ñâÿçè è ìåíþ ïàðàìåòðîâ
ëèáî ïðåæäåâðåìåííîå çàâåðøåíèå ñòàí-
äàðòíûõ ïðîãðàìì âûáîðà èëè ñòàíäàðò-
íûõ ïðîãðàìì çàìåíû ïàðàìåòðîâ.

ON/OFF

Ïðè âûêëþ÷åííîì ïðèâîäå:

ïîäà÷à ïèòàíèÿ â ïðèâîä

è âêëþ÷åíèå â ðàáîòó.

Ïðè âêëþ÷åííîì ïðèâîäå:

îñòàíîâ ïðèâîäà àíàëîãè÷íî

îïåðàöèè îñòàíîâà ñ ïîñëåäóþùèì

âûêëþ÷åíèåì ïèòàíèÿ (ðåàëèçóåòñÿ

òîëüêî â ìåñòíîì ðåæèìå).

Äèñïëåé

Ïåðâàÿ ñòðîêà: 20 ñèìâîëîâ

Âòîðàÿ ñòðîêà: 12 ñèìâîëîâ

Òðåòüÿ ñòðîêà: ñòðîêà èíäèêàöèè

ñîñòîÿíèÿ

LOC/REM

Ïåðåêëþ÷åíèå óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì

äëÿ âûáîðà äèñòàíöèîííîãî/

ìåñòíîãî ðåæèìà ðàáîòû.

Èçìåíåíèå íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ

Âûçûâàåò èçìåíåíèå ïîëÿðíîñòè

îïîðíîãî çíà÷åíèÿ (äåéñòâóåò òîëüêî

â ìåñòíîì ðåæèìå)

ENTER

Âûáîð ãðóïïû/ïàðàìåòðà è ïðèíÿòèå

èçìåíåíèé, âíîñèìûõ â çíà÷åíèÿ

ïàðàìåòðîâ.

Panel Act 1 (6.16)

ââåðõó ñëåâà

Panel Act 2 (6.17)

ââåðõó ïîñåðåäèíå

Panel Act 3 (6.18)

ââåðõó ñïðàâà

Panel Act 4 (6.19)

âíèçó  ïîñåðåäèíå

RESET (ñáðîñ)

èíäèêàöèè íåèñïðàâíîñòåé

Îòîáðàæåíèå ñîñòîÿíèÿ

OUTPUT Îòîáðàæåíèå ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé

MENU Ìåíþ

LOC âèäèìûé  LOCal (ìåñòíûé)

íåâèäèìûé REMote (äèñòàíöèîííûé)

< íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ âëåâî

RUN Ïðèâîä íå çàäåéñòâîâàí

> íàïðàâëåíèå âðàùåíèÿ âïðàâî

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ!

Äëÿ ïðåäîòâðàùåíèÿ íåïðåäóñìîòðåííûõ ðàáî-

÷èõ ñîñòîÿíèé, à òàêæå äëÿ âûêëþ÷åíèÿ áëîêà

ïðè íàëè÷èè ïðèçíàêîâ íàäâèãàþùåéñÿ îïàñíîñ-

òè ñîãëàñíî ñòàíäàðòàì, ñîäåðæàùèìñÿ â óêàçà-

íèÿõ ïî áåçîïàñíîñòè, íå äîñòàòî÷íî ïðîñòî

âûêëþ÷èòü ïðèâîä ñ ïîìîùüþ ñèãíàëîâ ‘RUN’,

‘OFF’ èëè  âûçâàòü ‘àâàðèéíûé îñòàíîâ’ ñîîòâåò-

ñòâåííî ‘ïàíåëè óïðàâëåíèÿ’ èëè ‘ïðîãðàììíîãî

ïàêåòà ÏÊ’.

LED

êðàñíûé: îøèáêà

çåëåíûé: ãîòîâíîñòü ê ðàáîòå

ìèãàíèå – ïðåäîñòåðåæåíèå

Â ðåæèìå LOC (ìåñòíîì) çàáëîêèðîâàíû

âñå êîíòàêòíûå âûâîäû,  êðîìå Eme

Stop (DI5) è Reset (DI6). Â ðåæèìå LOC

êîíâåðòîð âñåãäà ðàáîòàåò ñ ðåãóëèðîâêîé

ïî ñêîðîñòè.
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè6.1 Ïàíåëü

Ðåæèì ïàíåëè: Menu selection

(âûáîð ìåíþ)

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

MENU

MENU1500rpm

440V 368A 1500rpm 1 Motor Settings

2 Operation Mode
3 Armature
4 Field
5 Speed Controller
6 Input / Output
7 Maintenance
8 Fieldbus
9 MacroAdaptation
Set Typecode
Read Faultlogger
Factory Settings
Copy to Panel
Copy to Drive
Long/Short Par List
Panel Lock
LCD Contrast
Commissioning

Г
р

у
п
п
ы

 п
а

р
а

м
е

т
р

о
в

ф
у
н

кц
и

и

Вывод на дисплей Выбор меню

Åñëè íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ ïàíåëüíîãî äèñïëåÿ

âûñâå÷èâàåòñÿ OUTPUT, íàæìèòå êíîïêó

äëÿ ïåðåêëþ÷åíèÿ íà âûáîð ìåíþ. Ðåæèì âûáîðà

ìåíþ ïîçâîëÿåò îñóùåñòâëÿòü äîñòóï ê ãðóïïàì

ïàðàìåòðîâ, à òàêæå ê èìåþùèìñÿ ôóíêöèÿì.

Ïîñëå íàæàòèÿ êíîïêè âñåãäà âûñâå÷èâàåòñÿ

ïóíêò ìåíþ 1 Motor Settings.

Ñ ïîìîùüþ êíîïîê ìîæíî ïðîêðó÷èâàòü

îòîáðàæàåìûé ñïèñîê äî áåñêîíå÷íîñòè.

Äëÿ äåéñòâèòåëüíîãî âûáîðà êîíêðåòíîãî

îòîáðàæàåìîãî ïóíêòà ìåíþ íåîáõîäèìî ïîäòâåðäèòü

âûáîð íàæàòèåì . Â ýòîì ñëó÷àå äèñïëåé ïå-

ðåêëþ÷àåòñÿ íà âûáðàííûé ïóíêò ìåíþ.

MENU

MENU

ENTER
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

Ðåæèì ïàíåëè: Ïðîãðàììèðîâàíèå

ïàðàìåòðîâ

Ðåæèì ïàíåëè: Âûáîð ôóíêöèè

Set Typecode

Read Faultlogger
Factory Settings
Copy to Panel
Copy to Drive
Long/Short Par List
Panel Lock
LCD Contrast
Commissioning

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

1500rpm

440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

MENU

MENU

Вывод на дисплей Выбор меню

1 Motor Settings

2 Operation Mode
3 Armature
4 Field
5 Speed Controller
6 Input / Output
7 Maintenance
8 Fieldbus
9 MacroAdaptation

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

1500rpm
440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

MENU

MENU

1.01 Arm Cur Nom
200A

1.01 Arm Cur Nom
200A

1.02 Arm Volt Nom
420V

1.03 Field Volt Nom
3.8A

 ......
 ......
 ......
1.12 Cur Lim Speed

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

MENU

ENTER

1.01 Arm Cur Nom
200A

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

MENU

ENTER

MENU

ENTER Подтверждение

значения

отмена

Вывод на дисплей Выбор меню Выбор параметра Замена параметра

Ïåðâûå äåâÿòü ïóíêòîâ ìåíþ, èëè ãðóïïû ïàðàìåòðîâ,

èñïîëüçóþòñÿ äëÿ çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ ïðèâîäà.

Äëÿ äîñòóïà ê òðåáóåìîé ãðóïïå ïàðàìåòðîâ âûáåðèòå

ñîîòâåòñòâóþùóþ ãðóïïó ñ ïîìîùüþ ôóíêöèé

ïðîêðóòêè è ïîäòâåðäèòå âûáîð íàæàòèåì .

Ïðè ýòîì äèñïëåé ïåðåêëþ÷àåòñÿ íà îòîáðàæåíèå

óðîâíÿ ïàðàìåòðîâ. Äëÿ äîñòóïà ê ïàðàìåòðó èç

âûáðàííîé ãðóïïû âûáåðèòå è ïîäòâåðäèòå âûáîð

ñîîòâåòñòâóþùåãî ïàðàìåòðà ñïîñîáîì, óêàçàííûì

âûøå äëÿ ãðóïïû ïàðàìåòðîâ. Ïîñëå ýòîãî îòîáðàæà-

þòñÿ íîìåð, èìÿ è ïîä÷åðêèâàåìîå çíà÷åíèå âûáðàí-

íîãî ïàðàìåòðà.

ENTER

Äëÿ êîððåêòèðîâêè ïîñðåäñòâîì êíîïîê äîñòóïíû

ëèøü ïîä÷åðêèâàåìûå çíà÷åíèÿ. Ïîäòâåðäèòå

èçìåíåííîå çíà÷åíèå íàæàòèåì . Åñëè òðåáóåò-

ñÿ ñîõðàíåíèå èñõîäíîãî çíà÷åíèå, ïîäòâåðäèòå ýòî

íàæàòèåì êíîïêè . Íàæàòèå êíîïêè  âûçû-

âàåò âîçâðàò íà óðîâåíü âûáîðà ïàðàìåòðà.

Ìîæíî íåïîñðåäñòâåííî âûáèðàòü ïàðàìåòðû èç ýòîé

æå ãðóïïû. Äëÿ ïåðåêëþ÷åíèÿ íà äðóãóþ ãðóïïó

ïàðàìåòðîâ âíå÷àëå íàæìèòå êíîïêó ñ öåëüþ

âîçâðàòà íà óðîâíü âûáîðà ìåíþ è äàëåå âûáåðèòå

ñëåäóþùóþ ãðóïïó ñ ïîìîùüþ êíîïîê  è äð.

Íå çàáûâàéòå çàãðóæàòü ïàðàìåòðû â ïàíåëü.

ENTER

MENU

MENU

MENU

Ôóíêöèè âûáèðàþòñÿ â ðåæèìå âûáîðà

ìåíþ è ïîäòâåðæäàþòñÿ ñ ïîìîùüþ .

Ñîîòâåòñòâóþùàÿ ôóíêöèÿ âûïîëíÿåòñÿ

íåìåäëåííî:

ENTER
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Read Faultlogger

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Faultlogger empty

Press ENTER
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Clear Faultlogger

No

Yes

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Eme Stop Pending

02: -A 09

External Alarm

  03: A 12
     ...

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

either

or

Çàíîâî âûïîëíèòå

íà÷àëüíóþ çàãðóçêó

ñèñòåìû ïóòåì

âûêëþ÷åíèÿ è íîâîãî

âêëþ÷åíèÿ ïèòàíèÿ

ýëåêòðîíèêè.

Çàäàíèå êîäà òèïà

Âèçóàëüíî ïðåäñòàâëåí òîëüêî â Long

Par List.

Áëîêèðóåòñÿ ïðè âêëþ÷åííîì ïðèâîäå.

Ñ÷èòûâàíèå

ñîäåðæèìîãî

ðåãèñòðàòîðà

íåèñïðàâíîñòåé

Èñïîëüçóåòñÿ òîëüêî

ïðè çàìåíå SDCS-CON-

3A.

Âûáåðèòå ‘Yes’ (äà) äëÿ

àäàïòàöèè êîäà òèïà.

Ââåäèòå ïðàâèëüíûé

íîìåð PIN (‘400’).

Îáðàòèòåñòü ê øèëüäèêó

êîíâåðòîðà è âûáåðèòå â

ñïèñêå òàêîé æå òèï, êàê

íà øèëüäèêå.

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

0   
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

DCS401.0020
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

DCS401.0045
DCS401.0065
...
DCS402.1000

DCS402.0025

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Revision

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Rev A.x

Set Typecode

Modify Typecode?

No

Enter PIN Code

Select Type

Cancel

Storing (10s)

Please wait

PleaseReboot

Yes

Confirm

Without

Ý í å ð ã î í å ç à â è ñ è ì à ÿ

ïàìÿòü - 16 âõîäîâ.

Äëÿ îòìåíû ôóíêöèè

âåðíèòåñü ê âûáîðó òèïà

ïîñðåäñòâîì

Ïîäòâåðäèòå

ïðàâèëüíîñòü âûáîðà

êíîïêè òèïà ñ ïîìîùüþ

Ñ÷èòûâàíèå ñ øèëüäèêà

êîíâåðòîðà

• DCS40x.xxx

• DCS40x.xxxx Rev A.x

Âûáåðèòå çíà÷åíèå è

ïîäòâåðäèòå âûáîð íà-

æàòèåì         .ENTER

ENTER

ENTER

Åñëè ðåãèñòðàòîð íåèñ-
ïðàâíîñòåé ïóñò, íà äèñ-
ïëåå ïîÿâèòñÿ äàííîå ñî-
îáùåíèå, âîçâðàò ê îòî-
áðàæåíèþ OUTPUT îáåñïå-
÷èâàåòñÿ íàæàòèåì       .ENTER

Ñîäåðæèìîå ðåãèñòðàòî-
ðà íåèñïðàâíîñòåé îòî-
áðàæàåòñÿ âûâîäîì ñî-
îáùåíèé (ñì. ïðèìåð ñî-
îáùåíèÿ íèæå).
Çíàê  - ïåðåä A óêàçûâà-
åò íà òî, ÷òî äàííàÿ àâà-
ðèÿ íà òåêóùèé ìîìåíò
áîëåå íå ñóùåñòâóåò.
Äëÿ ïðîêðóòêè ñîäåðæè-
ìîãî ðåãèñòðàòîðà íåèñ-
ïðàâíîñòåé âîñïîëüçóé-
òåñü êíîïêàìè                .
Äëÿ âûõîäà èç ðåãèñòðà-
òîðà íåèñïðàâíîñòåé íà-
æìèòå êíîïêó            èëè
        .MENU

ENTER

Ñîäåðæèìîå ðåãèñòðàòî-

ðà íåèñïðàâíîñòåé áóäåò

ñòåðòî, âîçâðàò ê îòî-

áðàæåíèþ OUTPUT ïðî-

èçâîäèòñÿ íàæàòèåì

êíîïêè .

Ðåãèñòðàòîð íåèñïðàâ-

íîñòåé ñòèðàåòñÿ âî

âðåìÿ îòêëþ÷åíèÿ ïè-

òàíèÿ ýëåêòðîíèêè.

ENTER
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LCD Contrast

Press Arrows
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Commissioning

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Ñì. ãëàâó: Íàïðàâëÿåìàÿ ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ

(íàëàäêà)

Áëîêèðîâêà ïàíåëè

Êîíòðàñòíîñòü

ÆÊÄ

Ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ (íàëàäêà)

Áëîêèðóåòñÿ ïðè âêëþ÷åííîì ïðèâîäå.

Panel Lock

unlocked
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

No Par Write
No Local
Read Only
Locked

�Âîçìîæíû ëþáûå âà-

ðèàíòû âõîäà.

Long/Short Par List

Short
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Long �Âèçóàëüíîå îòîáðà-

æåíèå ïîëíîãî ñïèñêà

ïàðàìåòðîâ.

�Ïåðåêëþ÷åíèå íà êî-

ðîòêèé ñïîñîê ïàðà-

ìåòðîâ.

Äëèííûé/êîðîòêèé

ñïèñîê ïàðàìåòðîâ

�Ïåðåñûëêà ïàðà-

ìåòðîâ îò ïàíåëè

ê ïðèâîäó.

�Îòìåíà ôóíêöèè,

îòñóòñòâèå ïåðå-

ñûëêè ïàðàìåòðîâ

ê ïðèâîäó

Âñå ðàíåå

ñêîïèðîâàííûå

ïàðàìåòðû

ïåðåñûëàþòñÿ

â ïðèâîä.

Copy to Drive

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Overwrite Drive?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Yes

Êîïèðîâàíèå â ïðèâîä  (íå îáåñïå÷è-

âàåòñÿ â ìåñòíîì (LOC) ðåæèìå)

Áëîêèðóåòñÿ ïðè âêëþ÷åííîì ïðèâîäå.

�Ïåðåñûëêà ïàðàìåò-

ðîâ îò ïðèâîäà

ê ïàíåëè.

�Îòìåíà ôóíêöèè,

îòñóòñòâèå ïåðåñûë-

êè ïàðàìåòðîâ

ê ïàíåëè

Âñå ïàðàìåòðû ïðèâîäà

ââîäÿòñÿ â ïàíåëü

äëÿ êîïèðîâàíèÿ.

Ýòà îïåðàöèÿ äîëæíà

áûòü ïîñëåäíåé ïîñëå

ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ.

Copy to Panel

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Overwrite Panel?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Yes

Êîïèðîâàíèå â ïàíåëü (íå îáåñïå÷è-

âàåòñÿ â ìåñòíîì (LOC) ðåæèìå)

�Âñåì ïàðàìåòðàì

âîçâðàùàþòñÿ çíà÷å-

íèå, çàäàííûå íà

ïðåäïðèÿòèè-èçãîòî-

âèòåëå.

�Îòìåíà ôóíêöèè,

îòñóòñòâèå âîçâðàòà

ïàðàìåòðîâ â èñõîä-

íîå ñîñòîÿíèå.

Âñåì ïàðàìåòðàì âîç-

âðàùàþòñÿ çíà÷åíèÿ,

çàäàííûå íà ïðåäïðèÿ-

òèè-èçãîòîâèòåëå.

Factory Setting

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Reset all Params?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Yes

Çàâîäñêèå óñòàíîâî÷íûå çíà÷åíèÿ

Áëîêèðóåòñÿ ïðè âêëþ÷åííîì ïðèâîäå.

Enter PIN Code

0   
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Ââîä â äåéñòâèå ëþáûõ èçìåíåíèé, âíîñèìûõ â

ðåæèìå áëîêèðîâêè ïàíåëè, âîçìîæåí ïðè óñëîâèè

ïðåäâàðèòåëüíîãî ââîäà íîìåðà PIN (“400”).

Ââåäèòå íîìåð PIN ñ ïîìîùüþ êëàâèø        , çàòåì

íàæìèòå         .

Åñëè ââåäåí ïðàâèëüíûé íîìåð PIN, âîçìîæíî

èçìåíåíèå ðåæèìà áëîêèðîâêè ïàíåëè.

Åñëè íîìåð PIN ââåäåí ñ îøèáêàìè, èçìåíåíèå

ðåæèìà áëîêèðîâêè ïàíåëè íå ïðåäñòàâëÿåòñÿ

âîçìîæíûì è ïî-ïðåæíåìó îòîáðàæàåòñÿ

ïåðâîíà÷àëüíûé ðåæèì.

ENTER

�Áëîêèðîâêà ìîäèôèêàöèè ïàðàìåòðîâ

�Óïðàâëåíèå ïðèâîäîì ñ ïàíåëè çàáëîêèðîâàíî

�Çàáëîêèðîâàíû ìîäèôèêàöèÿ ïàðàìåòðîâ è óï-

ðàâëåíèå ïðèâîäîì

�Âîçìîæíî òîëüêî îòîáðàæåíèå ôàêòè÷åñêèõ

çíà÷åíèé

Âûáåðèòå òðåáóåìûé ðåæèì áëîêèðîâêè è íàæìèòå

.ENTER .

Дост уп к
параметру

функции Кнопки
панели

Состояние

блокировки

панели
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 d
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/,

 ↔
, 

(I
)

Не заблокирована � � � � � � � � � � � � � �

Без записи параметра � × � × � × � × � � � × � �

Неместный � � � � � � � � � � � × � ×

Только считывание � × � × � × � × � � � × � ×

Заблокирована
× × � × � × × × × � � × � ×

� = Действу ет в  данном состоянии блокировки

×  = Не действу ет в данном состоянии блокировки

Èçìåíèòå êîíòðàñòíîñòü æèäêîêðèñòàëëè÷åñêîãî

äèñïëåÿ (ÆÊÄ) ñ ïîìîùüþ êíîïîê . Ðåçóëüòàò

îòîáðàæàåòñÿ íåìåäëåííî.
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Óïðàâëåíèå ïðèâîäîì ñ ïàíåëè

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ: Äî âêëþ÷åíèÿ ïðèâîäà â ðàáîòó

íåîáõîäèìî ïðåäïðèíÿòü ñîîòâåòñòâóþùèå øàãè ïî îáåñïå-

÷åíèþ áåçîïàñíîñòè.

Äëÿ îáåñïå÷åíèÿ âîçìîæíîñòè óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ñ ïàíåëè

íåîáõîäèìî ïðåæäå ïðåäîñòàâèòü ïàíåëè ïðàâî óïðàâëåíèÿ..

Ñïîñîáíîñòü ïàíåëè ê óïðàâëåíèþ ïðèâîäîì îïðåäåëÿåòñÿ ôóí-

êöèåé áëîêèðîâêè ïàíåëè Panel Lock, äîñòóï ê êîòîðîé âîçìî-

æåí â ðåæèìå âûáîðà ìåíþ è ñ ïîìîùüþ êíîïî÷íîãî ïåðåêëþ÷à-

òåëÿ LOC/REM, íàõîäÿùåãîñÿ íà ïàíåëè. Äëÿ ðåæèìà Panel Lock

ìîæíî âûáèðàòü çíà÷åíèÿ unlocked (áåç áëîêèðîâêè) èëè no par

write (áåç çàïèñè ïàðàìåòðîâ), ïîñêîëüêó ââîä ëþáûõ äðóãèõ çíà-

÷åíèé èñêëþ÷àåò ïåðåäà÷ó ïàíåëè ôóíêöèé óïðàâëåíèÿ ïðèâî-

äîì. Êíîïî÷íûé ïåðåêëþ÷àòåëü LOC/REM èñïîëüçóåòñÿ äëÿ ôàê-

òè÷åñêîé ïåðåäà÷è ïàíåëè ôóíêöèé óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì. Ýòî

îáîçíà÷àåòñÿ èíäèêàòîðîì ñîñòîÿíèÿ LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ.

Ïîâòîðíîå íàæàòèå êíîïêè âûçûâàåò ëèøåíèå ïàíåëè ñïîñîáíî-

ñòè óïðàâëÿòü ïðèâîäîì, ïðè ýòîì èíäèêàòîð LOC íà ñòðîêå ñî-

ñòîÿíèÿ ãàñíåò.

Îòîáðàæåíèå ôàêòè÷åñêîãî çíà÷åíèÿ

Íà ïåðâîé ñòðîêå äèñïëåÿ ïàíåëè îòîáðàæàþòñÿ ôàêòè÷åñêèå

çíà÷åíèÿ, âûáèðàåìûå ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðîâ Panel Act 1 (6.16) -

Panel Act 3 (6.18). Ïîñðåäñòâîì ýòèõ ïàðàìåòðîâ íåîáõîäèìî

ïðåäâàðèòåëüíî çàäàâàòü òðåáóåìûå ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ.

Åñëè óïðàâëåíèå ïðèâîäîì îñóùåñòâëÿåòñÿ ñ ïàíåëè, ôàêòè÷åñ-

êèå çíà÷åíèÿ íåïðåðûâíî îáíîâëÿþòñÿ.

Îòîáðàæåíèå îïîðíûõ çíà÷åíèé

Íà äàííîé ñòðîêå îòîáðàæàåòñÿ îïîðíàÿ ñêîðîñòü, çàäàâàåìàÿ ñ

ïîìîùüþ êíîïîê UP/DOWN.

Îòîáðàæåíèå ñîñòîÿíèÿ

LOC íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ óêàçûâàåò íà óïðàâëåíèå ïðèâîäîì

ñ ïàíåëè.

RUN íà ñòðîêå ñîñòîÿíèÿ óêàçûâàåò íà íàõîæäåíèå ïðèâîäà ïîä

íàïðÿæåíèåì è â ãîòîâîì ê ðàáîòå ñîñòîÿíèè.

Àêòèâèçàöèÿ îïîðíîãî çíà÷åíèÿ

Ëþáàÿ ìîäèôèêàöèÿ îïîðíîãî çíà÷åíèÿ äîëæíà áûòü èíèöèèðî-

âàíà íàæàòèåì êëàâèøè ENTER, ÷òî ïðèâîäèò â îòîáðàæåíèþ

îïîðíîãî çíà÷åíèÿ â ïîä÷åðêíóòîì âèäå. Äàëåå çàäàþò òðåáóå-

ìîå îïîðíîå çíà÷åíèå ñ ïîìîùüþ êíîïîê UP/DOWN.

Ïàíåëüíûé ðåæèì: Óïðàâëåíèå

ïðèâîäîì

Çàìåíà îïîðíîãî çíà÷åíèÿ

Ýòàëîííîå çíà÷åíèå ìîæíî çàìåíèòü òîëüêî ïðè îòîáðàæåíèè

åãî â ïîä÷åðêíóòîì âèäå. Ïîëüçóÿñü êíîïêàìè UP/DOWN, ìîæ-

íî çàäàòü ëþáîå çíà÷åíèå îïîðíîé ñêîðîñòè îò 0 îá/ìèí

äî ìàêñèìàëüíîé ñêîðîñòè, îïðåäåëÿåìîé ïàðàìåòðîì

Max Speed (1.06).

Âêëþ÷åíèå (ON) è çàïóñê (START) ïðèâîäà, âûêëþ-

÷åíèå (OFF) è îñòàíîâ (STOP) ïðèâîäà

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ: Äî âêëþ÷åíèÿ ïðèâîäà â ðàáîòó

íåîáõîäèìî ïðåäïðèíÿòü ñîîòâåòñòâóþùèå øàãè ïî îáåñïå-

÷åíèþ áåçîïàñíîñòè.

Ôóíêöèÿ äàííîé êëàâèøè íå çàâèñèò îò òåêóùåãî ñîñòîÿíèÿ

ïðèâîäà.

Åñëè ïðèâîä íàõîäèòñÿ â âûêëþ÷åííîì ñîñòîÿíèè, íàæàòèå äàí-

íîé êëàâèøè âûçûâàåò ïîäà÷ó ïèòàíèÿ íà ñåòåâîé êîíòàêòîð è

âêëþ÷åíèå â ðàáîòó êîíòðîëëåðà. Ïðèâîä ðàçãîíÿåòñÿ â ñîîòâåò-

ñòâèè ñ çàðàíåå âûáðàííûì âðåìåíåì ëèíåéíîãî íàðàñòàíèÿ

(5.09) âïëîòü äî âûáðàííîé îïîðíîé ñêîðîñòè.

Åñëè ïðèâîä íàõîäèòñÿ âî âêëþ÷åííîì ñîñòîÿíèè, íàæàòèå äàí-

íîé êëàâèøè ïðèâîäèò ê åãî îñòàíîâó. Äàëåå ïðèâîä çàìåäëÿåòñÿ

ñîãëàñíî çàðàíåå çàäàííîìó ðåæèìó îñòàíîâà (2.03) è âðåìåíè

ëèíåéíîãî ñïàäà (5.10, åñëè ïàðàìåòð àêòèâèçèðîâàí) è âûçûâà-

åò âûêëþ÷åíèå ñåòåâîãî êîíòàêòîðà.

Çàìåíà îïîðíîé ïîëÿðíîñòè

Íàæàòèåì äàííîé êíîïêè ìîæíî èçìåíèòü ïîëÿðíîñòü îïîðíîãî

çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè, óêàçûâàåìóþ â îòîáðàæàåìîì îïîðíîì çíà-

÷åíèè. Äâèãàòåëü âíà÷àëå çàìåäëÿåòñÿ è çàòåì óñêîðÿåòñÿ â

ïðîòèâîïîëîæíîì íàïðàâëåíèè (òîëüêî â 4-êâàäðàíòíîì èñïîë-

íåíèè).

Âîçâðàò â èñõîäíîå ñîñòîÿíèå (Ïîäòâåðæäåíèå íåèñïðàâíîñòè)

Ïðè ëþáûõ íåèñïðàâíîñòÿõ, îáíàðóæèâàåìûõ êîíâåðòîðîì, ìî-

æåò áûòü âûïîëíåí âîçâðàò â èñõîäíîå ñîñòîÿíèå ïðîñòûì íà-

æàòèåì äàííîé êëàâèøè ïðè óñëîâèè, ÷òî âîçíèêøèå íåèñïðàâíî-

ñòè áîëåå íå äåéñòâóþò.

ENTERMENU

LOC

REM

RESET

1500rpm
440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>

ABB

ENTERMENU

LOC

REM

RESET

LOC

REM

1500rpm

440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REMLOC <RUN>

LOC

REM

Отображение факти-
ческого значения

Отображение опорного
значения

Отображение состояния

Активизация
эталонного значения

Вкл. привода и ЗАПУСК

ОСТАНОВ привода и выкл.

Изменение полярности
опорн. сигнала

Замена опорного значения

Управление приводом с панели

LOC = местный (панель)

REM = дистанционный (адаптер терминалов/шины связи)

Быстрое мигание =
предупреждение

Неис-
прав-
ность

Сброс
индикации

неисправностей
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè6.2 Íàïðàâëÿåìàÿ ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ (íàëàäêà)

Êîíâåðòîðû DCS 400 ôèðìû ABB ðàññ÷èòàíû íà

âîçìîæíîñòü íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ,

îñóùåñòâëÿåìîé â ôîðìå èíòåðàêòèâíîãî äèàëîãà

ñ ïðîãðàììèðîâàíèåì ïàðàìåòðîâ. Òåì ñàìûì

ãàðàíòèðóåòñÿ ïðàâèëüíàÿ ïîäãîòîâêà ïðèâîäà ê

ðàáîòå ñ çàäàíèåì îïòèìàëüíûõ ïàðàìåòðîâ.

Â äàííîì ðàçäåëå îïèñûâàåòñÿ íàïðàâëÿåìàÿ ñäà÷à

â ýêñïëóàòàöèþ ñ ïàíåëè . Íåîáõîäèìûå ñðåäñòâà

äèàëîãà, èìåíóåìûå òàêæå “ìàñòåðîì ïàíåëè”,

èñïîëüçóþòñÿ â ïîêàçàííîé íèæå óïðàâëÿþùåé

ïîñëåäîâàòåëüíîñòè.

� Âêëþ÷èòå ïèòàíèå ýëåêòðîíèêè

� íàæìèòå

� íàæìèòå

� íàæìèòå

� ñëåäóéòå èíñòðóêöèÿì

MENU

ENTER

Çàïóñê íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèþ:

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ!

Äëÿ ïðåäîòâðàùåíèÿ íåïðåäóñìîòðåííûõ ðàáî-

÷èõ ñîñòîÿíèé, à òàêæå äëÿ âûêëþ÷åíèÿ áëîêà

ïðè íàëè÷èè ïðèçíàêîâ íàäâèãàþùåéñÿ îïàñíîñ-

òè ñîãëàñíî ñòàíäàðòàì, ñîäåðæàùèìñÿ â óêàçà-

íèÿõ ïî áåçîïàñíîñòè, íå äîñòàòî÷íî ïðîñòî

âûêëþ÷èòü ïðèâîä ñ ïîìîùüþ ñèãíàëîâ ‘RUN’,

‘OFF’ èëè  âûçâàòü ‘àâàðèéíûé îñòàíîâ’ ñîîòâåò-

ñòâåííî ‘ïàíåëè óïðàâëåíèÿ’ èëè ‘ïðîãðàììíîãî

ïàêåòà ÏÊ’.

ENTERMENU

LOC

REM

RESET

1500rpm

440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN>  

ABB

Следующие условные обозначения относятся к процессу сдачи в эксплуатацию

Преждевременное
завершение процедуры
сдачи в эксплуатацию
либо возврат на

предыдущий шаг

Прокрутка вниз по
параметрам выбора или
уменьшение значений

параметра

Прокрутка вверх по
параметрам выбора
или увеличение

значений параметра

Подтверждение ввода и
переход на следующий
шаг процедуры сдачи в
эксплуатацию или
подтверждение МЕНЮ

MENU ENTER
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2.01 Macro Select

Standard

Man/Const Sp
Hand/Auto
Hand/MotPot
Jogging
Motor Pot
ext Field Rev
Torque Ctrl

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Armature Autotuning?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Yes

1.02 Arm Volt Nom

400V
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

       Ïàíåëüíûé äèñïëåé

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Exit Wizard

Previous

Continue
Exit

Ââîä ïàðàìåòðîâ

Ïàðàìåòðû, ââîä êîòîðûõ òðåáóåòñÿ ïðè âûïîëíåíèè

ïðîöåäóðû íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ,

ïîäðàçäåëÿþòñÿ íà ïàðàìåòðû âûáîðà è ïàðàìåòðû

çíà÷åíèé.

Ïàðàìåòðû âûáîðà âûáèðàþòñÿ èç çàðàíåå îïðåäå-

ëÿåìîãî òåêñòîâîãî ñïèñêà è ïîäòâåðæäàþòñÿ.

Íà äèñïëåå ïàíåëè óïðàâëåíèÿ îòîáðàæàåòñÿ òîëüêî

îäíà ñòðîêà äàííîãî òåêñòîâîãî ñïèñêà â åäèíèöó

âðåìåíè. Ïîýòîìó ñïèñîê ñëåäóåò ñ ïîìîùüþ êíîïîê

ïðîêðó÷èâàòü ïîñòðî÷íî Äëÿ ïîäòâåðæäåíèÿ

âûáîðà íàæìèòå .

Ñòðîêà 1: Íîìåð ïàðàìåòðà è èìÿ ïàðàìåòðà.

Ñòðîêà 2: Òåêóùàÿ âûáðàííàÿ ñòðîêà òåêñòîâîãî

ñïèñêà.

Â èíñòðóêöèÿõ ïî ñäà÷å â ýêñïëóàòàöèþ àëüòåðíà-

òèâíûå ñòðîêè òåêñòîâîãî ñïèñêà îòîáðàæàþòñÿ íà

çàòåíåííîì ñåðîì ôîíå.

Âûáåðèòå òðåáóåìóþ ñòðîêó ñ ïîìîùüþ

êíîïîê.

Ïîäòâåðäèòå ñäåëàííûé âûáîð íàæàòèåì ENTER  .

Ðåøåíèÿ Yes/No (äà/íåò) îáðàáàòûâàþòñÿ òàêèì æå

îáðàçîì, êàê ïàðàìåòðû âûáîðà.

Ïàðàìåòðû çíà÷åíèé ÿâëÿþòñÿ ïàðàìåòðàìè ñ ÷èñ-

ëîâûì ñîäåðæàíèåì, çíà÷åíèÿ êîòîðûõ ìîæíî óìåíü-

øàòü èëè óâåëè÷èâàòü íàæàòèåì êëàâèø.

Êàæäîå íàæàòèå êíîïêè ïðèâîäèò ê óâåëè÷åíèþ èëè

óìåíüøåíèþ âûáðàííîãî ïàðàìåòðà íà 1.

Óäåðæàíèå îäíîé èç ýòèõ êíîïîê â íàæàòîì ñîñòîÿ-

íèè ïðèâîäèò ê áûñòðîìó íåïðåðûâíîìó óìåíüøå-

íèþ èëè óâåëè÷åíèþ çíà÷åíèÿ ñîîòâåòñòâóþùåãî

ïàðàìåòðà. Ïîäòâåðæäàéòå òðåáóåìûå çíà÷åíèÿ

íàæàòèåì   .

Ñòðîêà 1:   Íîìåð ïàðàìåòðà è èìÿ ïàðàìåòðà.

Ñòðîêà 2:   Çíà÷åíèå ïàðàìåòðà.

Ïðè âûïîëíåíèè ïðîöåäóðû íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèþ âñå äîñòóïíûå äëÿ êîððåêòèðîâêè çíà-

÷åíèÿ îòîáðàæàþòñÿ â ïîä÷åðêíóòîì âèäå. Èçìåíÿé-

òå çíà÷åíèÿ ñ ïîìîùüþ êëàâèø    è ïîäòâåðæ-

äàéòå ïðàâèëüíîñòü ââîäà íàæàòèåì   . Ýòî

âûçîâåò ïåðåõîä ê ñëåäóþùåìó øàãó ïðîöåäóðû ñäà-

÷è â ýêñïëóàòàöèþ.

Ïðåðûâàíèå ïðîöåäóðû íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñï-

ëóàòàöèþ

Ïðîöåäóðà íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ ìî-

æåò áûòü ïðåðâàíà íàæàòèåì . Äëÿ ïðîäîëæå-

íèÿ ïðîöåññà ñóùåñòâóþò òðè âîçìîæíîñòè

� Âîçâðàò ê ïðåäûäóùåìó øàãó ñäà÷è â ýêñïëóàòà-

öèþ.

� Ïðîäîëæåíèå ñ òåì æå øàãîì.

� Âûõîä èç ïðîöåäóðû íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèþ.

Ïîäòâåðäèòå ñäåëàííûé âûáîð íàæàòèåì  ENTER  .

ENTER

ENTER

ENTER

MENU
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Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

ßçûê

Âûáåðèòå è ïîäòâåðäèòå.

Ìàêðîñ

Âûáåðèòå è ïîäòâåðäèòå.

Ïîäðîáíàÿ èíôîðìàöèÿ î

ìàêðîñàõ ïðèâåäåíà â ðàçäåëå

4.2 Ìàêðîñû ïðèëîæåíèé

Íîìèíàëüíîå íàïðÿæåíèå

ÿêîðÿ

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Íîìèíàëüíûé òîê ÿêîðÿ

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Íîìèíàëüíîå íàïðÿæåíèå

âîçáóæäåíèÿ

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Íîìèíàëüíûé òîê

âîçáóæäåíèÿ

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Íîìèíàëüíàÿ ñêîðîñòü

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

7.01 Language

English

Deutsch
Francais
Italiano
Espanol

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

2.01 Macro Select

Standard

Man/Const Sp
Hand/Auto
Hand/MotPot
Jogging
Motor Pot
ext Field Rev
Torque Ctrl

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

1.02 Arm Volt Nom

50V
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

1.01 Arm Cur Nom

4A
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

1.04 Field Volt Nom

310V
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

1.03 Field Cur Nom

0.40A
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

1.05 Base Speed

100rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Íà÷àëî íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ

Íåîæèäàííûé ñáîé â ïðîöåññå íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ ìîæíî

ëåãêî óñòðàíèòü. Îïðåäåëèòå â óêàçàííûõ íèæå ðàçäåëàõ ïðè÷èíó ñáîÿ è

ïðåäïðèìèòå ðåêîìåíäóåìûå òàì äåéñòâèÿ.

Èíôîðìàöèÿ î íåèñïðàâíîñòÿõ, àâàðèéíûõ ñèãíàëàõ è äèàãíîñòè÷åñêèõ

ñîîáùåíèÿõ ïðèâåäåíà â ðàçäåëå 6.4 Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.

Äðóãèå âîçìîæíûå ïðè÷èíû óêàçàíû

â ðàçäåëå 6.3 Ïîëåçíûå ðåêîìåíäàöèè ïî ñäà÷å â ýêñïëóàòàöèþ.



II K 6-10

Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

1.06 Max Speed

óñòàíàâëèâàåòñÿ

ðàâíûì çíà÷åíèþ

1.05 Base Speed

Field weakening (îñëàáëåíèå

ïîëÿ) Yes/No (äà/íåò)

Ìàêñèìàëüíàÿ ñêîðîñòü äëÿ

îïåðàöèè îñëàáëåíèÿ ïîëÿ

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Âûáîð ðàáî÷åãî ñïîñîáà

îñòàíîâêè

Òåìï óñêîðåíèÿ

Òåìï çàìåäëåíèÿ

Âûáîð ñïîñîáà àâàðèéíîãî

îñòàíîâà

Òåìï çàìåäëåíèÿ

äëÿ ðåæèìà àâàðèéíîãî

îñòàíîâà

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

No

Fieldweakening?

Yes
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.09 Accel Ramp

10.0s
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.10 Decel Ramp

10.0s
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

1.06 Max Speed

100rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

4.06 Field Low Trip

30%
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Torque Lim
Coast

2.04 Eme Stop Mode

Ramp
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.11 Eme Stop Ramp

10.0s
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Ìèíèìàëüíûé òîê âîçáóæ-

äåíèÿ ïðè âûïîëíåíèè

îïåðàöèè îñëàáëåíèÿ ïîëÿ

ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Torque Lim
Coast

2.03 Stop Mode

Ramp
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 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçàíèÿ

ïî áåçîïàñíîñòè

Îïòèìèçàöèÿ õàðàêòåðèñòèê

êîíòðîëëåðà òîêà

âîçáóæäåíèÿ

Ïîëîæèòåëüíûé ïðåäåë êðó-

òÿùåãî ìîìåíòà

Îòðèöàòåëüíûé ïðåäåë

êðóòÿùåãî ìîìåíòà

Îãðàíè÷åíèÿ ìàêñèìàëüíîãî

òîêà ÿêîðÿ

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

Field Autotuning?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Yes

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Please wait
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Success

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

3.07 Torque Lim Pos

100%
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

3.08 Torque Lim Neg

-100%
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

3.04 Arm Cur Max

100%
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Äâèãàòåëü íàõîäèòñÿ ïîä

íàïðÿæåíèåì âîçáóæäåíèÿ.

Íàæìèòå êíîïêó  íà ïàíå-

ëè äëÿ ïîäà÷è íàïðÿæåíèÿ

âîçáóæäåíèÿ â äâèãàòåëü.

Âûïîëíåíèå îïòèìèçàöèè.

Åñëè âî âðåìÿ îïòèìèçàöèè

âîçíèêàþò òå èëè èíûå íåèñï-

ðàâíîñòè èëè àâàðèè, äàëüíåé-

øèå äåéñòâèÿ çàâèñÿò îò îòî-

áðàæàåìûõ ïðè ýòîì ñîîáùå-

íèé; ñì. ðàçäåë Ïîèñê íåèñï-

ðàâíîñòåé. Äëÿ ïîâòîðíîãî âû-

ïîëíåíèÿ ïðîöåññà îïòèìèçà-

öèè íàæìèòå MENU

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå îïòèìè-

çàöèè ïðèâîäèò ê àêòèâèçàöèè

ñëåäóþùèõ ïàðàìåòðîâ:

4.03 - Ïðîïîðöèîíàëüíàÿ

ñîñòàâëÿþùàÿ

4.04 - Èíòåãðàëüíàÿ ñîñòàâëÿ-

þùàÿ âûçûâàåò ïðî-

äîëæåíèå ïðîöåäóðû ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèè.

ENTER
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 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçàíèÿ

ïî áåçîïàñíîñòè

Îïòèìèçàöèÿ õàðàêòåðèñòèê

êîíòðîëëåðà òîêà ÿêîðÿ

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

Armature Autotuning?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Yes

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Please wait
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Success

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Äâèãàòåëü íàõîäèòñÿ ïîä

íàïðÿæåíèåì.

Íàæìèòå êíîïêó  íà ïàíå-

ëè äëÿ ïîäà÷è íàïðÿæåíèÿ

ÿêîðÿ â äâèãàòåëü.

Âûïîëíåíèå îïòèìèçàöèè.

Åñëè âî âðåìÿ îïòèìèçàöèè

âîçíèêàþò òå èëè èíûå íåèñï-

ðàâíîñòè èëè àâàðèè, äàëüíåé-

øèå äåéñòâèÿ çàâèñÿò îò îòî-

áðàæàåìûõ ïðè ýòîì ñîîáùå-

íèé; ñì. ðàçäåë Ïîèñê íåèñï-

ðàâíîñòåé. Äëÿ ïîâòîðíîãî âû-

ïîëíåíèÿ ïðîöåññà îïòèìèçà-

öèè íàæìèòå MENU

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå îïòèìè-

çàöèè ïðèâîäèò ê àêòèâèçàöèè

ñëåäóþùèõ ïàðàìåòðîâ:

3,09 - Ïðîïîðöèîíàëüíàÿ

ñîñòàâëÿþùàÿ

3,10 - Èíòåãðàëüíàÿ

ñîñòàâëÿþùàÿ

3.11 - Ïðåäåë äëÿ íåïðåðûâíî

òåêóùåãî òîêà

3.12 - Èíäóêòèâíîñòü ÿêîðÿ

3.13 - Ñîïðîòèâëåíèå ÿêîðÿ

âûçûâàåò ïðîäîëæåíèå

ïðîöåäóðû ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèè.

ENTER
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ

No

Speed Meas Adjust?

Yes
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.02 Speed Meas Mode

EMF

Analog Tacho
Encoder

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Turn Pot Near Zero

yyy
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Warning Max Speed

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Check Tacho Voltage

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Turn Pot Till Zero

Volt=xyz rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Encoder Inc

1024
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Please wait
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçà-

íèÿ ïî áåçîïàñíîñòè

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Please wait
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Success

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Power OFF & Correct

Press Menu
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Exit

Exit Wizard

Step Back
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Success

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçà-

íèÿ ïî áåçîïàñíîñòè

Ðåæèì èçìåðåíèÿ ñêîðîñòè
Âûáåðèòå è ïîäòâåðäèòå. Â çàâèñèìî-
ñòè îò ñäåëàííîãî âûáîðà âûïîëíÿåò-
ñÿ ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ ïî EMF (ÝÄÑ),
Tacho (òàõîãåíåðàòîðó) èëè Encoder

(êîäåðó).

 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçà-

íèÿ ïî áåçîïàñíîñòè

Íàæìèòå íà ïàíåëè êíîï-

êó äëÿ ïîäà÷è ïè-

òàíèÿ è îáåñïå÷åíèÿ

ãîòîâíîñòè ïðèâîäà ê ðà-

áîòå. Ïðèâîä ðàçãîíèò-

ñÿ äî 12,5% åãî ìàêñè-

ìàëüíîé ñêîðîñòè!

Ïðèâîä îñòàíîâ-
ëåí - íåïðàâèëüíîå
íàïðàâëåíèå âðà-
ùåíèÿ.

Ïðèâîä îñòàíàâëèâà-
åòñÿ.

Êîììåíòàðèè

ñì.

×èñëî
èìïóëüñîâ/
îáîðîò.

Íàæìèòå íà ïà-
íåëè êíîïêó  äëÿ
ïîäà÷è ïèòàíèÿ
è îáåñïå÷åíèÿ
ãîòîâíîñòè ïðè-
âîäà ê ðàáîòå.

Ïðèâîä

âûêëþ÷àåòñÿ.

Ïðîäîëæàåòñÿ

ïðîöåäóðà

ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèþ.

ÝÄÑ
Àíàëîãîâûé

òàõîãåíåðàòîð

Êîäåð (ÄÈ)

Äâèãàòåëü

íà÷èíàåò

âðàùàòüñÿ!

Äâèãàòåëü íà÷èíà-
åò âðàùàòüñÿ !

Äâèãàòåëü íà÷è-
íàåò âðàùàòüñÿ !

OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

No

Mot Turns Clockwise?

Yes

Íå ïîëüçóéòåñü ýòîé âåòâüþ ïðî-

ãðàììû, åñëè ðåãóëèðîâêà êîíòðîë-

ëåðà ñêîðîñòè óæå âûïîëíåíà !

Íàæìèòå íà ïàíåëè

êíîïêó    äëÿ ïîäà÷è
ïèòàíèÿ è îáåñïå÷åíèÿ
ãîòîâíîñòè ïðèâîäà ê ðà-
áîòå. Ïðèâîä ðàçãîíèò-
ñÿ äî 25% åãî ìàêñè-
ìàëüíîé ñêîðîñòè!

Íåîáõîäèìî ïðîâåðèòü
öåïü îáðàòíîé ñâÿçè ïî
ñêîðîñòè.
Åñëè âî âðåìÿ îïòèìè-
çàöèè âîçíèêàþò òå èëè
èíûå íåèñïðàâíîñòè èëè
àâàðèè, äàëüíåéøèå
äåéñòâèÿ çàâèñÿò îò îòî-
áðàæàåìûõ ïðè ýòîì
ñîîáùåíèé; ñì. ðàçäåë
Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé.
Äëÿ ïîâòîðíîãî âûïîë-
íåíèÿ ïðîöåññà îïòèìè-
çàöèè íàæìèòå MENU

Ïðåäîñòåðåæåíèå: íàæà-

òèå ïðèâîäèò ê ïî-
äà÷å ïèòàíèÿ è âêëþ÷å-
íèþ ïðèâîäà, à äâèãà-
òåëü ðàçãîíÿåòñÿ äî ñâî-
åé áàçîâîé ñêîðîñòè.

Âûáåðèòå Exit , íà-

æìèòå , îòñîå-

äèíèòåñü îò ñåòè

ýëåêòðîïèòàíèÿ è

óñòðàíèòå îøèáêó.

Âîçìîæíîñòè:

èçìåíåíèå ïîäêëþ-
÷åíèÿ öåïè âîç-
áóæäåíèÿ
X10:1 è X10:2
èëè

èçìåíåíèå ñîåäè-
íåíèÿ ÿêîðÿ

C1 è D1

ENTER

Åñëè ñîåäèíåíèÿ
âûïîëíåíû ñîãëàñ-
íî ðåêîìåíäóåìîé
ñõåìå, äâèãàòåëü
âðàùàåòñÿ ïî ÷àñî-
âîé ñòðåëêå. Ïîä-
òâåðäèòå íàïðàâëå-
íèå âðàùåíèÿ íàæà-
òèåì     .ENTER

Ïîâîðà÷èâàéòå äâèæîê
ïîòåíöèîìåòðà R115 äî
òåõ ïîð, ïîêà çíà÷åíèå
íå îêàæåòñÿ â îáëàñòè

±200.  Óäîñòî-
âåðüòåñü â òîì, ÷òî ýòî
âûçûâàåò âûêëþ÷åíèå
ïðèâîäà.

ENTER

Ïðèìå÷àíèå: Ïîñëå íà-

æàòèÿ     èçìåðüòå

íàïðÿæåíèå òàõîãåíåðà-

òîðà èçìåðèòåëüíûì

ïðèáîðîì.

ENTER

Ïîâîðà÷èâàéòå äâèæîê

ïîòåíöèîìåòðà 115 äî

òåõ ïîð, ïîêà íàïðÿæå-

íèå òàõîãåíåðàòîðà íå

ñðàâíÿåòñÿ ñî çíà÷åíèåì,

ñ î î ò â å ò ñ ò â ó þ ù è ì

îòîáðàæàåìîé ñêîðîñ-

òè. âûçûâàåò ïðî-

äîëæåíèå ïðîöåäóðû

ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ.

ENTER
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 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçàíèÿ

ïî áåçîïàñíîñòè

Îïòèìèçàöèÿ õàðàêòåðèñòèê

êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè

Âûáåðèòå è ïîäòâåðäèòå.

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Please wait
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Success

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Íàæìèòå íà ïàíåëè êíîïêó

 äëÿ ïîäà÷è ïèòàíèÿ è îáåñïå÷å-

íèÿ ãîòîâíîñòè ïðèâîäà ê ðàáîòå.

Âûïîëíåíèå îïòèìèçàöèè.

Ïðèâîä äâàæäû óñêîðÿåòñÿ äî

80% áàçîâîé ñêîðîñòè.

Åñëè âî âðåìÿ îïòèìèçàöèè

âîçíèêàþò òå èëè èíûå

íåèñïðàâíîñòè èëè àâàðèè,

äàëüíåéøèå äåéñòâèÿ çàâèñÿò

îò îòîáðàæàåìûõ ïðè ýòîì

ñîîáùåíèé; ñì. ðàçäåë Ïîèñê

íåèñïðàâíîñòåé. Äëÿ ïîâòîðíîãî

âûïîëíåíèÿ ïðîöåññà îïòèìè-

çàöèè íàæìèòå

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå îïòèìè-

çàöèè ïðèâîäèò ê àêòèâèçàöèè

ñëåäóþùèõ ïàðàìåòðîâ:

5,07 - Ïðîïîðöèîíàëüíàÿ

ñîñòàâëÿþùàÿ

5,08 - Èíòåãðàëüíàÿ

ñîñòàâëÿþùàÿ

âûçûâàåò ïðîäîëæåíèå

ïðîöåäóðû ñäà÷è â ýêñïëóàòà-

öèè.

Yes

Speed Autotuning?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Äâèãàòåëü äâàæäû óñêîðÿåòñÿ

äî 80% áàçîâîé ñêîðîñòè!

MENU

ENTER
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

Yes

Flux Adaptation?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

 ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Ñîáëþäàéòå óêàçàíèÿ

ïî áåçîïàñíîñòè

Îïòèìèçàöèÿ ïîòîêà

äîñòóïíà òîëüêî â ðåæèìå îñ-

ëàáëåíèÿ ïîëÿ.

Start Drive

Press (I)
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Please wait
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Success

Press Enter
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

ÏÐÅÄÎÑÒÅÐÅÆÅÍÈÅ

Äâèãàòåëü óñêîðÿåòñÿ äî 50%

áàçîâîé ñêîðîñòè!

Íàæìèòå íà ïàíåëè êíîïêó

äëÿ ïîäà÷è ïèòàíèÿ è îáåñïå÷å-

íèÿ ãîòîâíîñòè ïðèâîäà ê ðàáîòå.

Âûïîëíåíèå îïòèìèçàöèè.

Ïðèâîä óñêîðÿåòñÿ äî 50%

áàçîâîé ñêîðîñòè.

Åñëè âî âðåìÿ îïòèìèçàöèè

âîçíèêàþò òå èëè èíûå íåèñï-

ðàâíîñòè èëè àâàðèè, äàëüíåé-

øèå äåéñòâèÿ çàâèñÿò îò îòî-

áðàæàåìûõ ïðè ýòîì ñîîáùå-

íèé; ñì. ðàçäåë Ïîèñê íåèñï-

ðàâíîñòåé. Äëÿ ïîâòîðíîãî âû-

ïîëíåíèÿ ïðîöåññà îïòèìèçà-

öèè íàæìèòå MENU

Óñïåøíîå çàâåðøåíèå îïòèìè-

çàöèè ïðèâîäèò ê àêòèâèçàöèè

ñëåäóþùèõ ïàðàìåòðîâ:

4.07 - I
e
 äëÿ 40-ïðîöåíòíîãî

ïîòîêà

4.08 - I
e
 äëÿ 70-ïðîöåíòíîãî

ïîòîêà

4.09 - I
e
 äëÿ 90-ïðîöåíòíîãî

ïîòîêà

âûçûâàåò ïðîäîëæåíèå

ïðîöåäóðû ñäà÷è â ýêñïëóàòà-

öèè.

ENTER
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè

Çàùèòà îò âíåçàïíîãî

îñòàíîâà (ñòîïîðåíèÿ)

Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Êîììåíòàðèé

ENTER  äëÿ çàâåðøåíèÿ ïðîöåäóðû

íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â ýêñïëóà-

òàöèþ

Yes

Stall Protection?

No
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

3.17 Stall Torque

100%
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

3.18 Stall Time

0.0s
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.15 Zero Speed Lev

50rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.16   Speed Level 1

0rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

5.17   Speed Level 2

0rpm
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Step Back

Exit Wizard?

Exit
OUTPUT MENU AUTO OFF HAND REM LOC <RUN> 

Ìîìåíò ïðè çàòîðìîæåííîì

äâèãàòåëå

Âðåìÿ çàòîðìàæèâàíèÿ

Ïðîìåæóòî÷íàÿ ñêîðîñòü 2

äëÿ ñèãíàëà “äîñòèãíóòà

ñêîðîñòü 2”

Îêîí÷àíèå íàïðàâëÿåìîé ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèþ

Íå çàáûâàéòå çàãðóæàòü ïàðàìåòðû â

ïàíåëü. Ïîëüçóéòåñü ôóíêöèåé “Copy

to Panel” (êîïèðîâàíèå â ïàíåëü)

Ìèíèìàëüíàÿ ñêîðîñòü

äëÿ îáíàðóæåíèÿ íóëå-

âîé ñêîðîñòè.

Íè â êîåì ñëó÷àå íå óñ-

òàíàâëèâàéòå çíà÷åíèå

0 îá/ìèí â öåïè îáðàòíîé

ñâÿçè òàõîãåíåðàòîðà

èëè êîäåðà (ÄÈ).

Ïðîìåæóòî÷íàÿ ñêîðîñòü 1

äëÿ ñèãíàëà “äîñòèãíóòà

ñêîðîñòü 1”
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèèÐó÷íàÿ ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ

Êðàòêîå îïèñàíèå ïðîöåññà ðó÷íîé ñäà÷è â

ýêñïëóàòàöèþ DCS400 ñ ïîìîùüþ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ.

Ñëåäóéòå äàííûì èíñòðóêöèÿì ïðè îòêàçå

“ïàíåëüíîãî ìàñòåðà” ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ.

Èíñòðóêöèè äåéñòâèòåëüíû äëÿ ïðîãðàììíîãî

îáåñïå÷åíèÿ âåðñèè 108.0 è áîëåå ïîçäíèõ âåðñèé.

Íà ïîñëåäóþùèõ äèàãðàììàõ ïðèâåäåíà ñòðóêòóðà

ðàçëè÷íûõ øàãîâ ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ, ñîîòíîñèìûõ

ñ èçìåðåíèåì ñêîðîñòè. Çà êîíêðåòíîé èíôîðìàöèåé,

ñâÿçàííîé ñ ïàðàìåòðàìè è äîñòóïîì ê ïàíåëè,

îáðàùàéòåñü ê ñîîòâåòñòâóþùèì ðàçäåëàì.

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Arm Cur Nom (1.01): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ
Arm Volt Nom (1.02): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ
Field Cur Nom (1.03): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ
Field Volt Nom (1.04): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ
Base Speed (1.05): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

ñ îáðàòíîé ñâÿçüþ îò àíàëîãîâîãî òàõîãåíåðàòîðà

Âêëþ÷èòå ïðèâîä (ON) è ìåäëåííî ïîâûøàéòå îïîðíóþ ñêîðîñòü äî çíà÷åíèÿ
áàçîâîé ñêîðîñòè (1.05) ñ ïîìîùüþ îïîðíîãî ïîòåíöèîìåòðà èëè ñ èñïîëüçî-
âàíèåì ðàáî÷åé ïàíåëè DCS 400 â ìåñòíîì (LOC) ðåæèìå.

Ñ÷èòûâàíèå ïàðàìåòðîâ
Speed Ref (5.04); äîëæíà ñîâïàäàòü ñ áàçîâîé ñêîðîñòüþ!
Tacho Speed Act (5.06); ñîâïàäàåò ñ áàçîâîé ñêîðîñòüþ?; ïðè îòðèöàòåëüíîì
îòâåòå ïîâîðà÷èâàéòå äâèæîê ïîòåíöèîìåòðà R115, ïîêà çíà÷åíèå (5.06) íå

ñðàâíÿåòñÿ ñî çíà÷åíèåì (5.04)

Âûêëþ÷èòå ïðèâîä (Off)

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ
Max Speed (1.06): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ
Field Low Trip (4.06): ìèíèìàëüíûé òîê âîçáóæäåíèÿ

 â òî÷êå ìàêñèìàëüíîãî îñëàá-
ëåíèÿ ïîëÿ (ñì. øèëüäèê äâèãà-
òåëÿ) çà âû÷åòîì 10%.

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ
Eme Stop Mode (2.04): Èíåðöèîííûé ðåæèì
Speed Meas Mode (5.02): ÝÄÑ
Contr Service (7.02): Fld Autotun (àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà âîçáóæäåíèÿ)
Contr Service (7.02): Arm Autotun (àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà ÿêîðÿ)

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Speed meas Mode (5.02): Analog Tacho (àíàëîãîâûé òàõîãåíåðàòîð)

 Îáëàñòü óïðàâëåíèÿ

ÿêîðåì

 Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ

ïîëÿ

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ
Contr Service (7.02): Flux Adapt (àäàïòàöèÿ ïîòîêà)

Âêëþ÷èòå ïðèâîä (ON) è ìåäëåííî ïîâûøàé-
òå îïîðíóþ ñêîðîñòü äî çíà÷åíèÿ áàçîâîé
ñêîðîñòè Base Speed (1.05)

Âêëþ÷èòå ïðèâîä ON) è ìåäëåííî ïîâûøàéòå îïîðíóþ
ñêîðîñòü äî çíà÷åíèÿ ìàêñèìàëüíîé ñêîðîñòè Max Speed
(1.06)

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ
Max Speed (1.06): ñîâïàäàåò ñ Base Speed

Äëÿ çàâåðøåíèÿ ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ îáðàòèòåñü â Ïðèëîæå-
íèþ D - Ïðèìåðû ïðîãðàììèðîâàíèÿ áàçîâûõ ïàðàìåòðîâ.

 Îáëàñòü óïðàâëåíèÿ

ÿêîðåì
 Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ

ïîëÿ

Èçìåðüòå âîëüòìåòðîì íàïðÿæåíèå òàõîãåíåðàòîðà è ïîâî-
ðà÷èâàéòå äâèæîê ïîòåíöèîìåòðà R115, ïîêà íàïðÿæåíèå
òàõîãåíåðàòîðà íå áóäåò ñîîòâåòñòâîâàòü Max  Speed.

Èçìåðüòå âîëüòìåòðîì íàïðÿæåíèå òàõîãå-
íåðàòîðà è ïîâîðà÷èâàéòå äâèæîê ïîòåíöèî-
ìåòðà R115, ïîêà íàïðÿæåíèå òàõîãåíåðàòî-
ðà íå áóäåò ñîîòâåòñòâîâàòü Base Speed.

 Îáëàñòü
óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì/

 Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ
ïîëÿ ?

 Îáëàñòü
óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì/

 Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ
ïîëÿ ?
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Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Arm Cur Nom (1.01): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Arm Volt Nom (1.02): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Field Cur Nom (1.03): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Field Volt Nom (1.04): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Base Speed (1.05): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Max Speed (1.06): ñîâïàäàåò ñ Base Speed

Îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ÝÄÑ

Âêëþ÷èòå ïðèâîä (ON) è ìåäëåííî ïîâûøàéòå îïîðíóþ

ñêîðîñòü ïðèìåðíî äî 10% çíà÷åíèÿ áàçîâîé ñêîðîñòè (1.05)

ñ ïîìîùüþ îïîðíîãî ïîòåíöèîìåòðà èëè ñ èñïîëüçîâàíèåì

ðàáî÷åé ïàíåëè DCS 400 â ìåñòíîì (LOC) ðåæèìå.

Äëÿ çàâåðøåíèÿ ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ îáðà-

òèòåñü ê Ïðèëîæåíèþ D – Ïðèìåðû ïðîãðàì-

ìèðîâàíèÿ áàçîâûõ ïàðàìåòðîâ.

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Eme Stop Mode (2.04): Èíåðöèîííûé ðåæèì

Speed Meas Mode (5.02): ÝÄÑ

Contr Service (7.02): Fld Autotun (àâòîìàòè÷åñêàÿ
íàñòðîéêà âîçáóæäåíèÿ)

Contr Service (7.02): Arm Autotun (àâòîìàòè÷åñêàÿ
íàñòðîéêà ÿêîðÿ)

Ïðîâåðüòå íàïðàâëåíèå

âðàùåíèÿ âàëà

äâèãàòåëÿ

ï
ð

à
â

è
ë

ü
í

î
å

í
à

ï
ð

à
â
ë

å
í

è
å

íåïðàâèëüíîå íàïðàâëåíèå

Âûêëþ÷èòå ïðèâîä (OFF),îòñîåäèíèòå ñåòü ïè-

òàíèÿ è èñòî÷íèê ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè è èçìåíè-

òå ñîåäèíåíèå ÿêîðÿ  èëè öåïè âîçáóæäåíèÿ.

Âûêëþ÷èòå ïðèâîä (Off)
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Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Arm Cur Nom (1.01): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Arm Volt Nom (1.02): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Field Cur Nom (1.03): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Field Volt Nom (1.04): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Base Speed (1.05): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Îáðàòíàÿ ñâÿçü îò êîäåðà (ÄÈ)

Çàïóñòèòå “ïàíåëüíîãî ìàñòåðà” ñ ïîìîùüþ ôóíêöèè ïàíåëè “Commissioning”

(ñäà÷à â ýêñïëóàòàöèþ) Íàæèìàéòå ENTER äî òåõ ïîð, ïîêà íà äèñïëåå íå

ïîÿâèòñÿ “Speed Meas Adjust” (ðåãóëèðîâêà èçìåðÿåìîé ñêîðîñòè).

Âûáåðèòå “Yes”, íàæìèòå ENTER è ñëåäóéòå óêàçàíèÿì,

ïîêà íà äèñïëåå íå ïîÿâèòñÿ “Speed Autotuning” (àâòîìà-

òè÷åñêàÿ íàñòðîéêà ñêîðîñòè)

Íàæìèòå MENU, íà äèñïëåå ïîÿâèòñÿ “Exit Wizard?” (âûõîä

èç ìàñòåðà?). Âûáåðèòå “Exit” è íàæìèòå ENTER.

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Max Speed (1.06): ñì. øèëüäèê äâèãàòåëÿ

Field Low Trip (4.06): ìèíèìàëüíûé òîê âîçáóæäå-

íèÿ â òî÷êå ìàêñèìàëüíîãî

îñëàáëåíèÿ ïîëÿ (ñì. øèëü-

äèê äâèãàòåëÿ) çà âû÷åòîì

10%.

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Eme Stop Mode (2.04): Èíåðöèîííûé ðåæèì

Speed Meas Mode (5.02): ÝÄÑ

Contr Service (7.02): Fld Autotun (àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà âîçáóæäåíèÿ)

Contr Service (7.02): Arm Autotun (àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà ÿêîðÿ)

Îáëàñòü óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ ïîëÿ

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Contr Service (7.02): Flux Adapt (àäàïòàöèÿ

ïîòîêà)Âêëþ÷èòå ïðèâîä (ON) è ìåäëåííî ïîâûøàéòå

îïîðíóþ ñêîðîñòü äî çíà÷åíèÿ áàçîâîé ñêîðî-

ñòè Base Speed (1.05), êîíòðîëèðóÿ íàïðÿæå-

íèå ÿêîðÿ. Íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ íå äîëæíî ïðå-

âûøàòü çíà÷åíèå ïàðàìåòðà Arm Volt Nom (1.02)!

Âêëþ÷èòå ïðèâîä (ON) è ìåäëåííî ïîâûøàéòå

îïîðíóþ ñêîðîñòü äî çíà÷åíèÿ ìàêñèìàëüíîé

ñêîðîñòè Max Speed (1.06), êîíòðîëèðóÿ íà-

ïðÿæåíèå ÿêîðÿ. Íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ íå äîëæíî

ïðåâûøàòü çíà÷åíèå ïàðàìåòðà Arm Volt Nom

(1.02)!

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ

Max Speed (1.06): ñîâïàäàåò ñ Base Speed

Äëÿ çàâåðøåíèÿ ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ îáðà-

òèòåñü â Ïðèëîæåíèþ D – Ïðèìåðû ïðîãðàì-

ìèðîâàíèÿ áàçîâûõ ïàðàìåòðîâ.

Îáëàñòü óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ ïîëÿÎáëàñòü

óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì/

Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ

ïîëÿ ?

Îáëàñòü

óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì/

Îáëàñòü îñëàáëåíèÿ

ïîëÿ ?
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Èíñòðóêöèè ïî ýêñïëóàòàöèè6.3 Ïîëåçíûå ðåêîìåíäàöèè ïî ñäà÷å â ýêñïëóàòàöèþ

1. Âûáåðèòå EMF (ÝÄÑ) è
ïîäòâåðäèòå âûáîð, â òîì
÷èñëå ïðè èñïîëüçîâàíèè
àíàëîãîâîãî òàõîãåíåðà-
òîðà èëè êîäåðà.

2. Ïðåäîñòåðåæåíèå!

Çàïóñêàéòå è îñòàíàâëè-

âàéòå ïðèâîä ñ èñïîëüçî-

âàíèåì êíîïêè (I), ïî-

ñêîëüêó äâèãàòåëü âðà-

ùàåòñÿ.

3. Ñ ïîìîùüþ êíîïêè (I)

ìîæíî ïîïåðåìåííî çà-

ïóñêàòü è îñòàíàâëè-

âàòü ïðèâîä.

4. Ïîñëå óñïåøíîé ïðîâåðêè

âðàùåíèÿ íàæìèòå êíîï-

êó MENU äëÿ âîçâðàòà ê

ïðåäûäóùåìó øàãó ñäà÷è

â ýêñïëóàòàöèþ

5. Âûáåðèòå

Previous.

6. Âûáåðèòå òðåáóåìîå çíà-

÷åíèå Analog Tacho èëè

Encoder è ïðîäîëæèòå

ðàáîòó.

Start Drive

Press (I)

Mot Turns Clockwise

No

Exit Wizard

Previous

5.02 Speed Meas Mode

Analog Tacho

� F12 – Ïîíèæåííûé òîê ïîëÿ

âîçáóæäåíèÿ
� F09 – Ïîíèæåííîå íàïðÿæåíèå ñåòè
� A02 – Íèçêîå ñåòåâîå íàïðÿæåíèå
� Ïðèâîä íå çàïóñêàåòñÿ
DCS400 ðàññ÷èòàí íà ðàáîòó îò ñåòè ñ íàïðÿæåíèåì
230…500 Â áåç çàäàíèÿ êàêèõ-ëèáî ïàðàìåòðîâ. Äëÿ
òåêóùåãî êîíòðîëÿ çà ñåòåâûì èñòî÷íèêîì ïèòàíèÿ
ïðåäóñìîòðåí íîâûé ñïîñîá ôóíêöèîíèðîâàíèÿ ïðî-
ãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ. Äîïóñòèìûé ìèíèìóì ñåòå-
âîãî íàïðÿæåíèÿ âû÷èñëÿåòñÿ ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðà
íîìèíàëüíîãî íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ Armature Voltage
Nominal (1.02). Åñëè ôàêòè÷åñêîå ñåòåâîå íàïðÿæå-
íèå îêàçûâàåòñÿ íèæå âû÷èñëåííîãî íàïðÿæåíèÿ
ëèáî ïàðàìåòð íàïðÿæåíèå ÿêîðÿ âûðàæàåòñÿ ñëèø-
êîì âûñîêèì çíà÷åíèåì â ñîîòíîøåíèè ñ íîìèíàëü-
íûì ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì, ïðèâîä íå çàïóñêàåòñÿ.
Íå ðàáîòàþò íè ôóíêöèÿ ïîäà÷è ïèòàíèÿ (ON), íè
àâòîìàòè÷åñêèå íàñòðîéêè. Íàèìåíüøåå äîïóñòè-
ìîå ñåòåâîå íàïðÿæåíèå âû÷èñëÿåòñÿ ïî ôîðìóëå

Umains >= Uarm/ (1,35 x cos α)
4-êâàäðàíòíûé âàðèàíò: Umains >= Uarm/

(1,35 x 0,866)
2-êâàäðàíòíûé âàðèàíò: Umains >= Uarm/

(1,35 x 0,966)

Ðåêîìåíäóåìûå äåéñòâèÿ
Îáðàòèòåñü ê ïàðàìåòðó Arm Volt Nom (1.02), êàê
óêàçàíî â ðóêîâîäñòâå ïî DCS400, è/èëè çàäàéòå äëÿ
ïàðàìåòðà Net Underv Trip (1.10) ïîíèæåííîå (!)
çíà÷åíèå.  Ïàðàìåòð Net Underv Trip (1.10) íå ñâÿçàí
ñ íîìèíàëüíûì ñåòåâûì íàïðÿæåíèåì! Äàííûé ïà-
ðàìåòð îïðåäåëÿåò äîïîëíèòåëüíûé ðåçåðâ çàùèòû ïî
ñðàâíåíèþ ñ (âû÷èñëåííûì) äîïóñòèìûì ìèíèìó-
ìîì ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ. Ïðè ïîâûøåííûõ (ïîëî-
æèòåëüíûõ) çíà÷åíèÿõ òðåáóåòñÿ ïîâûøåííàÿ ÷óâ-
ñòâèòåëüíîñòü ìîíèòîðèíãà, ïîíèæåííûì (âêëþ÷àÿ
îòðèöàòåëüíûå) çíà÷åíèÿì ñîîòâåòñòâóåò óâåëè÷å-
íèå äîïóñêà ìîíèòîðèíãà.

Ñì. òàêæå ñëåäóþùèå ðàçäåëû ðóêîâîäñòâà:
2.2 Òàáëèöà 2.2/4, Ðåêîìåíäóåìîå íàïðÿæåíèå

ïîñòîÿííîãî òîêà …
4.5.1 Ìîíèòîðèíã ñåòåâîãî íàïðÿæåíèÿ
6.4 Ïîèñê íåèñïðàâíîñòåé (ñáîè, àâàðèè, äèàã-

íîñòèêà)

� Ïðèâîä íå ãîòîâ ê ðàáîòå

• Ïîñëå àâàðèéíîãî îñòàíîâà A09: Çåëåíûé ñâå-

òîäèîä íà ðàáî÷åé ïàíåëè DCS400PAN íå çàãî-
ðàåòñÿ äàæå ïðè ñáðîñå è íîâîì ââîäå êîìàíä
ON è RUN. Zero Speed Lev (5.15) = 0 îá/ìèí, òî
åñòü, ñëèøêîì íèçîê. Çíà÷åíèå äîëæíî
ïðåâûøàòü 0 îá/ìèí.

• Â îáû÷íîì ðàáî÷åì ñîñòîÿíèè: Çåëåíûé è êðàñ-
íûé ñâåòîäèîäû íà ðàáî÷åé ïàíåëè DCS400PAN
îòîáðàæàþò ôàêòè÷åñêîå ñîñòîÿíèå ïðèâîäà.
Áîëåå ïîäðîáíàÿ èíôîðìàöèÿ ïðèâåäåíà â
ðàçäåëå 6.4.4 Çíà÷åíèÿ ñâåòîäèîäîâ ïàíåëè.
Ïîñëå êîìàíäû âêëþ÷åíèÿ (ON) ïðîâåðÿþòñÿ
ñåòåâîé èñòî÷íèê ïèòàíèÿ, ÷àñòîòà è òîê
âîçáóæäåíèÿ. Â ïðåäåëàõ 10 ñ äàííàÿ ïðîâåðêà
äîëæíà çàâåðøèòüñÿ óñïåõîì è ëîãèêà ïðèâîäà
äîëæíà áûòü ïîäãîòîâëåíà ê ðàáîòå. Â ïðîòèâíîì
ñëó÷àå ïðîèñõîäèò ñáîé.

� Îæèäàíèå äèàãíîñòè÷åñêîãî

ñîîáùåíèÿ  Standstill (ñîñòîÿíèå ïîêîÿ)
Äàííîå äèàãíîñòè÷åñêîå ñîîáùåíèå ìîæåò ïîÿâëÿòü-
ñÿ ïî âðåìÿ ðàáîòû ”ìàñòåðà ñäà÷è â ýêñïëóàòà-
öèþ” ïðè âûïîëíåíèè ëþáîé ôóíêöèè àâòîìàòè÷åñ-
êîé íàñòðîéêè (äëÿ âîçáóæäåíèÿ, ÿêîðÿ, ñêîðîñòè è
ïîòîêà) è ïðè ðåãóëèðîâêå èçìåðÿåìîé ñêîðîñòè (äëÿ
ÝÄÑ, àíàëîãîâîãî òàõîãåíåðàòîðà è êîäåðà), åñëè
ïàðàìåòð Zero Speed Lev (5.15) = 0, òî åñòü, âûðàæà-
åòñÿ ñëèøêîì íèçêèì çíà÷åíèåì. Çíà÷åíèå äîëæíî

ïðåâûøàòü  0 îá/ìèí.

� Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà àâòîìàòè÷åñêîé
íàñòðîéêè âîçáóæäåíèÿ

Ïðîâåðüòå ïàðàìåòð Diagnosis (7.03) è ïðî÷òèòå

ãëàâó 6.4.7 Äèàãíîñòè÷åñêèå ñîîáùåíèÿ.

� Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêè ÿêîðÿ
Ïðîâåðüòå ïàðàìåòð Diagnosis (7.03) è ïðî÷òèòå

ãëàâó 6.4.7 Äèàãíîñòè÷åñêèå ñîîáùåíèÿ.

� Øàã ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ Speed
Meas Adjust

Âî âðåìÿ ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ òðåáóåòñÿ øàã Speed
Meas Adjust (ðåãóëèðîâêà èçìåðÿåìîé ñêîðîñ-
òè)? - Äà äâèãàòåëü âðàùàåòñÿ ïîñëå ïåðâîãî ïîä-
òâåðæäåíèÿ çàïóñêà ïðèâîäà - íàæàòèÿ (I) â ðåæèìå
EMF (ÝÄÑ) íà ñêîðîñòè, ðàâíîé 12,5% çíà÷åíèÿ Base
Speed (1.05), ëèáî â ðåæèìå Analog Tacho (àíàëîãî-
âûé òàõîãåíåðàòîð) èëè Encoder (êîäåð) íà ñêîðîñòè,
ðàâíîé 25% çíà÷åíèÿBase Speed (1.05).

Åñëè äàííàÿ ñêîðîñòü ñëèøêîì âûñîêà äëÿ ïåðâîé
ïðîâåðêè ïðèëîæåíèÿ, íå èñïîëüçóéòå äàííûé øàã
ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ!

Âûéäèòå èç ”ìàñòåðà ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ” è
âûïîëíèòå äàííóþ ïåðâóþ ïðîâåðêó ñ ïîìîùüþ ìå-
ñòíîãî (LOC) óïðàâëåíèÿ, ïîëüçóÿñü ðàáî÷åé ïàíå-
ëüþ DCS400PAN. Îáðàòèòåñü â ãëàâå 6.1 Ïàíåëüíûé
ðåæèì: Óïðàâëåíèå ïðèâîäîì. Ïîñëå ýòîãî çàíîâî
çàïóñòèòå “ìàñòåðà ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ”

Åùå îäíà âîçìîæíîñòü ñîñòîèò â âûïîëíåíèè äàí-
íîé ïåðâîé ïðîâåðêè íàïðàâëåíèÿ âðàùåíèÿ â ðåæè-
ìå EMF (ÝÄÑ) ñ ïðîãîíîì ”ìàñòåðà ñäà÷è â ýêñïëó-
àòàöèþ” è íàäëåæàùèì èñïîëüçîâàíèåì êíîïêè (I)
îïåðàöèîííîé ïàíåëè DCS400PAN

5.02 Speed Meas Mode

EMF
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� Ðåêîìåíäàöèè ïî àâòîìàòè÷åñêîé

íàñòðîéêå êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè.
Ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè Speed Reg KP
(5.07) è Speed Reg TI (5.08) èçìåíÿþòñÿ òîëüêî
ïðè ñàìîíàñòðîéêå â õîäå óñïåøíîé ñäà÷è â
ýêñïëóàòàöèþ, â îñòàëüíûõ ñëó÷àÿõ ïàðàìåòðû
îñòàþòñÿ íåèçìåííûìè. Ïîñëå ñàìîíàñòðîéêè íå-
îáõîäèìî ïðîêîíòðîëèðîâàòü ïîâåäåíèå ïðèâîäà
íà íèçêîé ñêîðîñòè. Âî âðåìÿ ñàìîíàñòðîéêè
äâèãàòåëü äâàæäû óñêîðÿåòñÿ äî äâóõ 80-
ïðîöåíòíûõ çíà÷åíèé íîìèíàëüíîé ñêîðîñòè.
Ýòà âîçìîæíîñòü äîëæíà áûòü ïðåäóñìîòðåíà â
ïðèêëàäíîé ïðîãðàììå, èíà÷å ñàìîíàñòðîéêà íå ïðåä-
ñòàâëÿåòñÿ âîçìîæíîé.Â íåêîòîðûõ ñëó÷àÿõ âîçìî-
æåí çàïðåò ñàìîíàñòðîéêè ïðèêëàäíîé ïðîãðàììîé.

Ñàìîíàñòðîéêà ðàçðåøàåòñÿ äëÿ:
• äâèãàòåëÿ, îòêëþ÷åííîãî îò íàãðóçêè
• äâèãàòåëÿ + ðåìåííîé ïåðåäà÷è
• äâèãàòåëÿ + êîðîáêè ïåðåäà÷
• äâèãàòåëÿ + âàðèàíò ñ 10-ïðîöåíòíîé íàãðóçêîé

Ñàìîíàñòðîéêà çàïðåùàåòñÿ ïðè:

• êîëåáàíèÿõ íàãðóçêè

• ïîëíîé íàãðóçêå/ïåðåãðóçêå

• âûñîêîé èíåðöèè (ïîÿâëÿþòñÿ ïåðèîäû ñ

äëèòåëüíîé ðåàêöèåé)

Íå ðåêîìåíäóåòñÿ çàïóñêàòü ñàìîíàñòðîéêó ïðè

ðàáîòå ñ:

• êðàíàìè/ïîäúåìíèêàìè (ïðè ñàìîíàñòðîéêå íå

ó÷èòûâàåòñÿ âûñîòà ïîäúåìà)

� Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà àâòîìàòè÷åñêîé
íàñòðîéêè ñêîðîñòè

Åñëè àâòîìàòè÷åñêàÿ íàñòðîéêà çàâåðøàåòñÿ íåóäà-
÷åé ïðè ðàáîòå ñ ”ìàñòåðîì ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ”:
• Ñáðîñüòå àâàðèéíûé ñèãíàë íàæàòèåì êíîïêè

MENU íà ðàáî÷åé ïàíåëè.
• Íàæìèòå ENTER è ñëåäóéòå èíñòðóêöèÿì “ìàñòå-

ðà ñäà÷è â ýêñïëóàòàöèþ” äî ñàìîãî êîíöà.
• Ïî îêîí÷àíèè ïðîãîíà “ìàñòåðà” ìîæåò áûòü

âûïîëíåíà ðåãóëèðîâêà êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè ñëå-
äóþùèì îáðàçîì:

• Çàäàéòå ïàðàìåòð Act Filt 1 Time (5.29) = 0.01s è
çàïóñòèòå àâòîìàòè÷åñêóþ íàñòðîéêó (*)

• Â ñëó÷àå íåóäà÷è çàäàéòå Act Filt 2 Time (5.30) = 0.01s
è çàïóñòèòå àâòîìàòè÷åñêóþ íàñòðîéêó åùå ðàç (*)

• Åñëè ïîïûòêà îêàæåòñÿ íåóäà÷íîé, çàäàéòå Act
Filt 1 Time (5.29) = 0.02s è çàíîâî çàïóñòèòå àâòî-
ìàòè÷åñêóþ íàñòðîéêó (*)

• Â ñëó÷àå íåóäà÷íîé ïîïûòêè çàäàéòå Act Filt 2 Time
(5.30) = 0.02s è ïîâòîðèòå çàïóñê àâòîìàòè÷åñêîé
íàñòðîéêè (*)

• Åñëè íåóäà÷è ïðîäîëæàòñÿ, ïîïûòàéòåñü îïðåäå-
ëèòü ïðàâèëüíûå çíà÷åíèÿ ïóòåì ðó÷íîé ðåãóëè-
ðîâêè ñêîðîñòè. Â áîëüøèíñòâå ñëó÷àåâ ðåêîìåí-
äóåòñÿ â êà÷åñòâå ñîñòîÿíèÿ çàïóñêà çàäàâàòü
çíà÷åíèÿ Speed Reg KP (5.07) = 1.000 è Speed Reg
TI (5.08) = 100.0ms

Ïàðàìåòðû êîíòðîëëåðà ñêîðîñòè Speed Reg KP
(5.07) è Speed Reg TI (5.08) èçìåíÿþòñÿ òîëüêî ïðè
ñàìîíàñòðîéêå â õîäå óñïåøíîé ñäà÷è â ýêñïëóàòà-
öèþ, â îñòàëüíûõ ñëó÷àÿõ ïàðàìåòðû îñòàþòñÿ íåèç-
ìåííûìè. Ïîñëå ñàìîíàñòðîéêè íåîáõîäèìî ïðîêîí-
òðîëèðîâàòü ïîâåäåíèå ïðèâîäà íà íèçêîé ñêîðîñòè.

(*) Äëÿ çàïóñêà àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè êîíòðîëëå-
ðà ñêîðîñòè çàäàéòå ïàðàìåòð Contr Service (7.02)=Sp
Autotun è çàïóñòèòå ïðèâîä, âûáðàâ LOC è èñïîëüçóÿ
êíîïêó (I) íà ðàáî÷åé ïàíåëè DCS400PAN ëèáî ïîäàâ
êîìàíäû ON è RUN íà êîíòàêòíûå âûâîäû.

� Ïðèâîä óñêîðÿåòñÿ äî èçáûòî÷íîé

ñêîðîñòè
Ïðè çíà÷åíèÿõ ïàðàìåòðà ïî óìîë÷àíèþ (çíà÷åíèÿ ïî
óìîë÷àíèþ: KP=0.200 / TI=5000.0 ìñ) è ìåäëåííî
èçìåíÿþùèõñÿ ëèíåéíûõ ôóíêöèÿõ ìîæåò ïðîèçîéòè
óñêîðåíèå ïðèâîäà äî èçáûòî÷íîé ñêîðîñòè, ìèíóÿ
ìàêñèìàëüíóþ ñêîðîñòü. Ýòî ÿâëÿåòñÿ ñëåäñòâèåì
÷ðåçâû÷àéíî âûñîêîãî çíà÷åíèÿ ïîñòîÿííîé âðåìå-
íè èíòåãðàöèè. Â ýòîì ñëó÷àå çíà÷åíèÿ P è I òðåáóþò
êîððåêòèðîâêè ïîñðåäñòâîì ñàìîíàñòðîéêè èëè ðó÷-
íûõ îïåðàöèé. Åñëè ïàðàìåòðû çàäàþòñÿ âðó÷íóþ,
ñëåäóåò âûïîëíÿòü çàïóñê ñ èñïîëüçîâàíèåì ñëåäó-
þùèõ çíà÷åíèé:

Speed Reg KP (5.07) = 1.000
Speed Reg TI (5.08) = 100.0 ìñ
Ïðîâåðüòå ðåàêöèþ íà íèçêîé ñêîðîñòè è ïðè íåîáõî-
äèìîñòè ïðîäîëæèòå àäàïòàöèþ çíà÷åíèé.

Êîëåáàíèÿ ñêîðîñòè
Ñëèøêîì âûñîêîå çíà÷åíèå P èëè ñëèøêîì íèçêîå
çíà÷åíèå I.
Çàäàéòå::
Speed Reg KP (5.07) = 50%
Speed Reg TI  (5.08) = 200%
ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé.
Ïðîâåðüòå ðåàêöèþ íà íèçêîé ñêîðîñòè è ïðè íåîáõî-
äèìîñòè ïðîäîëæèòå àäàïòàöèþ çíà÷åíèé.

� Êîððåêòèðîâêà îáðàòíîé ñâÿçè

ïî ñêîðîñòè
Åñëè îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ñêîðîñòè êîððåêòèðóåòñÿ
ïóòåì ïåðåõîäà ñ ðåæèìà óïðàâëåíèÿ Encoder
(äàò÷èê èìïóëüñîâ) íà Analog Tacho (àíàëîãîâûé
òàõîãåíåðàòîð) èëè íà EMF (ÝÄÑ), ðåàêöèÿ êîíòðîë-
ëåðà ñêîðîñòè ìîæåò îêàçàòüñÿ ñëèøêîì áûñòðîé.
Òðåáóåòñÿ àäàïòàöèÿ çíà÷åíèé P è I. Â ñëó÷àå ðó÷íîé
àäàïòàöèè çàäàéòå:
Speed Reg KP (5.07) = ïðèìåðíî 50%
Speed Reg TI (5.08) = ïðèìåðíî 200 …400%
ôàêòè÷åñêèõ çíà÷åíèé.
Ïðîâåðüòå ðåàêöèþ íà íèçêîé ñêîðîñòè è ïðè íåîáõî-
äèìîñòè ïðîäîëæèòå àäàïòàöèþ çíà÷åíèé.

� Äâèãàòåëü íå ðàçãîíÿåòñÿ

äî çàäàííîé ñêîðîñòè
• Íå îáåñïå÷èâàåòñÿ äîñòàòî÷íûé êðóòÿùèé ìîìåíò:

Ñëèøêîì ìàëûé òîê âîçáóæäåíèÿ (1.03).
Ñëèøêîì ìàëûé òîê ÿêîðÿ (1.01).
Ïðîâåðüòå ïàðàìåòðû è äàííûå äâèãàòåëÿ.

• Ñëèøêîì ñëàáàÿ ðåãóëèðîâêà ñêîðîñòè:
Ïðîâåðüòå çíà÷åíèÿ Speed Reg KP (5.07) è Speed
Reg TI (5.08).

• Ïðåäåëüíûå çíà÷åíèÿ ñêîðîñòè íå çàäàíû íàäëå-
æàùèì îáðàçîì:
Base Speed (1.05), Max Speed (1.06), Speed
Lim Fwd (5.31), Speed Lim Rev (5.32).

• Íå îòðåãóëèðîâàí òàõîãåíåðàòîð
• Íåïðàâèëüíîå çíà÷åíèå Encoder Inc (5.03)
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� Íà íóëåâîé îïîðíîé ñêîðîñòè âîçíèêàåò

äðåéô äâèãàòåëÿ

Óñòðàíèòå ñìåùåíèå ñêîðîñòè ïîñðåäñòâîì Tacho
Offset (5.34)
• âûêëþ÷èòå ïðèâîä
• âûïîëíèòå ñ÷èòûâàíèå Speed Actual íà ïàíåëè
• óñòàíîâèòå Tacho Offset (5.34) ðàâíûì äàííîìó

çíà÷åíèþ, âêëþ÷àÿ ïîëÿðíîñòü
• âêëþ÷èòå ïðèâîä è âûïîëíèòå òî÷íóþ íàñòðîéêó

Tacho Offset (5.34)

Óñòðàíèòå ñìåùåíèå ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ àëüòåð-
íàòèâíûõ ïàðàìåòðîâ (5.21…5.25) êîíòðîëëåðà
ñêîðîñòè:
• âûêëþ÷èòå ïðèâîä
• âûïîëíèòå ñ÷èòûâàíèå Speed Actual (ôàêòè÷åñ-

êîé ñêîðîñòè) íà ïàíåëè
• çàäàéòå Speed Level 1 (5.16) ðàâíûì äàííîìó çíà-

÷åíèþ, óìíîæåííîìó íà 2, áåç ïîëÿðíîñòè
• çàäàéòå Alt Par Sel (5.21) = Sp < Lev1
• çàäàéòe Alt Speed KP (5.22) = Speed Reg KP (5.07)
• çàäàéòå Alt Speed Ti (5.23) = 0.0 ñ
• çàäàéòå Alt Accel Ramp (5.24) = Accel Ramp (5.09)
• çàäàéòå Alt Decel Ramp (5.25) = Decel Ramp (5.10)
• âêëþ÷èòå ïðèâîä (ON) è âûïîëíèòå òî÷íóþ íà-

ñòðîéêó Speed Level 1 (5.16)

Óñòðàíèòå ñìåùåíèå ñêîðîñòè ñ ïîìîùüþ äîïîëíè-
òåëüíîãî ïàðàìåòðà Fixed Speed (5.13 / 5.14)
• âûêëþ÷èòå ïðèâîä
• âûïîëíèòå ñ÷èòûâàíèå Speed Actual íà ïàíåëè
• óñòàíîâèòå Fixed Speed 1 / 2 (5.13 / 5.14) ðàâíûì

äàííîìó çíà÷åíèþ ñ óêàçàíèåì ïîëÿðíîñòè
• set <Aux Sp Ref Sel (5.26) = Fixed Sp1 / 2
• çàäàéòå Aux Sp Ref Sel (5.26) = Fixed Sp1 / 2
• âêëþ÷èòå ïðèâîä è âûïîëíèòå òî÷íóþ íàñòðîéêó

Fixed Speed 1 / 2 (5.13 / 5.14)

� Çàùèòà êîðîáêè ïåðåäà÷
DCS 400 íå èìååò çàùèòû êîðîáêè ïåðåäà÷. Îäíàêî
ïðè èñïîëüçîâàíèè àëüòåðíàòèâíûõ ïàðàìåòðîâ
ìîæåò áûòü îáåñïå÷åíî ïëàâíîå ïåðåêëþ÷åíèå âðà-
ùåíèÿ ïðè óñëîâèè, ÷òî àêòèâèçèðîâàí íàáîð àëüòåð-
íàòèâíûõ ïàðàìåòðîâ è äëÿ ïàðàìåòðîâ Alt Speed KP
(5.22) è Alt Speed TI (5.23) âûáðàíû ñîîòâåòñòâóþ-
ùèå çíà÷åíèÿ.

� Êîììåíòàðèé ê îïòèìèçàöèè ïîòîêà
Ïðè ñàìîíàñòðîéêå äâèãàòåëü óñêîðÿåòñÿ äî 50%
íîìèíàëüíîé ñêîðîñòè. Ïðèëîæåíèå äîëæíî áûòü
ðàññ÷èòàíî íà òàêîå óñêîðåíèå. Â ïðîòèâíîì ñëó÷àå
íå èñïîëüçóéòå ñàìîíàñòðîéêó.

� Íåóäà÷íàÿ ïîïûòêà àäàïòàöèè

ïîòîêà
Ïðîâåðüòå ïàðàìåòð Diagnosis (7.03) è ïðî÷òèòå
ãëàâó 6.4.7 Äèàãíîñòè÷åñêèå ñîîáùåíèÿ.

� Çàìåíà ìàêðîñà
• Ïðè çàìåíå ìàêðîñîâ òðåáóåòñÿ òàêæå êîððåêòè-

ðîâêà âñåõ ïàðàìåòðîâ, çàâèñèìûõ îò ìàêðîñîâ
(Macro depend).

• Åñëè ïàðàìåòðû, ïåðâîíà÷àëüíî çàäàííûå â êà÷å-
ñòâå Macro depend, áûëè çàòåì èíäèâèäóàëüíî
ïåðåêëþ÷åíû â äðóãîå ñîñòîÿíèå, îíè íå êîððåêòè-
ðóþòñÿ.

• Ïðè çàìåíå SDCS-CON-3A ðåêîìåíäóåòñÿ âûáè-
ðàòü äëÿ âñåõ ïàðàìåòðîâ çàâîäñêèå óñòàíîâî÷-
íûå çíà÷åíèÿ ñ öåëüþ àííóëèðîâàíèÿ âñåõ çíà÷å-
íèé èç ïðåäûäóùèõ ïðèëîæåíèé.

� Ðåãåíåðàöèîííûé ðåæèì

â ñî÷åòàíèè ñ  îñëàáëåíèåì ïîëÿ
Åñëè DCS 400 ïðåäíàçíà÷àåòñÿ äëÿ ðàáîòû â ðåãåíå-
ðàöèîííîì ðåæèìå ñ èñïîëüçîâàíèåì îñëàáëåíèÿ
ïîëÿ, ðåêîìåíäóåòñÿ ñëåäóþùàÿ î÷åðåäíîñòü îïå-
ðàöèé âêëþ÷åíèÿ ïðèâîäà:
• Êîìàíäó ON èñïîëüçóéòå äëÿ âêëþ÷åíèÿ òîëüêî íà

íóëåâîé ñêîðîñòè.
• Êîìàíäîé RUN ïîëüçóéòåñü äëÿ âêëþ÷åíèÿ â ëþáîå

âîçìîæíîå âðåìÿ
Ïðè÷èíà: Åñëè äëÿ ðåãåíåðàöèè ñ îñëàáëåííûì ïî-
ëåì ââîäÿòñÿ êîìàíäû ON è RUN, âîçìîæíà ñèòóà-
öèÿ, â êîòîðîé íå îáåñïå÷èâàåòñÿ äîñòàòî÷íî áûñò-
ðîå îñëàáëåíèå òîêà âîçáóæäåíèÿ ïðè èìåþùåéñÿ
ïîñòîÿííîé âðåìåíè îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ,  ÷òî ïðè-
âîäèò ê ïåðåíàïðÿæåíèþ ÿêîðÿ è ïåðåãîðàíèþ ïðå-
äîõðàíèòåëåé.

� Èñïîëüçîâàíèå äâèãàòåëåé ñ íîìè-

íàëüíûì òîêîì ÿêîðÿ ìåíåå 4 A
Îáëàñòü çíà÷åíèé òîêà ÿêîðÿ äëÿ DCS 400 ñîñòàâëÿåò
20 A…1000 A. Âîçìîæíîå çíà÷åíèå çàäàâàåìîãî
ïàðàìåòðà â ýòîì ñëó÷àå ðàâíÿåòñÿ 4 A…1000 A.
Äâèãàòåëè ñ òîêîì ÿêîðÿ ìåíåå 4A îáû÷íî íå èñïîëü-
çóþòñÿ èç-çà ôóíêöèè àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè
ÿêîðÿ. Äëÿ îáåñïå÷åíèÿ ïðàâèëüíîãî âûïîëíåíèÿ
ôóíêöèè àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè ÿêîðÿ òðåáóåò-
ñÿ ìèíèìàëüíûé òîê, ðàâíûé 20% íîìèíàëüíîãî òîêà
êîíâåðòîðà. Äëÿ íàèìåíåå ìîùíîãî DCS401.0020
ìèíèìàëüíûé òîê ñîñòàâëÿåò 20% îò 20 A = 4 A.

Èìåííî  ïîýòîìó íå äîïóñêàåòñÿ çàäàíèå äëÿ ïàðà-
ìåòðà Arm Cur Nom (1.01) çíà÷åíèÿ íèæå 4 A.

Äëÿ ðàáîòû ñ äâèãàòåëÿìè, èìåþùèìè íîìèíàëüíûé
òîê ÿêîðÿ ìåíåå 4 À, íåîáõîäèìî çàäàâàòü çíà÷åíèå
ïàðàìåòðà Arm Cur Max (3.04), ìåíüøåå 100%!
Ïðèìåð: Íîìèíàëüíûé òîê ÿêîðÿ äâèãàòåëÿ = 2,4 A

Çàäàéòå Arm Cur Nom (1.01) = 4 A
Çàäàéòå Arm Cur Max (3.04) = 60%

Arm Cur Max (3.04)<P> ñîîòíîñèòñÿ ñ Arm Cur Nom
(1.01) â òîì ñìûñëå, ÷òî ìàêñèìàëüíûé òîê ÿêîðÿ
ñîñòàâëÿåò 60% íîìèíàëüíîãî òîêà äâèãàòåëÿ. Ìàê-
ñèìàëüíûé òîê, òðåáóåìûé äëÿ íîðìàëüíîé ðàáîòû,
ðàâíÿåòñÿ â ýòîì ñëó÷àå 2,4A.
Íî ôóíêöèÿ àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè ÿêîðÿ âñåãäà
ðåàëèçóåòñÿ ñ Arm Cur Nom (1.01). Ýòî îçíà÷àåò, ÷òî
äëÿ íàñòðîéêè äâèãàòåëÿ èñïîëüçóåòñÿ çíà÷åíèå 4A!
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� “Ìÿãêàÿ” ñõåìà â ðåãåíåðàöèîííîì

ðåæèìå
“Ìÿãêàÿ” ñõåìà â ðåãåíåðàöèîííîì ðåæèìå ÿâëÿåòñÿ
ñïåöèôè÷åñêîé ïðîáëåìîé òåõíîëîãèè ïîñòîÿííîãî
òîêà. Åñëè ÝÄÑäâèãàòåëÿ ïðåâûøàåò ðåçóëüòàò ïðî-
èçâåäåíèÿ (Mains Voltage · 1,35 · 0,866), âîçìîæíî
ïîâðåæäåíèå ïðåäîõðàíèòåëåé è òèðèñòîðîâ.
Äëÿ ìàêñèìàëüíî âîçìîæíîé çàùèòû ïðèâîäà îò
ïîâðåæäåíèé äåéñòâóéòå ñîãëàñíî ñëåäóþùèì ðåêî-
ìåíäàöèÿì:

• Ïðåäîõðàíèòåëè íà ó÷àñòêå ïîñòîÿííîãî òîêà
Ïîëóïðîâîäíèêîâûå ïðåäîõðàíèòåëè â öåïè ÿêîðÿ
äîëæíû áûòü òàê ðàññ÷èòàíû íà  íàïðÿæåíèÿ ïî-
ñòîÿííîãî òîêà, ÷òîáû â ñëó÷àå íåèñïðàâíîñòè
îáåñïå÷èâàëñÿ ñîîòâåòñòâóþùèé  èñêðîãàñèòåëü-
íûé çàçîð. Äîïóñêàåòñÿ èñïîëüçîâàíèå äâóõ ïîñ-
ëåäîâàòåëüíî ñîåäèíåííûõ ïðåäîõðàíèòåëåé,
êàê â èñòî÷íèêå ïèòàíèÿ.

• Âûêëþ÷àòåëü ïîñòîÿííîãî òîêà
Ïîëóïðîâîäíèêîâûå ïðåäîõðàíèòåëè îáåñïå÷èâà-
þò îïòèìàëüíóþ çàùèòó ïîëóïðîâîäíèêîâ òîëüêî
â “æåñòêèõ” ñõåìàõ; â “ìÿãêèõ” ñõåìàõ è â öåïè
äâèãàòåëÿ çàùèòà íå âûãëÿäèò áåññïîðíîé. Â “ìÿã-
êèõ” ïðè âûïîëíåíèè ðåãåðåíàöèîííîé îïåðàöèè
ñóùåñòâóåò ïîâûøåííûé ðèñê âîçìîæíîé ñêâîç-
íîé ïðîâîäèìîñòè. Â öåïè äâèãàòåëÿ îïòèìàëüíàÿ
çàùèòà îáåñïå÷èâàåòñÿ áûñòðîäåéñòâóþùèì âûê-
ëþ÷àòåëåì ïîñòîÿííîãî òîêà.

• Ðåãóëèðîâêà ïàðàìåòðîâ äëÿ Net Undervoltage
Çàäàéòå ïàðàìåòð Net Underv Trip (1.10) â îáëàñòè
çíà÷åíèé 0…5%. Ýòèì îáåñïå÷èâàåòñÿ ÷óâñòâè-
òåëüíîñòü ïðèâîäà ê ïîíèæåííîìó ñåòåâîìó íà-
ïðÿæåíèþ è ñîîòâåòñòâåííî åãî êàê ìîæíî áîëåå
ðàííåå âûêëþ÷åíèå. Ýòî ïîçâîëÿåò èçáåæàòü ïåðå-
ãîðàíèÿ ïðåäîõðàíèòåëåé è ïîâðåæäåíèÿ òèðèñòî-
ðîâ, íî èíîãäà öåíîé î÷åíü ÷àñòîãî âûêëþ÷åíèÿ
âñëåäñòâèå íåèñïðàâíîñòè F9-Mains Undervoltage.
Äàëåå çàäàéòå äëÿ ïàðàìåòðà Net Fail Time (1.11)
çíà÷åíèå, îòëè÷íîå îò 0.0 ñ, ñ öåëüþ àêòèâèçàöèè
ôóíêöèè àâòîìàòè÷åñêîãî ïîâòîðíîãî çàìûêàíèÿ.

• Ðåãóëèðîâêà ïàðàìåòðîâ äëÿ íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ
Óìåíüøèòå çíà÷åíèå ïàðàìåòðà Arm Volt Nom (1.02)
äëÿ ïîâûøåíèÿ çàïàñà óñòîé÷èâîñòè ïî îòíîøåíèþ
ê ñåòåâîìó èñòî÷íèêó ïèòàíèÿ. Äàëåå DCS 400
àêòèâèçèðóåò àâòîìàòè÷åñêîå îñëàáëåíèå ïîëÿ ñ
öåëüþ ðàçãîíà äî ïîëíîé ñêîðîñòè, íî òåðÿåò êðó-
òÿùèé ìîìåíò â îáëàñòè îñëàáëåíèÿ ïîëÿ. Ýòî
ëèøü ïðåäëîæåíèå, íî ìîæåò ÿâëÿòüñÿ ðåøåíèåì â
çàâèñèìîñòè îò ïðèëîæåíèÿ.

• Çàêàçûâàéòå äâèãàòåëü ïîñòîÿííîãî òîêà ñ ïî-
íèæåííûì íàïðÿæåíèåì ÿêîðÿ
Åñëè „ìÿãêàÿ“ ñõåìà óæå èçâåñòíà íà ýòàïå ïëàíè-
ðîâàíèÿ ðàáîò ïî ïðîåêòó, âûïîëíÿéòå ðàñ÷åò õà-
ðàêòåðèñòèê äâèãàòåëÿ ïîñòîÿííîãî òîêà ñ ïîíè-
æåííûì íîìèíàëîì íàïðÿæåíèÿ ÿêîðÿ. Ýòî ìîæåò
ÿâëÿòüñÿ ïðåâåíòèâíîé ìåðîé ñ öåëüþ çàðàíåå
óâåëè÷èòü èíòåðâàë áåçîïàñíîñòè ìåæäó ÝÄÑ è
“ìÿãêîé” ñõåìîé.

Ïàðàìåòðû äëÿ îáåñïå÷åíèÿ áåçîïàñíîñòè:

Arm Volt Nom (1.02)

Net Underv Trip (1.10)

Net Fail Time (1.11)

M

DCS 402

полупровод-
никовые

предохранители

быстродей-
ствующий

выключатель
постоянного

 тока

защита

конвертора

оптимальная

защита
двигателя и
тиристора M

DCS 402

вспомогатель-

ная защита

двигателя и

тиристора

полупровод-
никовые

предоханители

полупровод-
никовые

предоханители

защита

конвертора
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íåèñïðàâíîñòåé

6.4.1 Îòîáðàæåíèå ñèãíàëîâ ñîñòîÿíèÿ,

àâàðèéíûõ ñèãíàëîâ è ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ

ðàáîòû
Ñèãíàëû (ñîîáùåíèÿ), ïðåäóñìîòðåííûå äëÿ òèðèñ-
òîðíûõ ñèëîâûõ êîíâåðòîðîâ ñåðèè DCS 400, ïîäðàç-
äåëÿþòñÿ ñëåäóþùèì îáðàçîì:
• 7-ñåãìåíòíûé ñâåòîäèîäíûé äèñïëåé

êîíâåðòîðà

(ðàñïîëîæåí ïîçàäè ïàíåëè)

Ñîîáùåíèå îáùåãî õàðàêòåðà

Ïóñêîâûå îøèáêè

Ñèãíàëû àâàðèéíûå

Ïðåäóïðåäèòåëüíûå ñèãíàëû (òðåâîãè)

• Ñâåòîäèîäíûé äèñïëåé ïàíåëè

• Ñâåòîäèîäû ïàíåëè

Ñåìèñåãìåíòíûé äèñïëåé íà ïëàòå óïðàâëåíèÿ
SDCS-CON-3A òèðèñòîðíûõ ñèëîâûõ êîíâåðòîðîâ
ñåðèè DCS 400 èñïîëüçóåòñÿ äëÿ îòîáðàæåíèÿ ñîîá-
ùåíèé îáùåãî õàðàêòåðà, ïóñêîâûõ îøèáîê, ñèãíàëîâ
íàðóøåíèÿ ðàáîòû è àâàðèéíûõ ñèãíàëîâ. Ñèãíàëû
(ñîîáùåíèÿ) îòîáðàæàþòñÿ â âèäå êîäîâ. Åñëè êîäû

ñîñòîÿò èç íåñêîëüêèõ ÷àñòåé, óêàçûâàþòñÿ ñîîò-

âåòñòâåííî ñèìâîëû/îòäåëüíûå öèôðû, íàïðèìåð:

⇒ ⇒ F 14 = èçáûòî÷íûé òîê ÿêîðÿ

 ⇑  ⇐     ⇓
Íàðÿäó ñ âûïîëíåíèåì ôóíêöèé ñåìèñåãìåíòíîãî
äèñïëåÿ ñâåòîäèîäû ïàíåëè óïðàâëåíèÿ DCS 400 PAN
ðàññ÷èòàíû òàêæå íà îòîáðàæåíèå àâàðèéíûõ ñèãíà-
ëîâ è ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ ðàáîòû è äèàãíîñòè÷åñêèõ
ñîîáùåíèé â ÷èñòî òåêñòîâîì âèäå.
Ïðèìå÷àíèå: ßçûêè äëÿ îòîáðàæåíèÿ çàâèñÿò îò
ïàðàìåòðà 7.01.

Äèàãíîñòèêà [7.03]

Ñëîâî íåèñïðàâíîñòè 1 [7.09]

Ñëîâî íåèñïðàâíîñòè 2 [7.10]

Ñëîâî íåèñïðàâíîñòè 3 [7.11]

Ñëîâî 1 [7.12] ñëîâî òðåâîãè 1

Ñëîâî 2 [7.13] ñëîâî òðåâîãè 2

Ñëîâî 3 [7.14] ñëîâî òðåâîãè 3
ñîäåðæàò äèàãíîñòè÷åñêèå ñîîáùåíèÿ è íåñêîëüêî
àâàðèéíûõ ñèãíàëîâ è ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ ðàáîòû â
âèäå äâîè÷íîãî êîäà. Äëÿ ïîñëåäóþùåé îöåíêè ïðåäóñ-
ìîòðåíà ïåðåñûëêà èíôîðìàöèè ÷åðåç ïîñëåäîâàòåëü-
íûå èíòåðôåéñû â ðåæèìå ïåðåäà÷è ïàðàìåòðîâ.

Ïîñëåäíèé àâàðèéíûé ñèãíàë êîäèðóåòñÿ â âèäå èí-
äèâèäóàëüíîãî êîäà îøèáêè â ÿ÷åéêå Volatile Alarm
[7.08].

Èìååòñÿ òàêæå ðåãèñòðàòîð îøèáêè, â êîòîðîì çàïî-
ìèíàþòñÿ 16 ïîñëåäíèõ ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ ðàáîòû
è àâàðèéíûõ ñèãíàëîâ. Äëÿ îçíàêîìëåíèÿ ñ ïðåäûñòî-
ðèåé àâàðèé è íàðóøåíèé ïðåäóñìîòðåíî ñ÷èòûâàíèå
ñîîáùåíèé ïîñðåäñòâîì ïàíåëüíîé ôóíêöèè “Read
Faultlogger” (ñ÷èòûâàíèå èç ðåãèñòðàòîðà íåèñïðàâ-
íîñòåé) ëèáî ñ ïîìîùüþ ïðîãðàììíîãî ïàêåòà ÏÊ
“Drives Window Light”.

6.4.2 Ñîîáùåíèÿ îáùåãî õàðàêòåðà
Ñîîáùåíèÿ îáùåãî õàðàêòåðà îòîáðàæàþòñÿ òîëüêî
ñåìèñåãìåíòíûì äèñïëååì ïëàòû óïðàâëåíèÿ
SDCS-CON-3A..

6.4.3 Ïóñêîâûå îøèáêè (E)
Ïóñêîâûå îøèáêè îòîáðàæàþòñÿ òîëüêî ñåìèñåãìåí-
òíûì äèñïëååì ïëàòû óïðàâëåíèÿ  SDCS-CON-3A.
Ïóñêîâûå îøèáêè ïðåïÿòñòâóþò çàïóñêó ïðèâîäà.

Текст панели

DCS400PAN

Определение

З
а
м
е
ч
а
-

н
и
е

8. COMM LOSS Программа не функционирует (1)

. normal output display Нормальная ситуация,
отсутствие сигналов аварий и
неисправностей

(1) Высвечивается на короткое время при начальной загрузке..
Высвечивается в режиме предввода программы загрузки
микропрограмм.
Блок должен быть выключен. Проверьте расположение
перемычек S4=3-4 и S5=5-6 и выполните электрическое
включение; если неисправность сохраняется, следует проверить
и, при необходимости, заменить печатную плату SDCS-CON-3A.

Текст панели

DCS400PAN

Определение

З
а
м
е
ч
а
-

н
и
е

E01 COMM LOSS Внутренняя ошибка
контрольной суммы FPROM

(1)

E02 COMM LOSS Резерв для внешней ошибки
контрольной суммы FPROM

(1)

E03 COMM LOSS Внутренняя ошибка по четному
адресу RAM

(1)

E04 COMM LOSS Внутренняя ошибка по
нечетному адресу RAM

(1)

E05 COMM LOSS Недействительная плата (1)

E06 COMM LOSS Программа заблокирована
сторожевой функцией

(1)

(1) Блок необходимо выключить и включить электрическим способом;
если неисправность сохраняется, следует обратиться в местную
сервисную службу ABB.
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6.4.4 Çíà÷åíèå ñâåòîäèîäîâ ïàíåëè

Красный 
светодиод 

Зеленый 
светодиод 

Состояние 
DCS 400 

Замечания 

 
 
 
 
 
 
Выкл 

� 

 
 
 
 
 
 
Выкл 

� 

 
 
 
 
 
 

No Rdy On 

Отклонение команды включения (ON) 
Возможные причины и корректировочные меры: 
� Состояние вызвано аварийным остановом (Emergency Stop) 

или инерционным режимом (Coast). Заблокируйте Emergency 
Stop или Coast. Заново выполните выключение и включение 
с помощью ON и RUN. 

� Zero Speed Lev (5.15) = 0 rpm либо выражается слишком низким 
значением, увеличьте его. 

� Обычное состояние по окончании стандартной программы 
оптимизации, если для управления приводом использовались 
цифровые входы. Заново выполните выключение и включение 
с помощью ON и RUN. 

� Обычное состояние в инерционном режиме, если параметр 
Start Mode (2.09) = Start from 0. Состояние отменяется 
при достижении значения Zero Speed Lev (5.15). 

� Отсутствие связи между панелью и блоком, сопровождаемой 
высвечиванием COMM LOSS на дисплее панели. Сработала 
сторожевая схема, возможно нарушение требований по ЭMC 
раздел 5.2 руководства. Является обычным состоянием также 
при выполнении процедуры загрузки микропрограмм, поскольку 
установлена перемычка S4:1-2. 

 
Выкл 

� 

 
Вкл 

● 

 
 

Rdy On 

Готовность к команде включения (ON) 
� Специфический случай 1: 

Состояние возможно также, если подача питания в электронику 
осуществляется после ввода ON и RUN, но привод 
не запускается. Необходимо заново произвести выключение 
и включение с помощью ON и RUN. 

� Специфический случай 2: 
Если Start Mode (2.09) = Start from 0 и Zero Speed Lev (5.15) = 
0 rpm либо выражается слишком низким значением и при этом 
привод находится под напряжением (ON) и в состоянии останова 
(STOP), его новый запуск не представляется возможным, 
поскольку отсутствует сообщение о состоянии покоя. 
Необходимо заново произвести выключение и включение 
с помощью ON и RUN. 

 
Выкл 

� 

 
Мигание 

  ≅ 

 
 

Rdy On 

Cостояние тревоги, в котором привод тем не менее 
готов к выполнению команды включения (ON) 
Возможные причины и корректировочные меры: 
� Требуется принятие мер согласно специфике нарушения, 

см. ручные операции в п. 6.4.6. 
� Несмотря на тревогу, привод находится в рабочем состоянии. 

 
 
Вкл 

●  

 
 
Выкл 

� 

 
 
 

no Rdy On 

Состояние неисправности 
Отклонение команды включения (ON) 
Возможные причины и корректировочные меры: 
� Требуется принятие мер согласно специфике неисправности, 

см. ручные операции в п. 6.4.5. Устраните неисправности, далее 
выполните перезапуск (Reset) 

� После Reset заново выполните выключение и включение 
и помощью ON и RUN. 

    

Вкл 
●  

Вкл 
● 

Фаза 
инициализации 

DCS 

Фаза инициализации 
После подачи питания в электронику оба светодиода загораются 
на короткое время на стадии инициализации DCS 400. 

Мигание 

  ≅ 

Мигание 

  ≅ 

Фаза 
инициализации 

DCS 400 

Проблемы с аппаратными средствами источника питания 
После подачи питания в электронику оба светодиода мигают 
и никакие фактические значения не отображаются. Снимите панель 
управления и понаблюдайте за 7-сегментным дисплеем. 
Загорание всех 7 сегментов означает проблему в источнике питания 
электроники. При необходимости замените SDCS-PIN-3A. 
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6.4.5 Ñèãíàëû íàðóøåíèÿ ðàáîòû (F) (Àâàðèè)
Ñèãíàëû íàðóøåíèÿ ðàáîòû îòîáðàæàþòñÿ ñåìèñåãìåíòíûì äèñï-
ëååì ïëàòû óïðàâëåíèÿ SDCS-CON-3A â âèäå êîäîâ F, à òàêæå
ñâåòîäèîäàìè ïàíåëè óïðàâëåíèÿ DCS 400 PAN â ÷èñòî òåêñòîâîì
âèäå.
Ïðåäóñìîòðåí ñáðîñ âñåõ ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ ðàáîòû, êðîìå
F1–F6, ñ ïîìîùüþ êíîïêè ñáðîñà (Reset) íà ïàíåëè ëèáî
ïîñðåäñòâîì âíåøíåãî ñèãíàëà íà êîíòàêòíîì âûâîäå X4:6
(ïîñëå óñòðàíåíèÿ ïðè÷èíû íàðóøåíèÿ).

Ñáðîñ ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ ðàáîòû F1 - F6 âîçìîæåí òîëüêî
ïóòåì âûêëþ÷åíèÿ è ïîâòîðíîãî âêëþ÷åíèÿ ïèòàíèÿ ýëåêòðî-
íèêè.

.

Ïðèìå÷àíèå: „F1“, „Fault 1“ è „F01“ ÿâëÿþòñÿ ýêâèâàëåíòíûìè
îáîçíà÷åíèÿìè

Äëÿ ñáðîñà (RESET) ñèãíàëîâ íàðóøåíèÿ ðàáîòû òðåáóþòñÿ ñëåäó-
þùèå øàãè:
• Âûêëþ÷åíèå êîìàíä ON/OFF è RUN
• Óñòðàíåíèå ïðè÷èí íàðóøåíèÿ ðàáîòû
• Ïîäòâåðæäåíèå íåèñïðàâíîñòè, òî åñòü, âîçâðàò â èñõîäíîå ñî-

ñòîÿíèå (RESET)
a) íàæàòèåì êëàâèøè „RESET“ íà DCS400PAN

èëè b) àêòèâèçàöèåé öèôðîâîãî âõîäà RESET (DI6) ïóòåì
ïåðåâîäà â âûñîêîóðîâíåâîå ñîñòîÿíèå (ëîãè÷åñêàÿ
1) íà âðåìÿ íå ìåíåå 100 ìñ

èëè, c) åñëè âûáðàíà Fieldbus (øèíà ñâÿçè), çàïèñüþ 1 â ðàçðÿä
„RESET“ â îñíîâíîì ñëîâå óïðàâëåíèÿ äëÿ ïåðåâîäà
â „âûñîêîóðîâíåâîå“ ïî ìåíüøåé ìåðå íà 100 ìñ.

• Â çàâèñèìîñòè îò óñëîâèé ïðèëîæåíèÿ òðåáóåòñÿ ãåíåðàöèÿ êî-
ìàíä ON/OFF è RUN åùå ðàç.

Ëþáûå íàðóøåíèÿ ðàáîòû ïðèâîäÿò ê âûêëþ÷åíèþ ñèãíàëà,
ïèòàþùåãî ñåòåâîé êîíòàêòîð.

Сообщ. о неиспр.

№ неиспр.

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

F 1 Aux Voltage Fault Отказ вспомогательного
напряжения
(пока не реализовано)

7.09
бит 0

F 2 Hardware Fault Отказ аппаратных средств
Неполадки с флэш-ППЗУ или
тиристором, диагностикой
обнаружено короткое
замыкание.

7.09
бит 1

F 3 Software Fault Отказ программного
обеспечения
Возможна внутренняя ошибка в
программе.
При возникновении данного
нарушения определите значение
параметров 7.03 Diagnosis и
7.04 SW Version на панели
управления и обратитесь в
местную сервисную службу
ABB.

7.09
бит 2

F 4 Par Flash Read Fault Ошибка при считывании из
флэш-памяти
При начальной загрузке
программы обнаруживается
ошибка в контрольной сумме
параметра в флэш-памяти.
Возможной причиной нарушения
является выключение питания
при записи параметра в память.
В этом случае всем параметрам
возвращаются их значения по
умолчанию.
Если параметры для
приложения уже загружены из
привода в панель управления,
разгрузите их обратно в привод.
В противном случае необходимо
заново задавать все параметры.

7.09
бит 3

F 5 Compatibility Fault Нарушение совместимости
Нарушена совместимость с
параметрами, предварительно
записанными в флэш-память
привода (например, по контролю
максимума/минимума) в
результате изменения версии
программного обеспечения или
кода типа.
Возможен возврат некоторым
параметрам их значений по
умолчанию. Можно с помощью
параметра 7.03 Diagnosis
определить номер последнего из
связанных с этим параметров.

7.09
бит 4

F 6 Typecode Read Fault Ошибка при считывании кода
типа
При начальной загрузке
обнаружены ошибки в
номинальных данных
конвертора (нарушение
контрольной суммы). Обрыв в
флэш-памяти или выключение
источника питания при
выполнении функции Задание
кода типа'. Попытайтесь
откорректировать код типа
(Typecode).

7.09
бит 5
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Сообщ. о неиспр
№ неиспр.

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

F 11 Mains Sync Fault

см. также A8

Нарушение си нхронизации сети
Во время работы потеряна

синхронизация по частоте сети.

Возможные причины:
(1) Проблемы с подключением

кабеля или с основным

контактором

(2) Перегорание
предохранителей

(3) Выход за границы допуска на

частоте сети (47...63 Гц)

(4) Нестабиль нос ть или
слишком быстрое

изменение ч астоты с ети

7.09
бит 10

F 12 Field Undercurrent

см. также A8

Недостаточный ток возбуждения
(5) Если требуется ослабление

поля, определите минимум

тока возбуждения в точке

максимального ослабления
поля (обычно указывается на

шильдике двигателя). Для

работы с программой-

мастером сдачи в
эксплуатацию задавайте

параметр Field Low Trip

(4.06) = 10% ниже минимума

тока возбуждения. В
противном случае при

выполнении процедуры

ослабления поля возникает

F12-Field Undercurrent.
(6) Данное нарушение может

являться также следствием

Mains Undervoltage (F9 / A2).
Просмотрите содержимое

регистратора неисправностей

для ознакомления с их

предысторией. DCS400
рассчитан на новый метод

мониторинга сетевого

напряжения. Возможно

несоответствие между
номинальным напряжением

якоря и фактическим

значением сетевого
напряжения. Откорректируйте

это соотношение согласно

разделу 2.2 и таблице 2.2/4

руководства или адаптируйте
параметр Net Underv Trip

(1.10), уменьшая его

значение.

(7) Возможно обнаружение очень
высокого значения

коэффициента Fie ld Cur KP

(4.03) при автонастройке

двигателя. Это может
привести к колебаниям тока

возбуждения и привод можеть

отключиться вследствие
избыточного тока

возбуждения F13-Field

Overcurrent или

недостаточного тока
возбуждения F12-Field

Undercurrent. Уменьшите

значение параметра Field Cur

KP (4.03) и/или увеличьте
значение Field Cur TI (4.04).

Попытайтесь назначить двум

этим параметрам для работы

значения по умолчанию.

7.09

бит 11

Сообщ. о неиспр.

№  неиспр.

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

F 7 Converter Overtemp

см. также A4

Перегрев конвертора
Слишком высокая температура
конвертора.
Необходимо подождать понижения
температуры конвертора. После
этого можно сброить индикацию
нарушения нажатием кнопки Reset
на панели управления.
Проконтролируйте следующее:
(1) питание вентилятора
(2) компоненты вентилятора
(3) воздухоприемник
(4) температуру окружающей

среды
(5) возможно, превышение

параметров нагрузочного
цикла

7.09
бит 6

F 8 Motor Overtemp

см. также A5

Перегрев двигателя
Слишком высокая температура
двигателя (при этом резистор PTC
соединен с AI2).
Подождите охлаждения двигателя.
Если имеется цифровой выход,
назначенные „Fan On“, данный
выход должен находиться под
напряжением вплоть до
уменьшения температуры ниже
уровня аварийной сигнализации.
После этого можно сброить
индикацию нарушения нажатием
кнопки Reset на панели
управления.
Проконтролируйте следующее:
(6) датчик температуры и его

проводку
(7) охлаждение двигателя

питание вентилятора
направление ротационного
фильтра

(8) возможно, превышение
параметров нагрузочного
цикла

7.09
бит 7

F 9 Mains Undervoltage

см. также A2
см. также A8

Пониженное напряжение сети
Параметр Arm Volt Nom (1.02)
должен быть задан в соответствии
с  сетевым напряжением
питания, см. п.  2.2 и таблицу 2.2/4
в руководстве. В противном случае
возникает неисправность F09-
Mains Undervoltage (не позже 10 с
после ввода команды ON) или
авария A02-Mains Voltage Low
(сразу после ввода команды ON).
При работе программы-мастера
сдачи в эксплуатацию это может
происходить на любом шаге при
включенном приводе [Start Drive ,
Press (I)]. Для предотвращения
неисправности F09-Mains
Undervoltage или аварии A02-
Mains Voltage Low задайте
параметр Net Underv Trip (1.10) =
0…-10% перед новым запуском
программы-мастера сдачи в
эксплуатацию.. См. также в
руководстве раздел 4.5.1 Текущий
контроль сетевого напряжения.

7.09
бит 8

F 10 Сетевое перенапряжение
Напряжение сети превышает 120%
номинального напряжения
конвертора. Указанный предел
является фиксированным.
Выключите привод и измерьте
сетевое напряжение.

7.09
бит 9
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Сообщ. о неиспр.

№ неиспр.

Определение/возможная причина

П
а
р
а
м
.

F 13 Field Overcurrent Сверхток возбуждения
Достигнуто предельно допустимое
значение тока возбуждения
(параметр Field Ov Cur Trip (4.05)),
способное вызвать повреждение
двигателя.
Проконтролируйте следующее:
(1) параметры, касающиеся цепи

возбуждения
(2) сопротивление цепи

возбуждения
(3) соединения цепи возбуждения
(4) уровень изоляции кабеля и

обмотки возбуждения

7.09
бит 12

F 14 Armature
Overcurrent

Сверхток якоря
Значение тока якоря превышает
значение параметра 3.04 Armature
current max . Проблема может быть
вызвана коротким замыканием
в цепи якоря или дефектом
тиристора.
Выключите привод и
проконтролируйте следующее:
(5) сопротивление якоря (путем

измерения
(6) все соединения в цепи якоря
(7) функционирование всех

тиристоров
(8) стабильность параметров

контроллера тока (группы 3).

7.09
бит 13

F 15 Armature
Overvoltage

Перенапряжение якоря
Напряжение якоря повысилось
до значение выше значения
параметра Arm Overv Trip (1.09).
Возможные проблемы:
(9) Задание слишком низкого

уровня неисправности
(перерегулирование по
напряжению) либо ошибочный
номинал напряжения
двигателя

(10) Слишком сильный ток
возбуждения, возможные
проблемы с ослаблением
поля (см. параметры
возбуждения)

(11) Перерегулирование или
нестабильность контроллера
тока якоря/скорости

(12) Избыточная скорость

7.09
бит 14

F 16 Speed Meas Fault Ошибка при измерении скорости
Неудача при сравнении сигнала
цепи обратной связи по скорости
из тахогенератора или датчика
импульсов или  или переполнение
на аналоговом входе AITAC.
Проконтролируйте следующее:
(13) все соединения

тахогенератора или датчика
импульсов

(14) питание ДИ
(15) соединения конвертора –

возможен обрыв в цепи якоря

7.09
бит 15

Сообщ. о неиспр.

№ неиспр.

Определение/возможная причина

П
а
р
а
м
.

F 17 Tacho Polarity Fault Ошибочная полярность
тахогенератора.
Проконтролируйте следующее:
(1) Полярность в кабеле

тахогенератора
(2) Полярность в кабеле

возбуждения и якоря
(3) Считывание направления

вращения двигателя

7.10
бит

F 18 Overspeed Избыточная скорость
Слишком высокая фактическая
скорость двигателя.
Возможные причины:
(4) Работа в режиме регулировки

по крутящему моменту/току
вместо регулировки по
скорости.

(5) Неправильное задание
параметров регулятора
скорости (перерегулирование
или нестабильность,
см. параметры группы 5)

(6) Двигатель управляется
внешней нагрузкой.

7.10
бит 1

F 19 Motor Stalled Непредусмотренный останов
двигателя (стопорение)
Двигатель не вращается
при нулевом уровне скорости
(параметр Zero Speed Lev (5.15))
при фактическом значении
крутящего момента выше предела
крутящего момента (параметр Stall
Torque (3.17)) в течение времени
дольше ограничительного промежутка
(параметр Stall Time (3.18)).
Проконтролируйте следующее
(7) Все механические связи

двигателя
(8) Состояние нагрузки
(9) Ограничение тока/крутящего

момента
(10) Задание параметров (группа 3)

7.10
бит 2

F 20 Communication Fault

См. также A11

Нарушение связи
при назначении параметру
command location (2.02) значения
„Fieldbus“. Ошибки при связи по
шине связи (Fieldbus) появляются
при отсутствии получаемых
сообщений в течение времени,
превышающего промежуток,
заданный в параметре Comm Fault
Time (2.08) . Если
command location выражается
значением, отличным от „Fieldbus“,
вместо данного сигнала выводится
аварийный сигнал 11.
Проконтролируйте подключение
кабеля Fieldbus и проверьте
функционирование устройств шины
связи с учетом требуемых значений
параметров группы 8.

7.10
бит 3
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Сообщ. о неиспр.

№ неиспр.

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

F 21 Local Control Lost Потеря местного управления
При работе в режиме местного
управления не получено
сообщение в течение времени
дольше промежутка, заданного
в Comm Fault Time (2.08).
Проконтролируйте подключение
панели управления/пакета ПК.

7.10
бит 4

F 22 External Fault

см. также A12

Внешняя неисправность
Данное нарушение может быть
инициировано пользователем
через один из цифровых входов,
если эта функция
предусматривается выбранным
макросом. При этом нет
неисправности в самом приводе.
При возникновении проблем
проконтролируйте логический
уровень и проверьте
подключение цепи
к соответствующему цифровому
входу.

7.10
бит 5
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6.4.6 Ïðåäóïðåäèòåëüíûå ñèãíàëû (òðåâîãè) (A)

Òðåâîãè îòîáðàæàþòñÿ ñåìèñåãìåíòíûì äèñïëååì ïëàòû

óïðàâëåíèÿ SDCS-CON-3A â âèäå êîäîâ A, à òàêæå ñâåòîäèîäàìè

ïàíåëè óïðàâëåíèÿ DCS 400 PAN â ÷èñòî òåêñòîâîì âèäå. Òðåâîãè

îòîáðàæàþòñÿ òîëüêî ïðè îòñóòñòâèè àêòèâíûõ ñèãíàëîâ

íàðóøåíèÿ ðàáîòû (îòêàçîâ).

Ëþáûå òðåâîãè, êðîìå A9 (àâàðèéíûé îñòàíîâ), íå âûçûâàþò

îñòàíîâà ïðèâîäà.

Авар. сообщ.
№ аварии

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

A 1 Parameters Added Тревога добавленных
параметров. Загружена новая
версия программного
обеспечения, содержащая
большее количество параметров
по сравнению со старой версией.
Для этих новых параметров
заданы значения по умолчанию.
Последний из них обозначается
своим номером в параметре
7.03 Diagnosis.
Проверьте новые параметры
и при намерении использовать
их задайте для них требуемые
значения. Кроме того, обновите
текст на используемой панели
управления с помощью сервисной
программы или обратитесь
в местную сервисную службу ABB.

7.12
бит 0

A 2 Mains Voltage Low

см. также F9

Тревога низкого напряжения
сети
Сетевое напряжение понизилось
более чем на 5% (фикс.)
по сравнению с уровнем,
вызывающим F9.

• Проконтролируйте уровень
сетевого напряжения.

• Напряжения
постоянного/переменного
тока не согласуются между
собой.

7.12
бит 1

A 3 Arm Circuit Break Тревога обрыва в цепи якоря
Эталонное значение тока якоря
не равняется нулю,
а фактический ток якоря находится
в течение определенного уровня
на нулевой отметке.
Проверьте все соединения
и предохранители цепи якоря.

7.12
бит 2

A 4 Converter Temp High

см. также F7

Тревога перегрева конвертора
Температура конвертора достигла
значения на 5°C ниже уровня,
вызывающего неисправность F7.
Проконтролируйте правильность
функционирования вентилятора
конвертора и состояние нагрузки.

7.12
бит 3

A 5 Motor Temp High

см. также F8

Тревога перегрева двигателя
Слишком высокая температура
двигателя (при этом резистор PTC
соединен с AI2).
Проконтролируйте правильность
функционирования вентилятора
двигателя и состояние нагрузки.

7.12
бит 4

A 6 Arm Current
Reduced

Тревога пониженного тока якоря
Привод оснащен защитой I

2
t для

двигателя. Данный аварийный
сигнал генерируется
при принудительном понижении
тока якоря до заданного уровня
восстановления указанной выше
функцией защиты (см. описание
защиты I

2
t по истечении времени

перегрузки, указываемого
в параметре Overload Time (3.05)).
Проконтролируйте соответствие
реализуемого цикла нагрузки
используемому двигателю.

7.12
бит 5
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A 10 Autotuning Failed Неудачная попытка автонастройки
(1) Если при выполнении

программы-мастера сдачи
в эксплуатацию (Commssioning
Wizard), нажмите MENU
или ENTER для просмотра
соответствующего
диагностического сообщения.
За подробными
диагностическими сведениями
обратитесь к разделу
руководства 6.4.7. Для
продолжения нажмите ENTER.
Замечание: Любая
неисправность, происходящая
при выполнении программы-
мастера сдачи в эксплуатацию,
приводит к отмене действия
мастера.. Далее вручную
выполните считывание
параметра Diagnosis (7.03)
и содержимого регистратора
неисправностей для получения
дополнительной информации.
Возможно возникновение более
одной неисправности.

• Если не удается выполнить
автонастройку,
инициированную посредством
Contr Service (7.02), нажмите
MENU или ENTER и выберите
Diagnosis (7.03) для просмотра
соответствующего
диагностического сообщения.
См. также п. 6.4.6.

За дополнительными сведениями
обратитесь также к разделу 6.3
“Полезные рекомендации по сдаче
в эксплуатацию”.

7.12
бит 9

A 11 Comm Interrupt

см. также F20

Тревога прерывания связи
Если параметр Cmd Location (2.02)
выражается значением, отличным
от „Fieldbus“, данный аварийный
сигнал генерируется вместо F20,
в том случае, если не получено
сообщение в течение времени,
превышающего промежуток,
заданный в параметре Comm Fault
Time (2.08).
Проверьте подключение кабеля
Fieldbus и проконтролируйте
функционирование всех устройств
Fieldbus согласно значениям
параметров в Группе 8

7.12
бит 10

A 12 External Alarm

см. также F22

Внешняя тревога
Данный сигнал тревоги может быть
инициирован пользователем через
один из цифровых входов, если
эта функция предусматривается
выбранным макросом. При этом
никак не нарушается работа самого
привода.
При возникновении проблем
проконтролируйте логический
уровень и проверьте подключение
цепи к соответствующему
цифровому входу.

7.12
бит 11

A 13 ill Fieldbus Setting Тревога задания запрещенного
параметра Fieldbus
Параметры шины связи (Fieldbus),
заданные в Группе 8, не обладают
требуемым соответствием
устройству. Устройство не было
выбрано для работы.
Проконтролируйте конфигурацию
устройств Fieldbus и задайте
соответствующие параметры
в Группе 8.

7.12
бит 12

Авар. сообщ.
№ аварии

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

A 7 Field Volt Limited Тревога предельного значения
напряжения возбуждения
Данный аварийный сигнал
инициируется, как только
напряжение возбуждения
достигает значения, заданного
в параметре Field Volt Nom (1.04)
и вследствие этого не может быть
задано требуемое значение тока
возбуждения.
Проверьте сопротивление
и температуру цепи возбуждения
и задание параметров Field Cur
Nom (1.03) и Field Volt Nom (1.04).

7.12
бит 6

A 8 Mains Drop Out Тревога пропадания сетевого
напряжения
В DCS 400 предусмотрена
функция „Auto Reclosing“
(автоматическое повторное
замыкание), позволяющая
работать без перерывов
при кратковременных отказах
сети (при условии бесперебойной
работы источника питания
контроллера).
Для восстановления сетевого
напряжения задается промежуток
времени в параметре Net Fail
Time (1.11):

Если напряжение сети
восстанавливается в течение
заданного промежутка времени,
данный сигнал тревоги
автоматически сбрасывается;
в противном случае генерируются
соответствующие сигналы
неисправностей (F9, F11, F12).

7.12
бит 7

A 9 Eme Stop Pending Тревога экстренного останова
Данный сигнал тревоги
генерируется, если отсутствует
бит аварийного останова
при передаче из шины связи
(Fieldbus) или если сигнал
на цифровом входе DI5
„Emergency Stop“ (аварийный
останов) не переведен
в „высокоуровневое“ состояние.
Проверьте состояние цифрового
входа или состояние всех
соответствующих кнопок
аварийного останова. Кроме того,
если для управления
используется устройство шины
связи (Fieldbus), проверьте
состояние управляющей
программы Fieldbus или
состояние передачи по Fieldbus.
Если в параметре Cmd Location
(2.02) задается значение
„Fieldbus“, требуется выбор
устройства Fieldbus в группе
параметров 8 и его подключение.

7.12
бит 8
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A 14 Up/Download Failed Тревога неудачной попытки
загрузки/разгрузки
Неудачная попытка проверки
контрольной суммы при
загрузки/разгрузке в режиме
обмена данными между
приводом и панелью управления.

Повторите попытку.

7.12
bit 13

A 15 PanTxt not
UpToDate

Тревога необновленных
панельных текстов
Используется панель с текстовой
версией, устаревшей для
программного обеспечения
данного привода.. Некоторые из
текстов могут быть пропущены
или отображаться в виде
„?TEXT“. Обновите панель.

7.12
бит 14

A 16 Par Setting Conflict Предупредительный сигнал
конфликта параметров

инициируется параметрами,
значения которых противоречат
содержимому других
параметров. Возможные
конфликты описаны в разделе
Диагностические сообщения
70…76 в следующей главе.

7.12
бит 15

A 17 Compatibility Alarm Тревога совместимости
параметров
При загрузке параметра с панели
в привод программное
обеспечение пытается задать
параметры. Если значение
фактически не может быть
задано (например, не проходит
тест максимума/минимума либо
оказывается несовместимым код
типа) данному параметру
присваивается значение по
умолчанию. В основном это
возможно для параметра Arm
Cur Nom (1.01). Можно с
помощью параметра 7.03
Diagnosis определить номер
последнего из соответствующих
параметров. Всем параметрам,
не связанным с данным
нарушением, присваиваются
загруженные значения.

7.13
бит 0

Авар. сообщ.
№ аварии

Определение/возможная
причина

П
а
р
а
м
.

A 18 Parameter Restored Параметры восстановлены

Для ввода в действие функции потери
данных в флэш-ППЗУ сектору
параметра присваивается
контрольная сумма. Потеря данных
может произойти при наличии
технического дефекта в флэш-ППЗУ
либо при выключении источника
питания электроники в промежутках
между заменами параметра
и в 5-секундном промежутке
сохранения. Для повышения
информационной безопасности
предусмотрен второй резервный
сектор над зоной параметра, и в этом
секторе содержатся в виде
обновленных копий параметры и
данные регистратора неисправностей.

Если в секторе данных
обнаруживается потеря данных,
активизируется резервный сектор
и параметры восстанавливаются.
Операция восстановления приводит
к инициированию аварийного сигнала
A18-ParameterRestored. Работа
привода не нарушается, однако
для подтверждения сигнала тревоги
может быть использована кнопка
reset. Последние из введенных
параметров следует проверять и при
необходимости вводить их заново.

Привод блокируется в целях
безопасности лишь при обнаружении
потери данных в секторе
копирования с инициированием
сигнала неисправности F2-Hardware,
который может сопровождаться
также сигналом неисправности
F4-Param-Checksum.
Подтверждение этих неисправностей
не предусмотрено.

При включении и новом включении
питания электроники

осуществляется возврат всех
параметров в исходное состояние
с возвратом их начальных значений

(задаваемых на предприятии-
изготовителе). Если вышеназванный
эффект флэш-ППЗУ сохраняется,
следующая стандартная программа
проверки контрольной суммы заново
инициирует выключение вследствие
неисправности. Если эффект
окажется нестационарным,
необходимо перед очередным
запуском заново задать параметры
привода, например, путем
копирования набора параметров
(ранее уже скопированного) с панели
управления в привод.

Даже в том случае, если
рассматриваеая здесь неисправность
вроде бы исчезает после нового
включения питания электроники,
при однократном обнаружении
нарушения работы аппаратных
средств флэш-памяти можно ожидать
его повторения в будущем.

7.13
бит 1
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Ñïðàâî÷íûé óêàçàòåëü äèàãíîñòè÷åñêèõ ñîîá-

ùåíèé, ðàñïîëîæåííûõ ïî àëôàâèòó

6.4.7 Äèàãíîñòè÷åñêèå ñîîáùåíèÿ

Â ïàðàìåòðå „Diagnosis“ (7.03) ïðåäñòàâëåíû áîëåå ïîäðîá-

íûå ñâåäåíèÿ î ïðè÷èíàõ íåêîòîðûõ àâàðèé è íàðóøåíèé

ðàáîòû. Îí îòîáðàæàåòñÿ àâòîìàòè÷åñêè ïðè âîçíèêíîâåíèè

ïðîáëåì â ïðîöåññå ðàáîòû ñ “ìàñòåðîì” ñäà÷è â ýêñïëóàòà-

öèþ.
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Диагн. сообщ.

Определение/возможная
причина

0 Нет На текущий момент проблем нет

1

до

10

1

-

10

Внутренние ошибки программы

Обратитесь в местную сервисную

служб у ABB

11 Tune Aborted Процедура преждевременно завершена

под воздействием неисправности или

выключения команды RUN.

12 No Run Cmd Инициирована процедура блокировки по
времени вследствие отсутствия сигнала

Run в течение 30 с. Возможные

причины:

• ожидающий исполнения экстренный

останов

• недостаточный ток возбуждения

• отсутствие напряжения сети

• отсутствие ввода команды Run

• перегорание предохранителей

• слишком позднее нажатие или

отсутствие нажатия (I)

• двукратное нажатие (I)

13 No ZeroSpeed Данное диагностическое сообщение

может появиться при выполнении любой
функции автонастройки (цепи

возбуждения, якоря, скорости и потока),

если Zero Speed Lev (5.15) = 0 или

выражается слишком низким
значением. Значение должно

превышать 0 rpm (0 об/мин).

14 Fld Cur <> 0 Ток возбуждения отличается от

ожидаемого нулевого значения.

Выполните новую попытку. Либо на
время уменьшите Fie ld Cur Nom (1.03)

до 50% значения тока и выполните

новую попытку. По окончании

автоматической настройки якоря
восстановите 100-процентное значение

параметра Field Cur Nom (1.03).

15 Arm Cur <> 0 Ток якоря отличается от ожидаемого
нулевого знач ения.

Выполните новую попытку.

16 Arm L Meas Измеренное значение индуктивности

якоря превышает максимально

допустимое значение параметра Arm
Inductance (3.12).

Автоматическая настройка не

обеспечивает задание правильного

значения. Установите вручную
правильное (или максимальное)

значение параметра.

На время установите значение

параметра Arm Cur Nom (1.01) равным
160 % значения тока и заново запустите

автонастройку. После этого

восстановите прежнее значение

параметра 1.01.

17 Arm R Meas Измеренное значение сопротивления

якоря превышает максимально

допустимое значение параметра Arm
Resistance (3.13).

Автоматическая настройка не

обеспечивает задание правильного

значения. Установите вручную
правильное (или максимальное)

значение параметра.

18 Field L Meas Результаты измерения не достаточны

для определения индуктивности цепи
возбуждения. Значение “Field L”

используется для вычис ления

параметра  Field Cur KP (4.03).

Автоматическая настройка возбуждения
(Fld Autotuning) не обеспечивает

задание правильного значения.

Воспользуйтесь ручной настройкой
возбуждения (Field Man Tuning).
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7.03 Диагноз
Диагн. сообщ.

Определение/возможная
причина

19 Field R Meas Данные измерений не достаточны
для определения сопротивления цепи
возбуждения. Значение “Field R”
используется для вычисления параметра
4.04 (Field Cur TI).

Не обеспечивается его задание посредством
Fld Autotuning. Необходимо использовать
Field Man Tuning.

20 TuneParWrite Возникает неисправность при записи
параметров управления или параметра
прерывистого тока.

Двигатель все еще вращается? Выполните
новую попытку.

21 21 Блокировка по времени при автоматической
настройке.

Обратитесть в местную сервисную службу
ABB.

22 Tacho Adjust Программа-мастер запросила поворот
пользователем движка потенциометра
до получения нулевых показаний дисплея,
однако пользователь допустил неточность.

Замечание: Действительной областью около

нуля является ±200.

23 Not Running Блокировка по времени при запуске привода.
Програмой-мастером активизирована
команда запуска привода, но привод
не запустился во время. Это может быть
вызвано:

• аварийным остановом

• недостаточным током возбуждения

• отсутствием сетевого напряжения

• перегоранием предохранителей

24 Not At Speed Программой-мастером запущен привод,
однако он не разгоняется до требуемой
скорости к заданному времени.

• Слишком низкий коэффициент контроллера
скорости КР?

• Двигатель застопорен?

• Разомкнута цепь якоря?

• В неподходящий момент выполнено
нажатие (I)

25 TachPolarity Ошибочная полярность сигнала
тахогенератора. Проверьте проводку
тахогенератора, якоря и цепи возбуждения.

26 Enc Polarity Ошибочная полярность сигнала ДИ.
Проверьте проводку ДИ, якоря и цепи
возбуждения.

27 No EncSignal Отсутствует сигнал кодера. Проверьте
проводку кодера (ДИ).

28 StillRunning Блокировка по времени при останове
привода.
Програмой-мастером активизирована
команда останова, однако скорость привода
не понизилась к заданному времени до нуля.
• в неподходящее время выполнено нажатие

(I)
• возможно слишком низкое значение Zero

Speed Lev (5.15).

29 29 Ошиба при считывании параметра.

Обратитесь в местную сервисную службу
ABB.

30 Wiz ParWrite Ошибка при записи параметра. Программой-
мастером выполнена попытка записи
параметра, но эта попытка не удалась.
Двигатель все еще вращается? Привод
находится во включенном состоянии (ON)
вместо ожидаемого состояния OFF.
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7.03 Диагноз
Диагн. сообщ.

Определение/возможная причина

31 31 Блокировка по времени при запуске загрузки
или разгрузки.
Обратитесь в местную сервисную службу
ABB.

32 UpDn Aborted Блокировка по времени при пересылке данных
загрузки или выгрузки.
Не выполнена своевременная загрузка
или выгрузка данных. Предположительный
обрыв соединения с панелью.

33 33 Резерв

34 Par Checksum Нарушение контрольной суммы при загрузке
или разгрузке (возможна ошибка при
пересылке).
Выполните еще одну попытку.
Замечание: Если ошибка возникает
при пересылке из привода в панель, в панели
отсутствует действительные параметры. Если
нарушается пересылка из панели в привод,
параметры привода сохраняются в неизменном
виде.

35 35 Ошибка в программах загрузки или разгрузки.
Обратитесь в местную сервисную службу
ABB.

36 36 Ошибка в программах загрузки или разгрузки.
Обратитесь в местную сервисную службу
ABB.

37-39 38…39 Резерв

40-49 40…49 Резерв для сообщений SW – Software –
программное обеспечение (F3).

50-59 50…59 Резерв для сообщений HW – Hardware –
аппаратурное обеспечение (F2).

60-69 60…69 Резерв

70 Fld Low Lim Отношение номинального тока возбуждения
(1.03) к Минимальному току возбуждения
(4.06) не согласуется с соотношением между
maximum speed (1.06) и base speed (1.05).

71 Flux Char Неудачная попытка определения характеристик
потока. Значения параметров Field Cur 40%
(4.07), Field Cur 70% (4.08) и Field Cur 90%
(4.09) не расположены в возрастающем
порядке.

72 Field Range Параметры Field Voltage Nominal (1.04) и Field
Current Nominal (1.03) должны
соответствовать рабочей области
возбуждения поля, см. раздел 3.7 и рисунки
3.7/3 и 3.7/4 в руководстве.

73 Arm Data Параметры Armature Voltage Nominal (1.02),
Armature Current Nominal (1.01) и Armature
Resistance (3.13) не согласуются между собой.
Значение Ua меньше значения Ia x Ra.
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7.03 Диагноз
Диагн. сообщ.

Определение/возможная
причина

74 AI2 vs PTC AI2 задается в качестве входа для оценки PTC
и в качестве источника эталонного значения.

Если PTC присваивается AI2, данный вход
становится не доступным ни для каких других
функций. AI2 обычно используется для выбора
параметров в качестве источника эталонного
значения для макросов 1, 2, 4, 6, 7.
Множественное задание параметров
не допускается, генерируется аварийный
сигнал Par Setting Conflict (A16).
Откорректируйте установочные значения,
• задайте параметр Torque Ref Sel (3.15)

и соответственно замените для Aux Sp Ref
Sel (5.26) значение Macro depend на Const
Zero.

75 RecoveryTime Слишком малое время восстановления.

Увеличьте Recovery Time (3.06) либо
уменьшите Arm Cur Max (3.04) или Overload
Time (3.05).

76 Grp9 Disable Цифровые входы DI1…DI4 макросов 1, 5, 6, 7
и 8 являются реконфигурируемыми в группе
параметров 9-Macro Adaptation. Макросы 2,
3 and 4 не являются реконфигурируемыми.
Для этих макросов (2, 3 и 4)
не предусмотрено назначение какого-либо
параметра в группе 9. Все параметры
в данной группе должны быть зависимыми
от макросов. Если задается что-либо другое,
генерируется аварийный сигнал зависимости
от макроса A16-Parameter Conflict.

77-79 77…79 Резерв

80 Sp Deviation Скорость не достигает заданного значения

81 No Accel Двигатель не ускоряется

82 SpPar Detect Имеющиеся результаты измерений
не достаточны для обнаружения параметров
регулировки скорости Speed Reg KP (5.07)
и Speed Reg TI (5.08).

83-89 83…89 Резерв

90 Shortcut V11 Короткое замыкание, вызываемое V11

91 Shortcut V12 Короткое замыкание, вызываемое V12

92 Shortcut V13 Короткое замыкание, вызываемое V13

93 Shortcut V14 Короткое замыкание, вызываемое V14

94 Shortcut V15 Короткое замыкание, вызываемое V15

95 Shortcut V16 Короткое замыкание, вызываемое V16

96 Result False Результат тестирования блока не позволяет
составить понятное диагностическое
сообщение, но проблема сохраняется.
Требуется ручная проверка.

97 ShortcV15/22 Короткое замыкание, вызываемое V15 или V22

98 ShortcV16/23 Короткое замыкание, вызываемое V16 или V23

99 ShortcV11/24 Короткое замыкание, вызываемое V11 или V24

100 ShortcV12/25 Короткое замыкание, вызываемое V12 или V25

101 ShortcV13/26 Короткое замыкание, вызываемое V13 или V26

102 ShortcV14/21 Короткое замыкание, вызываемое V14 или V21

103 Ground Fault Двигатель соединен с землей

104 NoThyrConduc Отсутствует проводимость тиристоров.
Возможно, не подсоединена обмотка якоря.
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7.03 Диагноз

Диагн. сообщ.

Определение /
Возможная причина

3bbbb 3bbbb 3bbbb диагностика неисправных
тиристоров (b= мост)

3bbbb 1…6 = тир. V21…V26 неиспр.

3bbbb 1…6 = тир. V21…V26 неиспр.

3bbbb 1…6 = тир. V11…V16 неиспр.

3bbbb 1…6 = тир. V11…V16 неиспр.

3bbbb Диагностика тиристоров
“тест проводимости”

После теста короткого замыкания и замыкания на землю
выполняется проверка проводимости всех тиристоров, включаемых
парами. С данной целью поочередно тестируются все мосты.
Обнаруживаемая неисправность отображается в виде номеров
соответствующих тиристоров.
Пример:

Два тиристора в одном модуле!

M

V11

V24

V13

V26

V15

V22

V14

V21

V16

V23

V12

V25

30054

  V25    V24

4-Q

Диагноз:

     

M

V11

V13

V15

V14

V16

V12

2-Q

31200

V11     V12

Диагноз:

1ggnn 1ggnn 10903 ошибочная загрузка параметра
(g=группа, n=номер)

10903 ошибочный адрес параметра

10903 Ошибка при загрузке

При загрузке параметров с панели
в привод программное обеспечение
пытается задавать параметры. Если
на текущий момент задание параметра
не представляется возможным (напр.,
не удается выполнить проверку Min/Max
или включается привод),
соответствующий параметр
отображается в закодированном виде;
напр., адрес параметра 0903
соответствует значению 9.03 (Jog 2)
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Ïîñëåäîâàòåëüíûå èíòåðôåéñû7 Ïîñëåäîâàòåëüíûå èíòåðôåéñû

Îáùåå
DCS 400 ñîäåðæèò ñëåäóþùèå ïîñëåäîâàòåëüíûå èíòåðôåéñû:

• Ïàíåëü - ïîðò (ñòàíäàðòíûé, âñòðîåííûé)

• RS232-ïîðò (ñòàíäàðòíûé, âñòðîåííûé)

• Èíòåðôåéñ øèíû ñâÿçè (ïðåäóñìîòðåí äîïîëíèòåëüíûé

àäàïòåð)

Èíòåðôåéñ øèíû ñâÿçè ðàññ÷èòàí íà óïðàâëåíèå ïîñðåäñòâîì

âíåøíåãî PLC, à èíòåðôåéñû ïîðòà RS232 è ïîðòà-ïàíåëè

ïðåäíàçíà÷åíû äëÿ çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ ïðèâîäà. Îäíàêî îáà ñòàí-

äàðòíûõ èíòåðôåéñà (RS232 è ïàíåëè-ïîðòà) ìîãóò áûòü ñêîíôèãó-

ðèðîâàíû íà âûïîëíåíèå ôóíêöèé èíòåðôåéñà äëÿ âíåøíåãî óïðàâ-

ëåíèÿ ïðèâîäîì.

Åñëè îäèí èç òðåõ ïîñëåäîâàòåëüíûõ èíòåðôåéñîâ èñïîëüçóåòñÿ

äëÿ âíåøíåãî óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì, ïåðåäà÷à äàííîãî èíòåðôåéñà

ïîäëåæèò êîíòðîëþ. Ðåàêöèþ ïðèâîäà íà íàðóøåíèå ïåðåäà÷è ìîæ-

íî îïðåäåëèòü çàðàíåå ïóòåì çàäàíèÿ ðàññìàòðèâàåìûõ íèæå

êîììóíèêàöèîííûõ ïàðàìåòðîâ.

Ïðèìå÷àíèå:

Âñå òðè ïîñëåäîâàòåëüíûõ èíòåðôåéñà ìîãóò ðàáîòàòü ïàðàëëåëü-

íî. Îäíàêî çàêàçàòü ïàðàìåòðû ïîðòà äëÿ ïîëüçîâàòåëÿ (òî åñòü,

îòëè÷íûå îò ïàðàìåòðîâ ïî óìîë÷àíèþ) ìîæíî òîëüêî äëÿ îäíîãî

ïîðòà, âûáèðàåìîãî â ïàðàìåòðå Modul Typ (8.01). Äðóãèå ïîðòû

ðàáîòàþò ïðè ýòîì ñ óñòàíîâî÷íûìè çíà÷åíèÿìè ïî óìîë÷àíèþ.

Øèíà ïàíåëè

Êîíôèãóðèðîâàíèå ïðèâîäà ñ ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷åé

Ïðèâîä ìîæíî ýêñïëóàòèðîâàòü (ON / RUN / Reset / Emergency Stop)

ñîãëàñíî ïàðàìåòðó Cmd Location (2.02) ÷åðåç êîíòàêòíûé âûâîä

X4: èëè ÷åðåç îäèí èç òðåõ ïîñëåäîâàòåëüíûõ èíòåðôåéñîâ (øèíà

ïàíåëè èëè øèíà RS232 èëè àäàïòåð øèíû ñâÿçè).

Îïîðíûå çíà÷åíèÿ çàäàþòñÿ â ñîîòâåòñòâèè ñ ïàðàìåòðàìè Torque

Ref Sel (3.15), Speed Ref Sel (5.01) è Aux Sp Ref Sel (5.26) ÷åðåç

êîíòàêòíûé âûâîä X2: èëè ïàðàìåòð èëè äëÿ ïîñëåäîâàòåëüíîé

ïåðåäà÷è.

Ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ îòîáðàæàþòñÿ íà êîíòàêòíîì âûâîäå X2:

è ïîñëåäîâàòåëüíî ïåðåäàþòñÿ ñîãëàñíî AO1 Assign (6.05), AO2

Assign (6.08), Dataset 2.2 Ass (6.20) è Dataset 2.3 Ass (6.21).

Âîçìîæíà ïåðåäà÷à äîïîëíèòåëüíîé öèôðîâîé

èíôîðìàöèè ÷åðåç îñíîâíîå óïðàâëÿþùåå ñëîâî

Main Control Word è îñíîâíîå ñëîâî ñîñòîÿíèÿ

Main Status Word â ñîîòâåòñòâèè ñ ãðóïïîé

ïàðàìåòðîâ 9-Macro Adaptation, MSW Bit 11

(6.22), MSW Bit 12 (6.23), MSW Bit 13 (6.24) è MSW

Bit14 (6.25). Ôóíêöèîíàëüíîå íàçíà÷åíèå ãðóïïû

ïàðàìåòðîâ 9 îïðåäåëÿåòñÿ òîëüêî ìàêðîñàìè 1,

5, 6, 7 è 8 è íå ñâÿçàíî ñ ìàêðîñàìè 2, 3 è 4.

Ïðåäóñìîòðåíî íåçàâèñèìîå êîíôèãóðèðîâàíèå

êàíàëîâ äëÿ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì,

äëÿ îïðåäåëåíèÿ îïîðíûõ çíà÷åíèé è äëÿ îáðàòíîé

ñâÿçè. Äîïóñêàåòñÿ êîìáèíèðîâàíèå îáû÷íûõ

è ïîñëåäîâàòåëüíûõ êàíàëîâ. Ïîñëåäîâàòåëüíàÿ

ïåðåäà÷à ìîæåò áûòü èñïîëüçîâàíà òàêæå òîëüêî

äëÿ êîíòðîëÿ òåêóùåãî ñîñòîÿíèÿ ïðèâîäà.

Ðèñ. 7/1 Îáçîð äëÿ Dataset 1. Óïðàâëåíèå ïðèâîäîì ïðè ïåðåäà÷å ïî øèíå ñâÿçè

5.33

2.05

8.01

Dataset 1.1

Cmd Location 2.02
DI7

DI8

Dataset 1.2

Dataset 1.3

AI1

AI2

+

3.14

Nxxx -01

x x x x x x x x
ADAPTER

BUSTERMINATION

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHFDGD(N)D(P)

X1

X2
PE SHFDGD(N)D(P)SH

XMIT

REC

ERROR

+24V0V SH

Функциональность
группы параметров 9 –
адаптация макросов

DataSet 1.1

Main Ctrl Word

Задающая логика

PLC

А
д

а
п
т
е
р
 ш

и
н
ы

с
в
я
зи

Ш
и
н
а
 R

S
-2

3
2

Команды

управления

Ш
и
н
а
 п

а
н
е
л
и

Bit 11...15

Main Ctrl Word

macro depend

Terminal

Bus

Key

Включение
инициируется
командой ON
в состоянии OFF

On

Run

Цифровые входы

Main Ctrl Word

On

Run

Функция ключа (Key) реализуется
только в макросах 1,5,6,7,8
Не обеспечивается макросами
2,3,4, поскольку переключение
выполняется посредством
ON (D17)

Bit 00...10

On/Run/Eme Stop/

Coast/Reset/Jog

Биты 11-15
конфигурируются в
группе параметров 9

DataSet 1.2

Bus Main Ref

DataSet 1.3

Bus Aux Ref

Эталонное

значение скорости

Внешнее ограничение

крутящего момента

Б
л

о
ки

р
о
в
ка

Выбор эталонного значения
Выбор независимо от Cmd location (2.02)

Speed Ref Sel 5.01

Macro depend
AI1
Ai2

Bus Main Ref
Bus Aux Ref

Fixed Sp 1
Fixed Sp 2

Commis Ref1
Commis Ref2
Squarewave
Const Zero

Aux Sp Ref Sel 5.26

Macro depend
AI1

Ai2
Bus Main Ref
Bus Aux Ref

Fixed Torque
Commis Ref1
Commis Ref2
Squarewave

Const Zero

Torque Ref Sel 3.15

Bus Main Ref

Macro depend

AI1
Ai2

Bus Main Ref
Bus Aux Ref

Fixed Sp 1
Fixed Sp 2

Commis Ref1
Commis Ref2
Squarewave
Const Zero

5=Lim Sp Ctrl

=5

К контроллеру
тока

Ramp In Act

Генератор
пилообразного

сигнала
Bus Aux Ref
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Ðèñ. 7/2 Îáçîð äëÿ Dataset 2. Òåêóùèé êîíòðîëü ñîñòîÿíèÿ ïðèâîäà

ïðè ïåðåäà÷å ïî øèíå ñâÿçè

8.01

Nxxx -01

x x x x x x x x
ADAPTER

BUS
TERMINATION

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHFDG D(N)D(P)

X1

X2

PE SHFDG D(N)D(P)SH

XMIT

REC

ERROR

+24V 0V SH

15141312111009080706050403020100Бит

6.25 6.23

6.24 6.22

Aux Sp Ref Sel 5.26

Dataset 2.2

Dataset 2.1

Aux Sp Ref Sel 5.26

Dataset 2.3

*

DataSet 2.1
Main Stat Word

PLC

А
д

а
п
те

р
 ш

и
н
ы

с
в
я
зи

Ш
и
н
а

R
S

-2
3
2

Состояние

привода

Ш
и
н
а
 п

а
н
е
л

и

DataSet 2.2
Фактическое значение 1

DataSet 2.3
Фактическое значение 2

Фактическое

значение

Фактическое

значение

Б
л

о
ки

р
о
в
ка

D
I1

..
.4

..
.

..
.

L
o
c
a
l

F
a
n
 O

n

M
a
in

 C
o
n
t 
O

n

N
o
t 
(F

 o
r 

A
)

F
lt
 o

r 
A

la
rm

A
la

rm

F
a
u
lt

N
o
t 
E

m
e
 S

to
p

R
u
n
n
in

g

R
d
y
 f
o
r 

R
u
n

R
d
y
 f
o
r 

O
n

M
a
c
ro

 d
e
p
e
n
d

C
o
n
s
ta

n
t 
1

N
o
n
e

D
D

C
S

M
S

W
 B

it
 1

4

M
S

W
 B

it
 1

3
M

S
W

 B
it
 1

2
M

S
W

 B
it
 1

1
A

b
o
v
e
 L

im
it

R
e
m

o
te

A
t 
S

e
t 
P

o
in

t

A
la

rm
..
.

E
m

e
 S

to
p
 A

c
t

C
o
a
s
t 
A

c
t

F
a
u
lt

R
u
n
n
in

g
R

d
y
 R

u
n
n
in

g

R
d
y
 O

n

Биты 11-14
основного слова
состояния могут
быть заданы
в параметрах
6.22…6.25

Состояние

привода

Speed Act (5.05)

Speed Ref (5.04)

Arm Volt Act (3.03

Arm Cur Ref (3.01)

Arm Cur Act (3.02)

Power Act (3.21)

Torque Act (3.23)

Fld Cur Act (4.02)

Dataset 3.2

Dataset 3.3

AI1 Act (6.26)

AI2 Act (6.27)

Ramp In Act (5.33)

Dataset 2.2 Asn 6.20

*

Фактическое значение 1

2.05

Main Stat
WordMain Stat Word

* В целях тестирования предусмотрена посылка Dataset 3.2 и 3.3 обратно
к PLC с использованием Dataset  2.2 Asn (6.20) и Dataset 2.3 (6.21)

Фактическое значение 2

Speed Act (5.05)

Speed Ref (5.04)

Arm Volt Act (3.03

Arm Cur Ref (3.01)

Arm Cur Act (3.02)

Power Act (3.21)

Torque Act (3.23)

Fld Cur Act (4.02)

Dataset 3.2

Dataset 3.3

AI1 Act (6.26)

AI2 Act (6.27)

Ramp In Act (5.33)

Dataset 2.3 Asn 6.21
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Ðèñ. 7/3 Îáçîð äëÿ Dataset 3 è 4. Òåêóùèé êîíòðîëü ñîñòîÿíèÿ ïðèâîäà ïðè ïåðåäà÷å ïî

øèíå ñâÿçè

8.01

DataSet 4.1

Fld Cur Act

PLC

Ш
и
н
а

R
S

-2
3
2

Ш
и
н
а
 п

а
н
е
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DataSet 4.2

Power Act

DataSet 4.3

Torque Act

Блокировка

DO1

Aux Sp Ref Sel 5.26

Aux Sp Ref Sel 5.26

Speed Act (5.05)
Speed Ref (5.04)

Arm Volt Act (3.03

Arm Cur Ref (3.01)

Arm Cur Act (3.02)

Power Act (3.21)

Torque Act (3.23)

Fld Cur Act (4.02)

Dataset 3.2

Dataset 3.3

AI1 Act (6.26)

AI2 Act (6.27)

Ramp In Act (5.33)

AO1 Assign 6.05

В целях тестирования предусмотрена посылка Dataset 3.2 и 3.3 обратно
к PLC с использованием Dataset  2.2 Asn (6.20) и Dataset 2.3 (6.21)

Speed Act (5.05)

Speed Ref (5.04)

Arm Volt Act (3.03

Arm Cur Ref (3.01)

Arm Cur Act (3.02)

Power Act (3.21)

Torque Act (3.23)

Fld Cur Act (4.02)
Dataset 3.2

Dataset 3.3

AI1 Act (6.26)

AI2 Act (6.27)

Ramp In Act (5.33)

AO2 Assign 6.08

DataSet 3.1

Digital Ref

DataSet 3.2

Analog Ref

DataSet 3.3

Analog Ref

Nxxx -01

x x x x x x x x
ADAPTER

BUSTERMINATION

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHFDG D(N)D(P)

X1

X2

PE SHFDG D(N)D(P)SH

XMIT

REC

ERROR

+24V0V SH

Bit
15

... ...

Bit
05

Bit
04

Bit
03

Bit
02

Bit
01

Bit
00

DO2

DO3

DO4

Digital RefDataset 3.1

±10 В

±10 В

Dataset 3.2

Analog Ref

Dataset 3.3

Analog Ref

Dataset 3.3
Dataset 3.2

Dataset 4.1

Fld Cur Act

Dataset 4.2

Power Act

Dataset 4.3

Torque Act

DO5

А
д

а
п
те

р
 ш

и
н
ы

с
в
я
зи

6.11

6.12

6.13

6.14

6.15

DOx Assign
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Êîììóíèêàöèîííûå ïàðàìåòðû

Â ñëó÷àå âíåøíåãî óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì äåéñòâóþò

óêàçûâàåìûå íèæå êîììóíèêàöèîííûå ïàðàìåòðû.

Cmd Location (2.02)

Íàçíà÷åíèå: Óêàçûâàåòñÿ âàðèàíò âíåøíåãî óïðàâ-

ëåíèÿ ïðèâîäîì ÷åðåç îáû÷íûé âõîä/âûõîä èëè ÷å-

ðåç ïîñëåäîâàòåëüíûé èíòåðôåéñ.

Çíà÷åíèå:

0 Çàâèñèìîñòü îò ìàêðîñà

1 Êîíòàêòíûå âûâîäû (X1...X5 íà SDCS-CON-3)

2 Øèíà – Ïîñëåäîâàòåëüíûé èíòåðôåéñ äëÿ

âíåøíåãî óïðàâëåíèÿ óêàçûâàåòñÿ â ïàðà-

ìåòðå Modul Type (8.01) (øèíà ñâÿçè, ïîðò

RS232 èëè ïîðò ïàíåëè)

3 Êëþ÷ – Àâòîìàòè÷åñêîå ïåðåêëþ÷åíèå ìåæäó

øèíîé è êîíòàêòíûìè âûâîäàìè

Comm Fault Time (2.08)

Íàçíà÷åíèå: Äëÿ íàáëþäåíèÿ çà ïåðåäà÷åé ÷åðåç ïîñ-

ëåäîâàòåëüíûé èíòåðôåéñ, èñïîëüçóåìûé äëÿ âíåø-

íåãî óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì (îïðåäåëÿåòñÿ â ïàðà-

ìåòðå Modul Type (8.01).).

Çíà÷åíèå:

0,01...10 ñ

Îïðåäåëÿåòñÿ ìàêñèìàëüíî äîïóñòèìîå âðåìÿ

îòñóòñòâèÿ ñâÿçè â ñåêóíäàõ. Åñëè â òå÷åíèå

ýòîãî âðåìåíè íå ïðèíèìàþòñÿ íèêàêèå ñîîáùå-

íèÿ, ãåíåðèðóåòñÿ ñîîáùåíèå îá îøèáêå è äàëüíåé-

øåå ïîâåäåíèå ïðèâîäà îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåò-

ðîì Comm Fault Mode (2.07);

0.00ñ = èãíîðèðîâàíèå îøèáêè, ïðîäîëæåíèå ðàáî-

òû ïðèâîäà.

Comm Fault Mode (2.07)

Íàçíà÷åíèå: Îïðåäåëÿåòñÿ ïîâåäåíèå ïðèâîäà â ñëó-

÷àå íàðóøåíèÿ ñâÿçè.

Çíà÷åíèå:

0 Òîðìîæåíèå ïî ïèëîîáðàçíîé ôóíêöèè çàìåä-

ëåíèÿ (ïàðàìåòð 5.10) ñ ïîñëåäóþùèì âûê-

ëþ÷åíèåì ïðèâîäà è ãåíåðàöèåé ñîîáùåíèÿ

îá îøèáêå.

1 Òîðìîæåíèå ñ êðóòÿùèì ìîìåíòîì = îãðàíè-

÷åíèåì ïî êðóòÿùåìó ìîìåíòó (ïàðàìåòð

3.07, 3.07) ñ ïîñëåäóþùèì âûêëþ÷åíèåì ïðè-

âîäà è ãåíåðàöèåé ñîîáùåíèÿ îá îøèáêå.

2 Íåìåäëåííîå âûêëþ÷åíèå ïðèâîäà ñ âûâî-

äîì ñîîáùåíèÿ îá îøèáêå

Íåîáõîäèìûå óñòàíîâî÷íûå çíà÷åíèÿ ïàðàìåòðîâ äëÿ ïåðåäà÷è ïî øèíå ñâÿçè (fieldbus)

Параметр Имя параметра в озможные значения рекоменду емые
значения

2.02 Cmd Location   0=Macro depend (зав исимость от

      макроса)

  1=Terminals (шина, терминалы)
  2=Bus

  3=Key  (ключ)

2=Bus

2.07 Comm Fault Mode   0=Ramp (линейно изменяю щаяся

      фу нкция)

  1=Torque Lim (предел кру тящего
      момента)

  2=Coast (инерционный режим)

0=Ramp

2.08 Comm Fault Time 0.00с=без контроля

0.01…10.00с=длительность

неисправ ности
0.20s

3.15 Torque Ref Sel   0=Macro depend (зав исимость от
      макроса)

  1=AI1

  2=AI2

  3=Bus Main Ref (основ ной
      опорный сигнал шины)

  4=Bus Aux Ref (вспомогательный

      опорный сигнал шины)
  5=Fixed Torque (фиксированный

      кру тящий момент)

  6= Commis Ref 1 (опорное

       значение 1 сдачи в
       эксплу атацию)

  7= Commis Ref 2

  8= Squarewav e (прямоу гольные

       импу льсы)
  9= Const Zero (ну лев ая константа)

0=Macro depend

5.01 Speed Ref  Sel   0=Macro depend

  1=AI1

  2=AI2

  3=Bus Main Ref
  4=Bus Aux Ref

  5=Fixed Sp1

  6=Fixed Sp2
  7=Commis Ref 1

  8=Commis Ref 2

  9=Squarewav e

10=Const Zero

3=Bus Main Ref

5.26 Aux Sp Ref  Sel   0=Macro depend
  1=AI1

  2=AI2

  3=Bus Main Ref

  4=Bus Aux Ref
  5=Fixed Sp1

  6=Fixed Sp2

  7=Commis Ref 1

  8=Commis Ref 2
  9=Squarewav e

10=Const Zero

4=Bus Aux Ref

8.01 Fieldbus Par 1   0=Disable (блокиров ка)

  1=Fieldbus (шина в озбу ждения)

  2=порт панели RS232
  3=Панель - порт

  4=Res Fieldbus

Зависит от
приложения

8.02

….

8.16

Fieldbus Par 2

….

Fieldbus Par 16

….

….

….

Зависит от

параметра 8.01
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Ñòðóêòóðà òåëåãðàììû

Ïîñëåäîâàòåëüíàÿ ñâÿçü ñ PLC ìîæåò îñóùåñòâ-

ëÿòüñÿ ÷åðåç àäàïòåð øèíû ñâÿçè, ïîðò RS232 èëè

ïîðò ïàíåëè. Íåçàâèñèìî îò ïðîòîêîëà øèíû ýòè

ïîðòû âçàèìîäåéñòâóþò ñ ïðîãðàììíûì îáåñïå÷å-

íèåì DCS400 ñ ïîìîùüþ çàäàííûõ íàáîðîâ äàííûõ.

Èìåþòñÿ ÷åòûðå íàáîðà äàííûõ, êàæäûé èç êîòîðûõ

ñîäåðæèò òðè 16-ðàçðÿäíûõ ñëîâà. Ñìûñëîâîå çíà-

÷åíèå íàáîðîâ äàííûõ ÿâëÿåòñÿ ñëåäóþùèì:

Ïåðåäà÷à óïðàâëÿþùèõ è îïîðíûõ çíà÷åíèé îò

ÏËÊ ê ïðèâîäó

Íàáîð äàííûõ 1.1: Îñíîâíîå ñëîâî

óïðàâëåíèÿ (5 ðàçðÿäîâ

çàïîëíÿþòñÿ ãðóïïîé

ïàðàìåòðîâ 9)

Íàáîð äàííûõ 1.2: Îñíîâíîå îïîðíîå

çíà÷åíèå øèíû

Íàáîð äàííûõ 1.3: Âñïîìîãàòåëüíîå

îïîðíîå çíà÷åíèå øèíû

Ïåðåäà÷à èíôîðìàöèè î ñîñòîÿíèè è ôàêòè÷åñ-

êèõ çíà÷åíèé îò ïðèâîäà ê ÏËÊ

Íàáîð äàííûõ 2.1: Îñíîâíîå ñëîâî ñîñòîÿíèÿ

(4 ðàçðÿäà çàïîëíÿþòñÿ

ïàðàìåòðîì MSW bit 1x Ass

(6.22…6.25))

Íàáîð äàííûõ 2.2: Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå 1

(îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåòðîì

Dataset 2.2 As (6.20))

Íàáîð äàííûõ 2.3: Ôàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå 2

(îïðåäåëÿåòñÿ ïàðàìåòðîì

Dataset 2.3 As (6.21))

Ïåðåäà÷à öèôðîâûõ è àíãàëîãîâûõ çíà÷åíèé îò

PLC ê ïðèâîäó

Íàáîð äàííûõ 3.1: DO1...DO5 (çàäàþòñÿ

ïîñðåäñòâîì 6.11...6.15)

Íàáîð äàííûõ 3.2: AOx, Âûáîð ìàñøòàáà:

±4096 =̂ ±10 Â (çàäàåòñÿ

ïîñðåäñòâîì 6.05/6.08)

Íàáîð äàííûõ 3.3: AOx, Âûáîð ìàñøòàáà:

±4096 =̂ ±10 Â (çàäàåòñÿ

ïîñðåäñòâîì 6.05/6.08)

Ïåðåäà÷à ôàêòè÷åñêîãî çíà÷åíèÿ îò ïðèâîäà ê PLC

Íàáîð äàííûõ 4.1: Fld Cur Act (ôèêñèðîâàííîå)

Íàáîð äàííûõ 4.2: Power Act (ôèêñèðîâàííîå)

Íàáîð äàííûõ 4.3: Torque Act (ôèêñèðîâàííîå)

Ðàñïðåäåëåíèå ñëîâ óïðàâëåíèÿ è ñîñòîÿíèÿ

Ðàñïðåäåëåíèå îñíîâíîãî ñëîâà óïðàâëåíèÿ (íàáîð

äàííûõ 1.1) è îñíîâíîãî ñëîâà ñîñòîÿíèÿ (íàáîð

äàííûõ 2.1) îñóùåñòâëÿåòñÿ èäåíòè÷íî ðàñïðåäåëå-

íèþ îñíîâíîãî ñëîâà óïðàâëåíèÿ (2.05) è îñíîâ-

íîãî ñëîâà ñîñòîÿíèÿ (2.06) êîíâåðòîðà DCS 400.

Ðàñïðåäåëåíèå âûïîëíÿåòñÿ ñëåäóþùèì îáðàçîì:

Ïðèìå÷àíèå: Äëÿ îáåñïå÷åíèÿ ïðàâèëüíîé ðàáîòû
ïàðàìåòðû COAST è EME STOP â îñíîâíîì ñëîâå
óïðàâëåíèÿ äîëæíû áûòü ïåðåâåäåíû â ëîãè÷åñêîå
ñîñòîÿíèå 1.

Ïðèìå÷àíèå: Â îñíîâíîì ñëîâå ñîñòîÿíèÿ
ïàðàìåòðû RDY ON, COAST ACT, EME STOP ACT è
REMOTE ïåðåâîäÿòñÿ â ëîãè÷åñêîå ñîñòîÿíèå 1,
åñëè âêëþ÷åíî ïèòàíèå ýëåêòðîíèêè, âûêëþ÷åí
ïðèâîä è íå âîçíèêàþò íèêàêèå íåèñïðàâíîñòè.

Îñíîâíîå ñëîâî ñîñòîÿíèÿ (2.06)

Îñíîâíîå ñëîâî óïðàâëåíèÿ (2.05)

Бит Имя Определение

0 * ON 1=Drive ON (привод ВКЛ)

0=Drive OFF (прив од ВЫКЛ)

1 * COAST 1=not COAST (нет инерционного режима )

0=COAST (инерционный режим)

2 * EME_STOP 1=no EME_STOP (нет аварийного останов а)

0=EME_STOP (ав арийный останов )

3 * RUN 1=START (запу ск)

0=STOP (останов)

4 1=

0=

5 1=

0=

6 1=

0=

7 RESET 0>1=RESET (возв рат в исходное состояние)

0  = нет RESET

8 * JOG_1 1=JOG 1 (толчков ая подача 1)

0= нет JOG 1

9 * JOG_2 1=JOG 2 (толчков ая подача 2)
0= нет JOG 2

10 1=

0=

Определение см. в  гру ппе параметров  9

12 MCW_BIT_12 Определение см. в  гру ппе параметров  9

13 MCW_BIT_13 Определение см. в  гру ппе параметров  9

14 MCW_BIT_14 Определение см. в  гру ппе параметров  9

15 MCW_BIT_15 Определение см. в  гру ппе параметров  9

* действу ет при Cmd Location (2.02) = Bus; в се дру гие биты не

зависят от Cmd Location.

Бит Имя Определение

0 RDY_ON 1=ГОТОВНОСТЬ К ВКЛЮЧЕНИЮ (ON)
0=нет RDY_ON

1 RDY_RUNNING 1=ГОТОВНОСТЬ к RUN (ХОДУ)
0=нет RDY_RUN

2 RUNNING 1=ХОД
0=нет ХОДА

3 FAULT 1=НЕИСПРАВНОСТЬ
0=нет НЕИСПРАВНОСТИ

4 COAST_ACT 1=нет COAST (инерционного режима)
0=COAST

5 EME_STOP_ACT 1=нет АВАРИЙНОГО ОСТАНОВА
(EME_STOP)
0=EME_STOP

6 1=
0=

7 ALARM 1=АВАРИЯ
0=нет АВАРИИ

8 AT_SETPOINT 1=Ref=Act
0=Ref<>Act

9 REMOTE 1=терминал/шина
0=местный (панель/программный пакет)

10 ABOVE_LIMIT 1=скорость > SpLev1 (5.16)
0=скорость < SpLev1 (5.16)

11 MSW_BIT_11_ASS Определение см. в параметре 6.22

12 MSW_BIT_12_ASS Определение см. в параметре 6.23

13 MSW_BIT_13_ASS Определение см. в параметре 6.24

14 MSW_BIT_14_ASS Определение см. в параметре 6.25

15 DDCS-Protocol
(DCS400 -
адаптер)

1= неисправность DDCS
0=DDCS в норме
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7.1 Ïîðò ïàíåëè
Èíòåðôåéñ ïîðò ïàíåëè èñïîëüçóåòñÿ îáû÷íî äëÿ ñî-

åäèíåíèé ïàíåëè óïðàâëåíèÿ. Óñòàíîâî÷íûìè çíà÷åíè-

ÿìè äàííîãî èíòåðôåéñà ïî óìîë÷àíèþ ÿâëÿþòñÿ:

Óðîâåíü ñèãíàëà: +12 Â / 0 Â

Ôîðìàò äàííûõ: UART

Ôîðìàò ñîîáùåíèÿ: Modbus-Protocoll

Ìåòîä ïåðåäà÷è: ïîëóäóïëåêñíûé

Ñêîðîñòü: 9600 áîä

Êîëè÷åñòâî áèòîâ äàííûõ: 8

Êîëè÷åñòâî ñòîïîâûõ áèòîâ: 2

Áèò ÷åòíîñòè: îòñóòñòâóåò

Â äðóãîì âàðèàíòå äàííûé èíòåðôåéñ ìîæåò áûòü

èñïîëüçîâàí äëÿ âíåøíåãî óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì, íà-

ïðèìåð, äëÿ ïîäêëþ÷åíèÿ ê ïîðòàì RS232-COM ïåðñî-

íàëüíîãî êîìïüþòåðà èëè ê øèíàì RS485. Èìååòñÿ

ïðåäóñìîòðåííûé â êà÷åñòâå äîïîëíèòåëüíîãî ýëå-

ìåíòà ñïåöèàëüíûé àäàïòåð (àäàïòåð “RS232/RS485”),

ïðåîáðàçóþùèé âíóòðåííèå ñèãíàëû èíòåðôåéñà ñî-

ãëàñíî òðåáîâàíèÿì âûáðàí-

íîãî èíòåðôåéñà RS 232 èëè

RS 485 interface. Äàííûé àäàï-

òåð óñòàíàâëèâàåòñÿ íà ïðè-

âîäå ñ ïîìîùüþ øòåïñåëü-

íûõ ðàçúåìîâ âìåñòî ïàíåëè

óïðàâëåíèÿ è ñðàçó ãîòîâ ê

ðàáîòå. Âîçìîæíî èñïîëü-
çîâàíèå ëèáî ïàíåëè óïðàâ-
ëåíèÿ, ëèáî ñïåöèàëüíîãî
àäàïòåðà, íî íå îáîèõ âìåñòå.

Àäàïòåð ñîäåðæèò âèíòî-

âûå ñîåäèíèòåëè äëÿ ïîä-

êëþ÷åíèÿ ê øèíå RS 485 è 

9-êîíòàêòíûé ðàçúåì äëÿ ñî-

åäèíåíèÿ ñ RS232. Âîçìîæ-

íî èñïîëüçîâàíèå ëèáî

RS485, ëèáî RS232, íî íå

îáîèõ âìåñòå.

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ èíòåðôåéñà ïàíåëü-ïîðò ñ öå-

ëüþ âíåøíåãî óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ïî ïðîòîêîëó

Modbus:

Ðàñïðåäåëåíèå ñëîâà ñîñòîÿíèÿ

Ïðåäóñìîòðåíî çàäàíèå ñ ïîìîùüþ ïàðàìåòðîâ ÷åòû-

ðåõ áèòîâ ñëîâà ñîñòîÿíèÿ (íàáîðà äàííûõ 2.1).

Ñèãíàëû âûáèðàþòñÿ â ïàðàìåòðàõ MSW bit 11 Ass

(6.22), MSW bit 12 Ass (6.23), MSW bit 13 Ass (6.24) è

MSW bit 14 Ass (6.25).

Ðàñïðåäåëåíèå íàáîðà äàííûõ

Â íàáîðàõ äàííûõ 2.2 è 2.3 ïåðåäàþòñÿ ôàêòè÷åñêèå

çíà÷åíèÿ. Ôàêòè÷åñêèå çíà÷åíèÿ âûáèðàþòñÿ â ïàðà-

ìåòðè÷åñêèõ íàáîðàõ äàííûõ 2.2 Ass (6.20) è 2.3 Ass

(6.21).

Çíà÷åíèåì ïî óìîë÷àíèþ äëÿ

íàáîðà äàííûõ 2.2 ÿâëÿåòñÿ Speed Act

íàáîðà äàííûõ 2.3 ÿâëÿåòñÿ Arm Cur Act

Äëÿ ñïåöèàëüíûõ öåëåé âîçìîæíà íåïîñðåäñòâåí-

íàÿ ïåðåäà÷à â íàáîðå äàííûõ 3 ïÿòè öèôðîâûõ

çíà÷åíèé è äâóõ àíàëîãîâûõ çíà÷åíèé, ïðèñâàèâàå-

ìûõ âûõîäàì íà ïîñòîÿííîé îñíîâå.

Íàçíà÷åíèå:

Áèò 0 íàáîðà äàííûõ 3.1 = DO1 öèôðîâîå

çíà÷åíèå

Áèò 1 íàáîðà äàííûõ 3.1 = DO2 öèôðîâîå

çíà÷åíèå

Áèò 2 íàáîðà äàííûõ 3.1 = DO3 öèôðîâîå

çíà÷åíèå

Áèò 3 íàáîðà äàííûõ 3.1 = DO4 öèôðîâîå

çíà÷åíèå

Áèò 4 íàáîðà äàííûõ 3.1 = DO5 öèôðîâîå

çíà÷åíèå

Íàáîð äàííûõ 3.2: = AO1/2 àíàëîãîâîå

çíà÷åíèå

Íàáîð äàííûõ 3.3: = AO1/2 àíàëîãîâîå

çíà÷åíèå

Â ïîñëåäóþùèõ ðàçäåëàõ ïðèâîäèòñÿ ïîäðîáíîå îïè-

ñàíèå òðåõ èìåþùèõñÿ ïîñëåäîâàòåëüíûõ èíòåð-

ôåéñîâ.

Âêëþ÷åíèå è âûêëþ÷åíèå ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè äëÿ èíèöèàëèçàöèè èíòåðôåéñà

ïîðò ïàíåëè ñ öåëüþ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ÷åðåç ÏËÊ.

Åñëè çàäàíèå ýòèõ ïàðàìåòðîâ âûïîëíÿåòñÿ ñ ïàíåëè ïîñëå âêëþ÷åíèÿ ïèòàíèÿ

ýëåêòðîíèêè, äèñïëååì âûñâå÷èâàåòñÿ ñîîáùåíèå ‘Comm Loss’ (ïîòåðÿ ñâÿçè) ïî

ïðè÷èíå òåêóùåé áëîêèðîâêè ñâÿçè ïàíåëè.

Äëÿ âîçâðàòà ïàðàìåòðîâ â èñõîäíîå ñîñòîÿíèå òðåáóåòñÿ ïðîãðàììíûé ïàêåò

ÏÊ Drive Window Light!

Ïàðàìåòð Çíà÷åíèå Àëüòåðíàòèâíûå Òèïîâàÿ óñòàíîâêà
óñòàíîâêè

8.01 Òèï ìîäóëÿ Áëîêèðîâêà
 Fieldbus Fieldbus

Par 1 ïîðò RS232 Ïîðò ïàíåëè
Ïîðò ïàíåëè

Res Fieldbus

8.02 Íîìåð 1…247 ïî ìåðå
 Fieldbus Par 2 ñòàíöèè íåîáõîäèìîñòè

8.03 Ñêîðîñòü 0 =   9600 áîä

 Fieldbus Par 3 1 = 19200 áîä 0 =   9600 áîä
8.04 ×åòíîñòü 0 = îòñóòñòâóåò

 Fieldbus Par 4 (2 ñòîïîâûõ áèòà)
1 = íå÷åòíîå ÷èñëî 0 = îòñóòñòâóåò

ïðèçíàêîâ (1 ñòîïîâûé áèò)
2 = ÷åòíîå ÷èñëî ïðèçíàêîâ

(1 ñòîïîâûé áèò)

Òàáëèöà 7.1/1: Óñòàíîâî÷íûå çíà÷åíèÿ èíòåðôåéñà ïàíåëü-ïîðò
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7.2 Ïîðò RS232

Èíòåðôåéñ RS232 îáû÷íî èñïîëüçóåòñÿ äëÿ çàäàíèÿ

ïàðàìåòðîâ â ïðèâîäå ïîñðåäñòâîì ïðîãðàììíîãî

ïàêåòà ÏÊ Drive Window Light.

Óñòàíîâî÷íûìè çíà÷åíèÿìè äàííîãî èíòåðôåéñà ïî

óìîë÷àíèþ ÿâëÿþòñÿ:

Óðîâåíü ñèãíàëà: RS232 (+12 Â / -12 Â)

Ôîðìàò äàííûõ: UART

Ôîðìàò ñîîáùåíèÿ: Modbus-Protocol

Ìåòîä ïåðåäà÷è: ïîëóäóïëåêñíûé

Ñêîðîñòü: 9600 áîä

Êîëè÷åñòâî áèòîâ äàííûõ: 8

Êîëè÷åñòâî ñòîïîâûõ áèòîâ: 1

Áèò ÷åòíîñòè: íå÷åòíîå ÷èñëî

ïðèçíàêîâ

Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ èíòåðôåéñà ïîðò RS232 ñ öå-

ëüþ âíåøíåãî óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ïî ïðîòîêîëó

Modbus:

Òàáëèöà 7.2/1: Óñòàíîâî÷íûå çíà÷åíèÿ èíòåðôåéñà ïîðò RS232

1

9

5

6

X6: Îïèñàíèå

1 íå ïîäêëþ÷åí

2 TxD (ïåðåäàò÷èê)

3 RxD (ïðèåìíèê)

4 íå ïîäêëþ÷åí

5 SGND Ñèãíàëüíàÿ

çåìëÿ

6...9 íå ïîäêëþ÷åí

Ðèñ. 7.2/1 Íàçíà÷åíèå êîíòàêòíûõ

âûâîäîâ èíòåðôåéñà ïîðò RS232

Âêëþ÷åíèå è âûêëþ÷åíèå ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè äëÿ èíèöèàëèçàöèè èíòåðôåéñà

ïîðò RS232 ñ öåëüþ óïðàâëåíèÿ ïðèâîäîì ÷åðåç ÏËÊ.

Åñëè çàäàíèå ýòèõ ïàðàìåòðîâ âûïîëíÿåòñÿ ñ ïîìîùüþ ïðîãðàììíîãî ïàêåòà ÏÊ

Drive Window Light ïîñëå âêëþ÷åíèÿ ïèòàíèÿ ýëåêòðîíèêè, Drive Window Light äàëåå

íå ôóíêöèîíèðóåò ââèäó òåêóùåé áëîêèðîâêè ñâÿçè ïðîãðàììíîãî ïàêåòà.

Äëÿ âîçâðàòà ïàðàìåòðîâ â èñõîäíîå ñîñòîÿíèå íåîáõîäèìà ïàíåëü óïðàâëåíèÿ.

Ïàðàìåòð Çíà÷åíèå Àëüòåðíàòèâíûå Òèïîâàÿ óñòàíîâêà
óñòàíîâêè

8.01 Òèï ìîäóëÿ Áëîêèðîâêà
 Fieldbus Fieldbus

Par 1 ïîðò RS232 Ïîðò RS232
Ïîðò ïàíåëè

Res Fieldbus

8.02 Íîìåð 1…247 ïî ìåðå
 Fieldbus Par 2 ñòàíöèè íåîáõîäèìîñòè

8.03 Ñêîðîñòü 0 =   9600 áîä

 Fieldbus Par 3 1 = 19200 áîä 0 =   9600 áîä
8.04 ×åòíîñòü 0 = îòñóòñòâóåò

 Fieldbus Par 4 (2 ñòîïîâûõ áèòà)
1 = íå÷åòíîå ÷èñëî 0 = îòñóòñòâóåò

ïðèçíàêîâ (1 ñòîïîâûé áèò)
2 = ÷åòíîå ÷èñëî ïðèçíàêîâ

(1 ñòîïîâûé áèò)
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7.3 Èíòåðôåéñ øèíû ñâÿçè

(Fieldbus)

Äëÿ ñîåäèíåíèÿ ñ òàêèìè âíåøíèìè óïðàâëÿþùèìè

óñòðîéñòâàìè, êàê PLCs, îáû÷íî èñïîëüçóåòñÿ òðå-

òèé ïîñëåäîâàòåëüíûé èíòåðôåéñ, "èíòåðôåéñ øèíû

ñâÿçè".

Â êà÷åñòâå äîïîëíèòåëüíûõ ýëåìåíòîâ äëÿ DCS 400

ïðåäóñìîòðåíî íåñêîëüêî ñïåöèôè÷åñêèõ àäàïòåðîâ

ïðîòîêîëà øèíû ñâÿçè (fieldbus). Ïîñëåäóþùåå

îïèñàíèå ÿâëÿåòñÿ êðàòêèì îáçîðîì. Ïîäðîáíàÿ

èíôîðìàöèÿ ïðèâåäåíà â îïèñàíèÿõ êîíêðåòíûõ àäàï-

òåðîâ.

Õàðàêòåðèñòèêè:

• Àäàïòåð øèíû ñâÿçè óñòàíàâëèâàåòñÿ íà âíåøíåé

ìîíòàæíîé ðåéêå

• Ïèòàíèå ïîäàåòñÿ èç èñòî÷íèêà DCS 400 (âñòðîåí-

íîãî)

• Àäàïòåð è DCS 400 ñîåäèíåíû ìåæäó ñîáîé îïòè-

÷åñêèì êàáåëåì

• DCS 400 àâòîìàòè÷åñêè ðàñïîçíàåò òèï ïîäêëþ÷à-

åìîé øèíû ñâÿçè

• Ïîýòîìó çàäàíèå ñïåöèôè÷åñêèõ ïàðàìåòðîâ

ïîëüçîâàòåëÿ ñóùåñòâåííî ñîêðàùàåòñÿ

Òàêèå ñïåöèôè÷åñêèå ïàðàìåòðû ïîëüçîâàòåëÿ, êàê

àäðåñà ñòàíöèé èëè óñòàíîâî÷íûå ïàðàìåòðû Modbus,

çàäàþòñÿ òîëüêî îäíîêðàòíî ïðè ñäà÷å â ýêñïëóàòàöèþ.

Êðàòêîå ðóêîâîäñòâî ïî ñäà÷å â ýêñïëóàòàöèþ

• Âûêëþ÷èòå (Off) ïèòàíèå ýëåêòðîíèêè DCS 400.

• Óñòàíîâèòå àäàïòåð øèíû ñâÿçè (fieldbus)

íà ìîíòàæíîé ðåéêå

• Ïîäñîåäèíèòå àäàïòåð ê èñòî÷íèêó ïèòàíèÿ (X8).

• Ïðèñîåäèíèòå îïòè÷åñêèå êàáåëè îò àäàïòåðà

ê DCS 400 (V800).

• Ñîåäèíèòå êàáåëü fieldbus cable ñ àäàïòåðîì

fieldbus.

• Âêëþ÷èòå (On) ïèòàíèå ýëåêòðîíèêè DCS 400.

• Âûäåðæèòå ïàóçó ïðèìåðíî 10 ñåêóíä.

Â òå÷åíèå ýòîãî âðåìåíè âûïîëíÿåòñÿ èíèöèà-

ëèçàöèÿ íà ó÷àñòêå ìåæäó àäàïòåðîì è DCS 400.

Áîëüøèíñòâî ïàðàìåòðîâ fieldbus ïðåäâàðè-

òåëüíî îïðåäåëÿþòñÿ àäàïòåðîì fieldbus â

àâòîìàòè÷åñêîì ðåæèìå ïî îêîí÷àíèè äàííîé

ïðîöåäóðû.

• Set Fieldbus Par 1 (8.01) (Module Type) = Fieldbus.

• Çàäàéòå ñïåöèôè÷åñêèå ïàðàìåòðû ïîëüçîâàòå-

ëÿ. Çà ïîäðîáíûìè ñâåäåíèÿìè îáðàòèòåñü ê îïè-

ñàíèÿì, ñîïðîâîæäàþùèì àäàïòåðû fieldbus.

• Âûäåðæèòå 10-ñåêóíäíóþ ïàóçó.

• Çàíîâî âûêëþ÷èòå è âêëþ÷èòå èñòî÷íèê ïèòà-

íèÿ ýëåêòðîíèêè ñ öåëüþ ïîâòîðíîé èíèöèàëèçà-

öèè óñòàíîâî÷íûõ çíà÷åíèé ñïåöèôè÷åñêèõ ïàðà-

ìåòðîâ ïîëüçîâàòåëÿ, îòêîððåêòèðîâàííûõ ñ ó÷å-

òîì ïîñëåäîâàòåëüíîé ïåðåäà÷è.

Êîììóíèêàöèîííûå ïàðàìåòðû Cmd Location (2.02),

Comm Fault Mode (2.07) è Comm Fault Time (2.08)

íåîáõîäèìî çàäàâàòü âðó÷íóþ ñ öåëüþ îáåñïå÷åíèÿ

êîíòðîëÿ çà ïåðåäà÷åé. Ñì. ðàçäåë ïî êîììóíèêàöè-

îííûì ïàðàìåòðàì âûøå â äàííîì äîêóìåíòå.

Ðèñ. 7.3/2 Ñîåäèíåíèå àäàïòåðà Fieldbus ñ DCS 400

A

Ðèñ. 7.3/1 Ñîåäèíåíèå àäàïòåðà Fieldbus ñ DCS 400

è ÏËÊ

Nxxx-01

xxxxxxxx

ADAPTER

BUS

TERMINATI ON
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OFF

RXD

TXD

PE SHF DG D(N) D(P )
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+24 В/ ≤  150 мA

Nxxx-01
xxxxxxxx

ADAPTER

BUS
TERMINATION

ON

OFF

RXD

TXD

PE SHF DG D(N) D(P)
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Кабель шины

связи
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Êðàòêèé îáçîð ïàðàìåòðîâ äëÿ áîëüøèíñòâà ðàñ-

ïðîñòðàíåííûõ øèí ñâÿçè (fieldbus)

Äëÿ çàäàíèÿ ïàðàìåòðîâ ñ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ ïðåæ-

äå âñåãî ïåðåêëþ÷èòåñü íà Long Par List â MENU

selection ñ öåëüþ ïðîñìîòðà ïàðàìåòðîâ. Äëÿ ïðî-

äîëæåíèÿ çàäàéòå ñïåöèôè÷åñêèå ïàðàìåòðû ïîëüçî-

âàòåëÿ (îáîçíà÷àþòñÿ æèðíûì  øðèôòîì).

Profibus (âêëþ÷àÿ ïåðåñûëêó ïàðàìåòðîâ)

Параметр Значение Альтернативные установки Типовые значения

8.01 Тип модуля 0 = блокировка

1 = Шина связи (Fieldbus)

2 = RS232 - порт

3 = Панель - порт

4 = Res Feldbus

Fieldbus

8.02 Режим Profibus 0 = FMS

1 = PPO1

Пересылка данных PLC - DCS
(DS1.1, 1.2 + Пар.)

Пересылка данных DCS - PLC

(DS2.1, 2.2 + Пар.)

2 = PPO2

Пересылка данных PLC - DCS
(DS1.1…1.3, 3.1…3.3 + Пар.)
Пересылка данных DCS - PLC

(DS2.1…2.3, 4.1…4.3 + Пар.)

3 = PPO3

Пересылка данных PLC - DCS
(DS1.1, 1.2)

Пересылка данных DCS - PLC
(DS2.1, 2.2)

4 = PPO4

Пересылка данных PLC - DCS
(DS1.1…1.3, 3.1…3.3)
Пересылка данных DCS - PLC
(DS2.1…2.3, 4.1…4.3)

1 = PPO1

8.03 Номер станции 2…126 2

8.04 Скорость в бодах 0 =        9,6 кбод

1 =        19,2 кбод

2 =        93,75 кбод

3 =        187,5 кбод

4 =        500 кбод

5 =        1,5 Мбод

6 = Auto

6 = Auto

8.05 Число пар наборов
данных

1 = если 8.02 = 1 или 3

2 = если 8.02 = 2 или 4

1 (8.02 = 1)

8.06 Смещение набора
данных

0…255 0 = без смещения

8.07 Выдержка времени при
выключении

0…255   (интервал 20 мс)

между NPBA-02 и ведущим блоком 30 = 600 мс

8.08 Профиль передачи 0 = ABB DRIVES

1 = CSA 2.8/3.0

0 = ABB DRIVES
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Modbus (âêëþ÷àÿ ïåðåñûëêó ïàðàìåòðîâ)

Modbus Plus (âêëþ÷àÿ ïåðåñûëêó ïàðàìåòðîâ)

Параметр Значение Альтернативные установки Типовые значения

8.01 Тип модуля 0 = блокировка
1 = Шина связи (Fieldbus)
2 = RS232 - порт
3 = Панель - порт
4 = Res Fieldbus

1 = Fieldbus

8.02 Протокол 0 = Modbus Plus
      (с использованием корректного/
       некорректного сообщения)
1 = высокоскоростной MBP
      (без использования корректного/
       некорректного сообщения)

0 = Modbus Plus

8.03 Номер станции 1…64 3

8.04 Корректное сообщение 0…32767 -

8.05 Некорректное сообщение 0…32767 -

8.06 Выход глобальных
данных 1

0 = отсутствует
1 = слово управления
2 = эталонное значение 1
3 = эталонное значение 2
4 = слово состояния
5 = фактическое значение 1
6 = фактическое значение 2

4 = слово состояния

8.07 Выход глобальных
данных 2

0 = отсутствует
1 = слово управления
2 = эталонное значение 1
3 = эталонное значение 2
4 = слово состояния
5 = фактическое значение 1
6 = фактическое значение 2

5 = фактическое значение 1

8.08 Выход глобальных
данных 3

0 = нет
1 = слово управления
2 = эталонное значение 1
3 = эталонное значение 2
4 = слово состояния
5 = фактическое значение 1
6 = фактическое значение 2

6 = фактическое значение 2

8.09 Глобальные данные
на станции 1

0…64 (адрес ведомого блока) 0

8.10 Глобальные данные
в слове 1

0…31 (выход глобальных данных или
           адрес ведомого блока)

0

8.11 Глобальные данные
на станции 2

0…64 (адрес ведомого блока) 0

8.12 Глобальные данные
в слове 2

0…31 (выход глобальных данных или
           адрес ведомого блока)

0

8.13 Глобальные данные
на станции 3

0…64 (адрес ведомого блока) 0

8.14 Глобальные данные
в слове 3

0…31 (выход глобальных данных или
           адрес ведомого блока)

0

Параметр Значение Альтернативные установки Типовые значения

8.01 Тип модуля 0 = блокировка
1 = Шина связи (Fieldbus)
2 = RS232 - порт
3 = Панель - порт
4 = Res Feldbus

Fieldbus

8.02 Режим Modbus 0 = RTU wdg:flt
1 = RTU wdg:rst

0 = RTU wdg:flt

8.03 Номер станции 1…247 1

8.04 Скорость в бодах 0 =   1.200 бод
1 =   2.400 бод
2 =   4.800 бод
3 =   9600 бод
4 = 19200 бод

3 =   9600 бод

8.05 Четность 0 = четное число признаков
      (1 стоповый бит)
1 = нечетное число признаков
      (1 стоповый бит)
2 = отсутствует (2 стоповых бита)

2 = без четности

8.06 Корректное сообщение 0…65535 -

8.07 Некорректное сообщение 0…65535 -
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CS31 (áåç ïåðåñûëêè ïàðàìåòðîâ)

CAN-Bus (âêëþ÷àÿ ïåðåñûëêó ïàðàìåòðîâ)

Параметр Значение Альтернативные установки Типовые значения

8.01 Тип модуля 0 = блокировка
1 = Шина связи (Fieldbus)
2 = RS232 - порт
3 = Панель - порт
4 = Res Feldbus

Fieldbus

8.02 Протокол 1 1 = ABB CS31

8.03 Идентификатор модуля 0 = слово
1 = двоичный код

0 = слово

8.04 Номер станции 0…  5 (словарный режим)
0…57 (двоичный режим)

1

8.05 Адресный указатель 0 = нижний
1 = верхний

0 = нижний

8.06 Наборы данных 1…3 1

8.07 Константа набора данных 1 1…32767 (1=6 мс) 1

8.08 Константа набора данных 2 1…32767 (1=6 мс) 1

8.09 Константа набора данных 3 1…32767 (1=6 мс) 1

8.10 Смещение набора данных 1…255 1

Параметр Значение Альтернативные установки Типовые значения

8.01 Тип модуля 0 = блокировка
1 = Шина связи (Fieldbus)
2 = RS232 - порт
3 = Панель - порт
4 = Res Feldbus

Fieldbus

8.02 Режим WD 0 = CANopen: flt
1 = CANopen: rst

1 = CANopen: rst

8.03 Идентификатор узла 1…127 1

8.04 Скорость в бодах 0 =        1 Мбод
1 = 500 кбод
2 = 250 кбод
3 = 125 кбод
4 = 100 кбод
5 = 50 кбод
6 = 20 кбод
7 = 10 кбод

3 = 125 кбод

8.05 Профиль передачи 0 = CSA 2.8/3.0
1 = приводы
2 = прозрачный 2 = прозрачный

8.06 Выдержка времени при
выключении

0…255   (интервал 20 мс)
между NCAN-02 и ведущим
блоком

10 = 200 мс

8.07 Состояние

сообщений
адаптера шины возбуждения

  0 = самопроверка
  1 = перерегулирование RX Q
  2 = перерегулирование CAN
  3 = выключение шины
  4 = активизация ошибки
  5 = восстановление после
ошибки
  6 = перерегулирование TX Q
  7 = разъединение
  8 = запуск
  9 = останов
10 = отказ G
11 = Предварительная операция

12 = Возврат передачи в
исходное состояние
13 = Возврат узла в исходное
состояние

0  = самопроверка адаптера
1  = перерегулирование

приемника (программное)
2  = перерегулирование

приемника (аппаратное)
3  = адаптер в состоянии

выключения шины
4  = “1” в разряде ошибки

адаптера
5  = “0” в разряде ошибки

адаптера
6  = перерегулирование

передатчика
7  = узел отключен
8  = узел запущен
9  = узел остановлен
10 =узел без защиты
11 =узел переключен

на предварительную
операцию

12 = перезапуск передачи
13 =Возврат узла в исходное

состояние

8.08 Указатель набора данных 0 = FBA D SET 1
1 = FBA D SET 10

0 = FBA D SET 1

8.09 Количество наборов данных 1 или 2 1
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Çà ïîäðîáíîé èíôîðìàöèåé îáðàòèòåñü ê îïèñàíèþ

ñîîòâåòñòâóþùåãî àäàïòåðà fieldbus.

Åñëè òðåáóåòñÿ øèíà fieldbus, îòëè÷íàÿ îò óêàçàííîé

øèíû, îáðàòèòåñü â ìåñòíîå òîðãîâîå ïðåäñòàâè-

òåëüñòâî ABB. ABB íåïðåðûâíî ðàáîòàåò íàä ïîèñ-

êîì íîâûõ ðåøåíèé.

Òàáëèöà 7.3/1: Çàäàíèå ïàðàìåòðîâ äëÿ íàèáîëåå ðàñïðîñòðàíåííûõ àäàïòåðîâ fieldbus

DeviceNet (âêëþ÷àÿ ïåðåñûëêó ïàðàìåòðîâ)

Параметр Значение Альтернативные установки Типовые значения

8.01 Тип модуля 0 = блокировка
1 = Шина связи (Fieldbus)
2 = RS232 – порт
3 = Панель – порт
4 = Res Fieldbus

1 = Шина связи
(Fieldbus)

8.02 Идентификатор MAC 0…63 63

8.03 Скорость в бодах 0 = 125 кбод
1 = 250 кбод
2 = 500 кбод

0 = 125 кбод

8.04 Состояние 0 = самопроверка
1 = отсутствие соединения
2 = соединение выполнено
3 = блокировка по времени
4 = ошибка дубоирования MAC
5 = Шина выкл.
6 = Нарушение передачи
7 = Неправильная компоновка

Только считывание
(параметр).
В данном модуле при
пераоначальном
включении питания
отображается “No
connect” (отсутствие
соединения)

8.05 Выбор профиля 0 = приводы ABB
1 = CSA 2.8/3.0

0 = приводы ABB

8.06 Выбор  опросного выхода
(Poll)

0 = базовая скорость 3 = множественный
набор данных

8.07 Выбор опросного
входа/Cos

1 = прозрачный 3 = множественный
набор данных

8.08 Выход данных Cos 2 = параметры
3 = множественный набор
данных

3 = множественный
набор данных

8.09 Выход битового строба 0 = базовая скорость
1 = прозрачный
2 = параметры

0 = базовая скорость

8.10 Указатели набора данных 0 = FBA DSet 1
1 = FBA DSet 10

0 = FBA DSet 1

8.11 Шкала эталонной скорости 0…32767 1500

8.12 Шкала фактической
скорости

0…32767 1500

8.13 Режим останова приводов
ABB

0 = останов в инерционном
режиме
1 = останов по линейной
функции

0 = останов в
инерционном режиме

8.14 Уровень останова по
линейной функции

0…20.000 1000

8.15 Номер набора данных 1…2 2
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Ïàðàìåòðû Fieldbus äëÿ DCS 400

PROFIBUS

№ пара-

метра

Modbus,

Modbus+

CAN-

BUS

DCS400

№ пара-

метра

Имя параметра DCS 400

1 – Установочные параметры двигателя

Заме-

чание

100 40101 3065 101 Arm Cur Nom (номинальный ток якоря)

101 40102 3066 102 Arm Volt Nom (номинальное напряжение якоря)

102 40103 3067 103 Field Cur Nom (номинальный ток возбуждения)

103 40104 3068 104 Field Volt Nom (номинальное напряжение возбуждения)

104 40105 3069 105 Base Speed (базовая скорость)

105 40106 306A 106 Max Speed (максимальная скорость)

106 40107 306B 107 Mains Volt Act (фактическое напряжение сети)

107 40108 306C 108 Mains Freq Act (фактическая частота сети)

108 40109 306D 109 Arm Overv Trip (срабатывание защиты

от перенапряжения якоря)

109 40110 306E 110 Net Underv Trip (срабатывание защиты при пониженном

напряжении сети)

110 40111 306F 111 Net Fail Time (время отказа сети)

111 40112 3070 112 Cur Lim Speed (текущее ограничение скорости)

PROFIBUS

№ пара-

метра

Modbus,

Modbus+

CAN-

BUS

DCS400

№ пара-

метра

Имя параметра DCS 400

2 – Режим работы

Заме-

чание

133 40201 30C9 201 Macro Select (выбор макроса)

134 40202 30CA 202 Cmd Location (позиция команды)

135 40203 30CB 203 Stop Mode (режим останова)

136 40204 30CC 204 Eme Stop Mode (режим аварийного останова)

137 40205 30CD 205 Main Ctrl Word (основное слово управления)

138 40206 30CE 206 Main Stat Word (основное слово состояния)

139 40207 30CF 207 Comm Fault Mode (режим нарушения связи)

140 40208 30D0 208 Comm Fault Time (время нарушения связи)

141 40209 30D1 209 Start Mode (режим запуска)

142 40210 30D2 210 DDCS Node Addr (адрес узла DDCS)

143 40211 30D3 211 DDCS Baud Rate (скорость DDC в бодах)

144 40212 30D4 212 PTC Mode (режим PTC)

145 40213 30D5 213 Fan Delay (задержка вентилятора)

PROFIBUS

№ пара-

метра

Modbus,

Modbus+

CAN-

BUS

DCS400

№ пара-

метра

Имя параметра DCS 400

3 - Якорь

Заме-

чание

166 40301 312D 301 Arm Cur Ref (эталонное значение тока якоря)

167 40302 312E 302 Arm Cur Act (фактическое значение тока якоря)

168 40303 312F 303 Arm Volt Act (фактическое значение напряжения якоря)

169 40304 3130 304 Arm Cur Max (максимальный ток якоря)

170 40305 3131 305 Overload Time (длительность перегрузки)

171 40306 3132 306 Recovery Time (время восстановления)

172 40307 3133 307 Torque Lim Pos (положительный предел

крутящего момента)

173 40308 3134 308 Torque Lim Neg (отрицательный предел крутящего

момента)

174 40309 3135 309 Arm Cur Reg KP (вывод КР регистрации тока якоря)

175 40310 3136 310 Arm Cur Reg TI (вывод TI регистрации тока якоря)

176 40311 3137 311 Cont Cur Lim (предел непрерывного тока)

177 40312 3138 312 Arm Inductance (индуктивность якоря)

178 40313 3139 313 Arm Resistance (сопротивление якоря)

179 40314 313A 314 Cur Contr Mode (режим регулировки тока)

180 40315 313B 315
Torque Ref Sel (выбор эталонного значения

крутящего момента)

181 40316 313C 316 Cur Slope (наклон тока)

182 40317 313D 317 Stall Torque (крутящий момент при внезапном останове)

183 40318 313E 318 Stall Time (время внезапного останова)

184 40319 313F 319 Firing Angle (угод зажигания)

185 40320 3140 320 EMF Act (фактическое значение ЭДС)

186 40321 3141 321 Power Act (фактическая мощность)

187 40322 3142 322 Fixed Torque (фиксированный крутящий момент)

188 40323 3143 323 Torque Act (фактический крутящий момент)

189 40324 3144 324 Cur Lim 2 Inv (инв. предела 2 тока)

190 40325 3145 325 Arm Cur Lev (уровнь тока якоря)
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PROFIBUS

№ пара-
метра

Modbus,

Modbus+
CAN-BUS

DCS400

№ пара-
метра

Имя параметра DCS 400

4 – Поле возбуждения
Замечание

199 40401 3191 401 Field Cur Ref (эталонное значение тока
возбуждения)

200 40402 3192 402 Field Cur Act (фактическое значение
тока возбуждения)

201 40403 3193 403 Field Cur KP (вывод KP тока возбуждения)

202 40404 3194 404 Field Cur TI (TI тока возбуждения)

203 40405 3195 405 Fld Ov Cur Trip (срабатывание защиты
при сверхтоке возбуждения)

204 40406 3196 406 Field Low Trip (срабатывание защиты
при слабом поле)

205 40407 3197 407 Field Cur 40% (40% тока возбуждения)

206 40408 3198 408 Field Cur 70% (70% тока возбуждения)

207 40409 3199 409 Field Cur 90% (90% тока возбуждения)

208 40410 319A 410 Field Heat Ref (эталонный подогрев поля)

209 40411 319B 411 EMF KP

210 40412 319C 412 EMF TI

PROFIBUS

№ пара-
метра

Modbus,

Modbus+
CAN-BUS

DCS400

№ пара-
метра

Имя параметра DCS 400

5 – Контроллер скорости
Замечание

232 40501 31F5 501 Speed Ref Sel (вбор эталонного значения скорости)

233 40502 31F6 502 Speed Meas Mode (режим измерения скорости)

234 40503 31F7 503 Encoder Inc (приращение для кодера)

235 40504 31F8 504 Speed Ref (эталонное значение скорости)

236 40505 31F9 505 Speed Act (фактическое значение скорости)

237 40506 31FA 506 Tacho Speed Act (фактическое значение скорости
тахогенератора)

238 40507 31FB 507 Speed Reg KP (KP регистрации скорости)

239 40508 31FC 508 Speed Reg TI (TI регистрации скорости)

240 40509 31FD 509 Accel Ramp (линейная функция ускорения)

241 40510 31FE 510 Decel Ramp (линейная функция замедления)

242 40511 31FF 511 Eme Stop Ramp (линейная функция аварийного
останова)

243 40512 3200 512 Ramp Shape (форма линейной функции)

244 40513 3201 513 Fixed Speed 1 (фиксированная скорость 1)

245 40514 3202 514 Fixed Speed 2 (фиксированная скорость 2)

246 40515 3203 515 Zero Speed Lev (уровень нулевой скорости)

247 40516 3204 516 Speed Level 1 (уровень скорости 1)

248 40517 3205 517 Speed Level 2 (уровень скорости 2)

249 40518 3206 518 Overspeed Trip (срабатывание защиты при
превышении скорости)

250 40519 3207 519 Jog Accel Ramp (линейная функция ускорения
толчковой подачи)

251 40520 3208 520 Jog Decel Ramp (линейная функция замедления
толчковой подачи)

252 40521 3209 521 Alt Par Sel (выбор альтернативных параметров)

253 40522 320A 522 Alt Speed KP (KP альтернативной скорости)

254 40523 320B 523 Alt Speed TI (TI альтернативной скорости)

255 40524 320C 524 Alt Accel Ramp (линейная функция альтернативного
ускорения)

256 40525 320D 525 Alt Decel Ramp (линейная функция альтернативного
замедления)

257 40526 320E 526 Aux Sp Ref Sel (выбор эталонного значения
вспомогательной скорости)

258 40527 320F 527 Drooping (торможение)

259 40528 3210 528 Ref Filt Time (эталонное время фильтрации)

260 40529 3211 529 Act Filt 1 Time (фактическое время фильтрации 1)

261 40530 3212 530 Act Filt 2 Time (фактическое время фильтрации 2)

262 40531 3213 531 Speed Lim Fwd (ограничение скорости прямого
направления)

263 40532 3214 532 Speed Lim Rev (ограничение скорости обратного
направления)

264 40533 3215 533 Ramp In Act (действующая линейная функция)

* 265 40534 3216 534 Tacho Offset (смещение для тахогенератора) * не обеспе-
чивается
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PROFIBUS

№ пара-
метра

Modbus,

Modbus+
CAN-BUS

DCS400

№ пара-
метра

Имя параметра DCS 400

6 – Вход/выход
Заме-
чание

265 40601 3259 601 AI1 Scale 100% (100% шкалы AI1)

266 40602 325A 602 AI1 Scale 0% (0% шкалы AI1)

267 40603 325B 603 AI2 Scale 100% (100% шкалы AI2)

268 40604 325C 604 AI2 Scale 0% (0% шкалы AI2)

269 40605 325D 605 AO1 Assign (назначение AO1)

270 40606 325E 606 AO1 Mode (режим AO1)

271 40607 325F 607 AO1 Scale 100% (100% шкалы AO1)

272 40608 3260 608 AO2 Assign (назначение AO2_

273 40609 3261 609 AO2 Mode (режим AO2)

274 40610 3262 610 AO2 Scale 100% (100% шкалы AO2)

275 40611 3263 611 DO1 Assign (назначение DO1)

276 40612 3264 612 DO2 Assign (назначение DO2)

277 40613 3265 613 DO3 Assign (назначение DO3)

278 40614 3266 614 DO4 Assign (назначение DO4)

279 40615 3267 615 DO5 Assign (назначение DO5)

280 40616 3268 616 Panel Act 1 (фактический параметр панели 1)

281 40617 3269 617 Panel Act 2 (фактический параметр панели 2)

282 40618 326A 618 Panel Act 3 (фактический параметр панели 3)

283 40619 326B 619 Panel Act 4 (фактический параметр панели 4)

284 40620 326C 620 Dataset 2.2 Ass (назначение набора данных 2.2)

285 40621 326D 621 Dataset 2.3 Ass (назначение набора данных 2.3)

286 40622 326E 622 MSW Bit 11 Ass (назначение бита 11 основного
слова состояния (MSW))

287 40623 326F 623 MSW Bit 12 Ass (назначение бита 12 MSW)

288 40624 3270 624 MSW Bit 13 Ass (назначение бита 13 MSW)

289 40625 3271 625 MSW Bit 14 Ass (назначение бита 14 MSW)

290 40626 3272 626 AI1 Act (фактический параметр AI1)

291 40627 3273 627 AI2 Ac (фактический параметр AI2)

292 40628 3274 628 DI Act (фактический параметр DI)

PROFIBUS

№ пара-
метра

Modbus,

Modbus+
CAN-BUS

DCS400

№ пара-
метра

Имя параметра DCS 400

7 – Техническое обслуживание

Заме-
чание

298 40701 32BD 701 Language (язык)

299 40702 32BE 702 Contr Service (услуга управления)

300 40703 32BF 703 Diagnosis (диагностика)

301 40704 32C0 704 SW Version (версия программного
обеспечения)

302 40705 32C1 705 Conv Type (тип конвертора)

303 40706 32C2 706 Conv Nom Cur (номинальный ток
конвертора)

304 40707 32C3 707 Conv Nom Volt (номинальное напряжение
конвертора)

305 40708 32C4 708 Volatile Alarm (переменное аварийное слово)

306 40709 32C5 709 Fault Word 1 (слово неисправности 1)

307 40710 32C6 710 Fault Word 2 (слово неисправности 2)

308 40711 32C7 711 Fault Word 3 (слово неисправности 3)

309 40712 32C8 712 Alarm Word 1 (слово аварии 1)

310 40713 32C9 713 Alarm Word 2 (слово аварии 2)

311 40714 32CA 714 Alarm Word 3 (слово аварии 3)

312 40715 32CB 715 Commis Ref 1 (эталонное значение 1 для сдачи
в эксплуатацию)

313 40716 32CC 716 Commis Ref 1 (эталонное значение 2 для сдачи
в эксплуатацию)

314 40717 32CD 717 Squarewave Per (эталонное значение
прямоугольного сигнала)

315 40718 32CF 718 Squarewave Act (фактическое значение
прямоугольного сигнала)

316 40719 32D0 719 Pan Text Vers (версия текста панели)

317 40720 32D1 720 CPU Load (нагрузка ЦПУ)

318 40721 32D2 721 CON-Board (плата CON)
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PROFIBUS

№ пара-
метра

Modbus,

Modbus+
CAN-BUS

DCS400

№ пара-
метра

Имя параметра DCS 400

8 – Fieldbus (шина связи)

Заме-
чание

331 40801 3321 801 Fieldbus Par 1 (параметр 1 Fieldbus)

332 40802 3322 802 Fieldbus Par 2 (параметр 2 Fieldbus)

333 40803 3323 803 Fieldbus Par 3 (параметр 3 Fieldbus)

334 40804 3324 804 Fieldbus Par 4 (параметр 4 Fieldbus)

335 40805 3325 805 Fieldbus Par 5 (параметр 5 Fieldbus)

336 40806 3326 806 Fieldbus Par 6 (параметр 6 Fieldbus)

337 40807 3327 807 Fieldbus Par 7 (параметр 7 Fieldbus)

338 40808 3328 808 Fieldbus Par 8 (параметр 8 Fieldbus)

339 40809 3329 809 Fieldbus Par 9 (параметр 9 Fieldbus)

340 40810 332A 810 Fieldbus Par 10 (параметр 10 Fieldbus)

341 40811 332B 811 Fieldbus Par 11 (параметр 11 Fieldbus)

342 40812 332C 812 Fieldbus Par 12 (параметр 12 Fieldbus)

343 40813 332D 813 Fieldbus Par 13 (параметр 13 Fieldbus)

344 40814 332E 814 Fieldbus Par 14 (параметр 14 Fieldbus)

345 40815 332F 815 Fieldbus Par 15 (параметр 15 Fieldbus)

346 40816 3330 816 Fieldbus Par 16 (параметр 16 Fieldbus)

PROFIBUS

№ пара-
метра

Modbus,

Modbus+
CAN-BUS

DCS400

№ пара-
метра

Имя параметра DCS 400

9 – Адаптация макросов

Заме-
чание

364 40901 3385 901 MacParGrpAction (действие группы
параметров MAC)

365 40902 3386 902 Jog 1 (толчковая подача 1)

366 40903 3387 903 Jog 2 (толчковая подача 2)

367 40904 3388 904 COAST (инерционный режим)

368 40905 3389 905 User Fault (сигнал неисправности
пользователя)

369 40906 338A 906 User Fault Inv (инверсный сигнал
неисправности пользователя)

370 40907 338B 907 User Alarm (аварийный сигнал пользователя)

371 40908 338C 908 User Alarm Inv (инверсный аварийный сигнал
пользователя)

372 40909 338D 909 Dir of Rotation (направление вращения)

373 40910 338E 910 MotPot Incr (приращение для двигателя
потенциометра)

374 40911 338F 911 MotPot Decr (уменьшение для потенциометра
двигателя)

375 40912 3390 912 MotPotMinSpeed (минимальная скорость
потенциометра двигателя)

376 40913 3391 913 Ext Field Rev (внешняя переполюсовка поля)

377 40914 3392 914 Alternativ Param (альтернативные параметры)

378 40915 3393 915 Ext Speed Lim (внешнее ограничение скорости)

379 40916 3394 916 Add AuxSpRef (добавление эталонного
значения вспомогательной скорости)

380 40917 3395 917 Curr Lim 2 Inv (иневерсный предел 2 скорости)

381 40918 3396 918 Speed/Torque (скорость/крутящий момент)

382 40919 3397 919 Disable Bridge 1 (блокировка моста 1)

383 40920 3398 920 Disable Bridge 2 (блокировка моста 2)
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Type Choke rated Weight        Power loss Max. cont. load curr.
L Irms Ipeak Voltage Fe Cu 400 V and 500 V

[µH] [A] [A] [UN] [kg] [W] [W] [A]

ND 01 512 18 27 500 2.0 5 16 22
ND 02 250 37 68 500 3.0 7 22 45
ND 03 300 37 68 600 3.8 9 20 45
ND 04 168 55 82 500 5.8 10 33 67
ND 05 135 82 122 600 6.4 5 30 100
ND 06 90 102 153 500 7.6 7 41 124
ND 07 50 184 275 500 12.6 45 90 224
ND 08 56.3 196 294 600 12.8 45 130 239
ND 09 37.5 245 367 500 16.0 50 140 299
ND 10 25.0 367 551 500 22.2 80 185 448
ND 11 33.8 326 490 600 22.6 80 185 398
ND 12 18.8 490 734 500 36.0 95 290 598
ND 13 18.2 698 1047 690 46.8 170 160 851
ND 14 9.9 930 1395 500 46.6 100 300 1134
ND 15 10.9 1163 1744 690 84.0 190 680 1418
ND 16 6.1 1510 2264 500 81.2 210 650 1841

Line chokes type ND 01...ND 16

Table A/1: Data of line chokes

 Type a1 a b c d e f g
mm²

ND 01 120 100 130 48 65 116 4 8 6
ND 02 120 100 130 58 65 116 4 8 10
ND 03 148 125 157 63 80 143 5 10 10
ND 04 148 125 157 78 80 143 5 10 16
ND 05 148 125 157 78 80 143 5 10 25
ND 06 178 150 180 72 90 170 5 10 35

Line chokes type ND 01...ND 06

to mains

to converter

Fig. A/1: Line choke type ND 01...ND 06

A, B, C 300
1000
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X, Y, Z
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Line chokes for use in industrial environment (minimum requirements), low
inductive voltage drop, deep commutation notches.
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 Type A B C E F G H I K
ND 07, 08 285 230 86 250 176 65 80 9x18 385
ND 09 327 250 99 292 224 63 100 9x18 423
ND 10, 11 408 250 99 374 224 63 100 11x18 504
ND 12 458 250 112 424 224 63 100 11x18 554

Line chokes type ND 07...ND 12

Line chokes type ND 15, 16Line chokes type ND 13, 14

Fig. A/2: Line chokes type ND 07...ND 12

Fig. A/3: Line chokes type ND 13, ND 14 Fig. A/4: Line chokes type ND 15, ND 16
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as cable or busbar support!

Don't use choke terminals
as cable or busbar support!
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Table A/2: Data of line chokes type ND4

Line chokes type ND 401...ND 402

Fig. A/5: Line choke type ND 401...ND 402

Table A/3: Dimensions of line chokes type ND 401...ND 402

Type Choke rated Weight        Power loss Load Load
L Irms Ipeak Voltage Fe Cu DC curr. 1 DC curr.2

[µH] Line AC [A] [A] [UN] [kg] [W] [W] [A] [A]

ND 401 1000 18.5 27 500 3.5 13 35 22.6 18
ND 402 600 37 68 500 7.5 13 50 45 36
ND 403 450 55 82 500 11 42 90 67 54
ND 404 350 74 111 500 13 78 105 90 72
ND 405 250 104 156 500 19 91 105 127 101
ND 406 160 148 220 500 22 104 130 179 143
ND 407 120 192 288 500 23 117 130 234 187
ND 408 90 252 387 500 29 137 160 315 252
ND 409 70 332 498 500 33 170 215 405 324
ND 410 60 406 609 500 51 260 225 495 396
ND 411 50 502 753 500 56 260 300 612 490
ND 412 40 605 805 500 62 280 335 738 590
ND 413 35 740 1105 500 75 312 410 900 720

Type A B C D E F Ø G Ø H
ND 401 160 190 75 80 51 175 7 9
ND 402 200 220 105 115 75 200 7 9

Line chokes type ND 401...ND 413

Line chokes for use in light industrial/residential environment, high inductive
voltage drop, reduced commutation notches.

These chokes are designed for drives which usual operate in speed control mode.
The maximum average DC load current depends on the operation point.
DC curr. 1 = maximum continuous current for Urated supply  = 400 V
DC curr. 2 = maximum continuous current for Urated supply   = 500 V

A X B Y C Z
170

D

B

F±1
ø G+5

E ±2

C

ZYX

BA C

Terminals:    WAGO  Type 202 
                     UL File E45172

ø H

A

ø G

tin-coated



Fig. A/6: Line choke type ND 403...ND 408

Fig. A/7: Line choke type ND 409...ND 413

Line chokes type ND 403...ND 408

Line chokes type ND 409...ND 413

Type A B C D E F Ø G Ø H Ø K
ND 403 220 230 120 135 100 77.5 7 9 6.6
ND 404 220 225 120 140 100 77.5 7 9 6.6
ND 405 235 250 155 170 125 85 10 9 6.6
ND 406 255 275 155 175 125 95 10 9 9
ND 407 255 275 155 175 125 95 10 9 11
ND 408 285 285 180 210 150 95 10 9 11

Type A B C D E F Ø G Ø H Ø K
ND 409 320 280 180 210 150 95 10 11 11
ND 410 345 350 180 235 150 115 10 13 14
ND 411 345 350 205 270 175 115 12 13 2x11
ND 412 385 350 205 280 175 115 12 13 2x11
ND 413 445 350 205 280 175 115 12 13 2x11

Connecting AL ter-
minals see also re-
levant standards

Connecting AL ter-
minals see also re-
levant standards
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Òèï êîíâåðòîðà Èçãîòîâèòåëü/òèï Ïàòðîí ïðå

äîõðàíèòåëÿ

2-êâàäðàíòíûé

êîíâåðòîð

DCS401.0020 Bussman 170M 1564 OFAX 00 S3L

DCS401.0045 Bussman 170M 1566 OFAX 00 S3L

DCS401.0065 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L

DCS401.0090 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L

DCS401.0125 Bussman 170M 3815 OFAX 1 S3

DCS401.0180 Bussman 170M 3815 OFAX 1 S3

DCS401.0230 Bussman 170M 3817 OFAX 1 S3

DCS401.0315 Bussman 170M 5810 OFAX 2 S3

DCS401.0405 Bussman 170M 6811 OFAS B 3

DCS401.0500 Bussman 170M 6811 OFAS B 3

DCS401.0610 Bussman 170M 6813 OFAS B 3

DCS401.0740 Bussman 170M 6813 OFAS B 3

DCS401.0900 Bussman 170M 6166 170H 3006
4-êâàäðàíòíûé

êîíâåðòîð

DCS402.0025 Bussman 170M 1564 OFAX 00 S3L

DCS402.0050 Bussman 170M 1566 OFAX 00 S3L

DCS402.0075 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L

DCS402.0100 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L

DCS402.0140 Bussman 170M 3815 OFAX 1 S3

DCS402.0200 Bussman 170M 3816 OFAX 1 S3

DCS402.0260 Bussman 170M 3817 OFAX 1 S3

DCS402.0350 Bussman 170M 5810 OFAX 2 S3

DCS402.0450 Bussman 170M 6811 OFAS B 3

DCS402.0550 Bussman 170M 6811 OFAS B 3

DCS402.0680 Bussman 170M 6813 OFAS B 3

DCS402.0820 Bussman 170M 6813 OFAS B 3

DCS402.1000 Bussman 170M 6166 170H 3006

Òàáëèöà A/3: Ïðåäîõðàíèòåëè è ïàòðîíû ïðåäîõðàíèòåëåé

Ïðåäîõðàíèòåëè è ïàòðîíû

ïðåäîõðàíèòåëåé äëÿ öåïè ïèòàíèÿ

ÿêîðÿ

Â êà÷åñòâå ïîëóïðîâîäíèêîâûõ ïðåäîõðàíèòåëåé

èñïîëüçóþòñÿ íîæåâûå ïðåäîõðàíèòåëè. Ñîîòâåò-

ñòâóþùèå äàííûå ïåðå÷èñëåíû â ïðèâîäèìîé íèæå

òàáëèöå. Êîíñòðóêöèÿ ïðåäîõðàíèòåëÿ òðåáóåò èñ-

ïîëüçîâàíèÿ ñïåöèàëüíûõ ïàòðîíîâ. Äëÿ ýòîé öåëè

ïîäõîäÿò ïàòðîíû òèïîâûõ ñåðèé OFAX è OFAS.

II K A-4a

Ïðèëîæåíèå À



Bussman 170M 1564 15 6 50A 660V UR 0 OFAX 00 S3L 78.5
Bussman 170M 1566 19 3 80A 660V UR 0 OFAX 00 S3L 78.5
Bussman 170M 1568 28 1,.8 125A 660V UR 0 OFAX 00 S3L 78.5
Bussman 170M 3815 35 0,.87 200A 660V UR 1 OFAX 1 S3 135
Bussman 170M 3816 40 0,.64 250A 660V UR 1 OFAX 1 S3 135
Bussman 170M 3817 50 0,.51 315A 660V UR 1 OFAX 1 S3 135
Bussman 170M 3819 60 0,.37 400A 660V UR 1 OFAX 1 S3 135
Bussman 170M 5810 75 0,.3 500A 660V UR 2 OFAX 2 S3 150
Bussman 170M 6811 110 0,.22 700A 660V UR 3 OFAS B 3 150
Bussman 170M 6813 120 0,.15 900A 660V UR 3 OFAS B 3 150
Bussman 170M 6166 141 0,.09 1250A 660V UR 170H 3006 110

Òàáëèöà A/4: Ïðåäîõðàíèòåëè è ïàòðîíû ïðåäîõðàíèòåëåé

Îñíîâíûå ãàáàðèòû ïàòðîíîâ

ïðåäîõðàíèòåëåé

Ïàòðîí ÂõØõÃ

ïðåäîõðàíèòåëÿ [ìì]

OFAX 00 S3L 148x112x111

OFAX 1 S3 250x174x123

OFAX 2 S3 250x214x133

OFAS B 3 250x246x136

Òàáëèöà A/5: Ïàòðîíû ïðåäîõðàíèòåëåé

Ðèñ. A/6: Ïàòðîí ïðåäîõðàíèòåëÿ OFAX ... Ðèñ. A/7: Ïàòðîí ïðåäîõðàíèòåëÿ OFAS B 3

Ãàáàðèòû [ìì] Ðàçìåð 0...3

Ðàçìåð a b c d e

0 78,5 50 35 20,5 15

1 135 69 45 45 20

2 150 69 55 55 26

3 150 68 76 76 33

Çàìå÷àíèå:

Â íåêîòîðûõ ñëó÷àÿõ âîçìîæíî

ïðåâûøåíèå óêàçàííûõ çäåñü

ãàáàðèòîâ. Ãàáàðèòû ïðèâîäÿòñÿ

çäåñü òîëüêî äëÿ èíôîðìàöèè.

Ðèñ. A/5: Ïðåäîõðàíèòåëè ðàçìåðà 0…3

OFASB 3

W D

H

W D

H
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M

L1 L2 L3

F1

Èçãîòîâèòåëü/Òèï Ïîòåðè Ñîïðîòèâëå- Ïðåäîõðà- Ðàçìåð Ïàòðîí Êàëèáð [ìì]
[Âò] íèå [Îì] íèòåëü F1  ïðåäîõðà- ïðåäîõð.

íèòåëÿ

a

d e

2

10

c
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b

индикатор



Ôèëüòðû ÝMC
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Òðåõôàçíûå ôèëüòðû

Ñåòåâûå ôèëüòðû ÝMC òðåáóþòñÿ äëÿ

îáåñïå÷åíèÿ ñîîòâåòñòâèÿ ñòàíäàðòó EN

50 081 â ñëó÷àÿõ, êîãäà ñèëîâîé êîíâåðòîð

ïðåäíàçíà÷àåòñÿ äëÿ èñïîëüçîâàíèÿ â íèç-

êîâîëüòíûõ ýíåðãåòè÷åñêèõ ñèñòåìàõ Åâ-

ðîïû, íàïðèìåð, ñ ìåæôàçíûì íàïðÿæå-

íèåì 400 Â. Â ñèñòåìàõ òàêîãî òèïà èìååò-

ñÿ çàçåìëåííûé íåéòðàëüíûé ïðîâîä.

Äëÿ òàêèõ ñëó÷àåâ ôèðìà ABB ïðåäëàãàåò

òðåõôàçíûé ñåòåâîé ôèëüòð íà 500 Â, 25

À… 1000 A

Â ìåñòíûõ ëèíèÿõ ïðåäïðèÿòèé òàêèå

ôèëüòðû íå èñïîëüçóþòñÿ äëÿ ïèòàíèÿ

÷óâñòâèòåëüíîé ýëåêòðîíèêè. Ïîýòîìó

âêëþ÷åíèå ôèëüòðîâ ÝMC â êîíâåðòîðû

íå òðåáóåòñÿ.

Â ðàçäåëå 5.2 Ìîíòàæ â ñîîòâåòñòâèè ñ

ÝMC îïèñûâàåòñÿ òèïîâîé ôèëüòð ÝMC.

Òèï êîíâåðòîðà Íîìèí. ïîñò. òîê Òèï ôèëüòðà Ãàáàðèòû

Ä õ Ø õ Ã

[A] [êã] [ìì]

2-êâàäðàòíûé

êîíâåðòîð

DCS401.0020 20 NF3-500-25 3 250x150x65

DCS401.0045 45 NF3-500-50 3.1 250x150x65

DCS401.0065 65 NF3-500-64 3.1 250x150x65

DCS401.0090 90 NF3-500-80 9.5 450x170x90

DCS401.0125 125 NF3-500-110 9.5 450x170x90

DCS401.0180 180 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS401.0230 230 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS401.0315 315 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS401.0405 405 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS401.0500 500 NF3-500-600 22 450x260x115

DCS401.0610 610 NF3-500-600 22 450x260x115

DCS401.0740 740 NF3-500-600 22 450x260x115

DCS401.0900 900 NF3-690-1000 �        �
4-êâàäðàòíûé

êîíâåðòîð

DCS402.0025 25 NF3-500-25 3 250x150x65

DCS402.0050 50 NF3-500-50 3.1 250x150x65

DCS402.0075 75 NF3-500-80 9.5 450x170x90

DCS402.0100 100 NF3-500-80 9.5 450x170x90

DCS402.0140 140 NF3-500-110 9.5 450x170x90

DCS402.0200 200 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS402.0260 260 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS402.0350 350 NF3-500-320 21 400x260x115

DCS402.0450 450 NF3-500-600 22 450x260x115

DCS402.0550 550 NF3-500-600 22 450x260x115

DCS402.0680 680 NF3-500-600 22 450x260x115

DCS402.0820 820 NF3-690-1000 �        �
DCS402.1000 1000 NF3-690-1000 �        �

Èìåþòñÿ ôèëüòðû ñ òîêîì 25 ... 600 A äëÿ íàïðÿæåíèé 440 Â

è 500 Â.

� Âîçìîæíà îïòèìèçàöèÿ ôèëüòðîâ â ðàñ÷åòå íà

ñîãëàñîâàíèå ñ ôàêòè÷åñêè èìåþùèìèñÿ òîêàìè

äâèãàòåëåé:

I
ôèëüòð

 = 0,8 • I
MOT ÌÀÊÑ 

; ñ ïîìîùüþ êîýôôèöèåíòà 0,8

ó÷èòûâàþòñÿ ïóëüñàöèè òîêà.

� Âåñ è ãàáàðèòû ïî çàïðîñó

Ðèñ. A/7: Ãàáàðèòû ôèëüòðà

Òàáëèöà A/6: Äàííûå ñåòåâîãî ôèëüòðà

B
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Òèï ôèëüòðà ìàêñ.. I
H

A B C D Ôèêñèðîâàííûå ðàçìåðû Ñîåäèíåíèå Âåñ PE

íàïðÿæåíèå E ∅ F F’ G G’ øèíà ñ êëåììí.    êã

ïðèáë. îòâåðñò.∅ (ìì?)*

NF3-500-25 500 25 250 150 65  1 6.5 115 136     4 3.0 M6

NF3-500-50 500 50 250 150 65 1 6.5 115 136 10/16 3.1 M6

NF3-500-64 500 64 250 150 65 1 6.5 115 136 10/16 3.1 M6

NF3-500-80 500 80 427 170 90 1 6.5 373 130 25/35 9.5 M10

NF3-500-110 500 110 436 170 90 1 6.5 373 130 50 9.5 M10

NF3-500-320 500 320 450 285 171 1 12 240 235 11 21 M10

NF3-500-600 500 600 590 305 158 1 12 290 235 11 22 M10

* îäèíî÷íûé ïðîâîä/ëèòöåíäðàò

Ðèñ. A/8: ×åðòåæ ôèëüòðà
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Ïðèëîæåíèå B - Äåêëàðàöèÿ î ñîâìåñòèìîñòè

ABB

Декларация ЕС о совместимости
(Директива 73/23/ЕЕС (по низкому напряжению) с поправками согласно 93/68/ЕЕС)

(Директива 89/336/ЕЕС (по EMC) с поправками согласно 93/68/ЕЕС)

Код документа: АВВ/DEIND/A 99-01    Дата: 14.04.1999

Мы,  ABB Industrietechnik GmbH
Division Drives
Edisonstrasse 15, D-68623 Lampertheim, Germany

настоящим заявляем о возлагаемой на себя исключительной ответственности за то,
что изделие серии

Конверторный модуль DCS 400,

к которому относится данная декларация, соответствует следующим стандартам

EN 60146-1-1 : 1991 [IEC 146-1-1]
EN 60204-1 : 1992 + 1993 [IEC 204-1]
Другие применимые стандарты: IEC 664-1, EN 60529/IEC 529, EN 50178

согласно положениям Директивы 73/23/ЕЕС с поправками согласно 93/68 ЕЕС
и

к которому относится данная декларация, соответствует следующим стандартам

EN 61800-3 : 1997 [IEC 1800-3]
EN 50081-2 : 1994
EN 50082-2 : 1996

согласно положениям Директивы 89/336/ЕЕС с поправками согласно 93/68 ЕЕС, при
условии, что конверторный модуль DCS 400 содержит специальный трансформатор

или любое другое подходящее нейтрализующее средство для понижения уровня
мешающего напряжения в точке подключения другого низковольтного оборудования
до допустимого уровня, и при условии выполнения всех требований к окончательнму

монтажу на месте эксплуатации, изложенных в следующих документах:

3 ADW 000 032 Установка конверторов в соответствии с требованиями по ЭMC

3 ADW 000 095 Руководство
3 ADW 000 033 Указания по безопасности и инструкции по эксплуатации для

конверторов привода

Файл технического конструирования (код 3 ADT 061003), к которому относится данная
декларация, освидетельствован в Отчете и Сертификате 9019а, выданном компанией
ABB EMC Certification AB, являющейся полномочным органом согласно Директиве по

ЭМС 89/336/ЕЕС. Файл соответствует требованиям к защите, сформулированным в
статье 10 (2) Директивы 89/336/ЕЕС.

Лампертхайм, 14.04.1999

Подписи:

Томас Вагнер Ральф Форм

Старший Вице-Президент Вице-Президент

Данная декларация не является гарантией обеспечения каких-либо характеристик .
Необходимо соблюдение инструкций по монтажу и указаний по  безопасности, приведенным
в нашем руководстве по монтажу.
На совместимость протестирована типовая конфигурация.
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Приложение С

� 	

0
rp
m

0
V

0
A

0
rp
m

O
U
T
PU

T
M
E
N
U
A
U
T
O
O
F
F
H
A
N
D
R
E
M

L
O
C
<
R
U
N
>

1
M
o
to
r
S
e
tt
in
g
s

M
E
N
U
A
U
T
O
O
F
F
H
A
N
D
R
E
M

L
O
C
<
R
U
N
>

4
0
0
V

1
.0
2
A
rm

V
o
lt
N
o
m

M
E
N
U
A
U
T
O
O
F
F
H
A
N
D
R
E
M

L
O
C
<
R
U
N
>

A
B
B
A
u
to
m
a
tio
n
P
ro
d
u
c
ts
G
m
b
H

,
D
-6
8
6
1
9

Ë
à
ì
ï
å
ð
òõ
à
é
ì

òå
ë
å
ô
î
í
+
4
9
(0
)
6
2
0
6
5
0
3
-0
, Ò
å
ë
å
ô
à
êñ

w
w
w
.a
b
b
.c
o
m
/d
c

È
í
ñò
ð
óê
ö
è
è
ï
î
çà
ä
à
í
è
þ
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â:

-
Í
à
æ
ì
è
òå

M
E
N
U
ä
ë
ÿ
âõ
î
ä
à
â
ì
å
í
þ
.
�

Í
à
ä
è
ñï
ë
å
å
ï
î
ÿâ
ë
ÿå
òñ
ÿ
ô
ë
à
ã
M
E
N
U
.

óñ
òà
í
î
âî
÷-

êí
î
ï
î
ê
U
P
(â
âå
ð
õ)
è
D
O
W
N
(â
í
è
ç)

í
û
õ
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â

-
Â
û
á
å
ð
è
òå

ï
à
ð
à
ì
å
òð

í
à
æ
à
òè
å
ì

ä
âè
ãà
òå
ë
ÿ
(M
o
to
r
S
e
tt
in
g
s)

-
Í
à
æ
ì
è
òå

E
N
T
E
R
ä
ë
ÿ
âû

á
î
ð
à
ãð
óï
ï
û

ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â

-
Ä
ë
ÿ
è
çì

å
í
å
í
è
ÿ
çí
à
÷å
í
è
é
í
à
æ
è
ì
à
é
òå

êí
î
ï
êè

U
P
è
D
O
W
N

-
Ç
à
ï
è
ø
è
òå

è
çì

å
í
å
í
í
î
å
çí
à
÷å
í
è
å
â
ï
à
ì
ÿò
ü
í
à
æ
à
òè
å
ì
E
N
T
E
R

ä
âà
æ
ä
û
ä
ë
ÿ
âî
çî
á
í
î
âë
å
í
è
ÿ
î
òî
á
ð
à
æ
å
í
è
ÿ
âû

õî
ä
í
û
õ
ä
à
í
í
û
õ

Ä
è
ñï
ë
å
é
î
òî
á
ð
à
æ
à
å
ò
ð
å
æ
è
ì
�

âû
âî
ä
à
ä
à
í
í
û
õ
(O
U
T
P
U
T
)

Ä
ë
ÿ
ì
à
êð
î
ñà

ï
ð
è
ë
î
æ
å
í
è
ÿ
S
ta
n
d
a
rd

�
í
å
î
á
õî
ä
è
ì
î
çà
ä
à
òü

ñë
å
ä
óþ

ù
è
å
�

ï
à
ð
à
ì
å
òð
û
D
C
S
4
0
0
:

1
.0
1
.
Í
î
ì
è
í
à
ë
üí
û
é
òî
ê
ÿê
î
ð
ÿ

1
.0
2
.
Í
î
ì
è
í
à
ë
üí
î
å
í
à
ï
ð
ÿæ

å
í
è
å
ÿê
î
ð
ÿ

1
.0
3
.
Í
î
ì
è
í
à
ë
üí
û
é
òî
ê
âî
çá
óæ

ä
å
í
è
ÿ

1
.0
4
.
Í
î
ì
è
í
à
ë
üí
î
å
í
à
ï
ð
ÿæ

å
í
è
å
âî
çá
óæ

ä
å
í
è
ÿ

1
.0
5
.
Á
à
çî
âà
ÿ
ñê
î
ð
î
ñò
ü

7
.0
1
.
ß
çû

ê

Ä
âè
ãà
òå
ë
ü
ãî
òî
â
ê
ð
à
á
î
òå
.

Ï
ð
è
âî
ä
,
óï
ð
à
âë
ÿå
ì
û
é
�

ñ
ö
è
ô
ð
î
âû

õ
âõ
î
ä
î
â:

Ç
à
ì
êí
è
òå

âû
êë
þ
÷à
òå
ë
ü
O
N
/O
F
F
ñ
ö
å
ë
üþ

âê
ë
þ
÷å
í
è
ÿ
ä
âè
ãà
òå
ë
ÿ.

-
Í
à
æ
ì
è
òå

E
N
T
E
R
ä
ë
ÿ
âõ
î
ä
à
â
ð
å
æ
è
ì
çà
ä
à
í
è
ÿ

Ï
ð
è
âî
ä
,
óï
ð
à
âë
ÿå
ì
û
é
ñ
ï
à
í
å
ë
è
:
Ó
ñò
à
í
î
âè
òå

ì
å
ñò
í
û
é
ð
å
æ
è
ì
óï
ð
à
âë
å
í
è
ÿ
í
à
æ
à
òè
å
ì
�

ï
å
ð
å
êë
þ
÷à
òå
ë
ÿ
L
O
C
/R
E
M
(ì
å
ñò
í
û
é
/ä
è
ñò
à
í
ö
è
î
í
í
û
é
).
�

Í
à
æ
ì
è
òå

êí
î
ï
êó

S
T
A
R
T
/S
T
O
P
(ç
à
ï
óñ
ê/
î
ñò
à
í
î
â)
ä
ë
ÿ
çà
ï
óñ
êà

�
ä
âè
ãà
òå
ë
ÿ.

Ç
à
ì
å
÷à
í
è
å
!

Ï
å
ð
å
ä
óâ
å
ë
è
÷å
í
è
å
ì
ñê
î
ð
î
ñò
è
ä
âè
ãà
òå
ë
ÿ
óá
å
ä
è
òå
ñü

â
òî
ì
,
÷ò
î
î
í
âð
à
ù
à
å
òñ
ÿ
�

â
ï
ð
à
âè
ë
üí
î
ì
í
à
ï
ð
à
âë
å
í
è
è
.

Ç
à
ä
à
í
è
å
î
ï
î
ð
í
û
õ
çí
à
÷å
í
è
é
í
à
à
í
à
ë
î
ãî
âî
ì
âõ
î
ä
å
:

ï
î
òå
í
ö
è
î
ì
å
òð
à
.

-
Ä
ë
ÿ
î
ñò
à
í
î
âà

ä
âè
ãà
òå
ë
ÿ
ð
à
çî
ì
êí
è
òå

âû
êë
þ
÷à
òå
ë
ü
O
n
/O
ff
.

Ç
à
ä
à
í
è
å
î
ï
î
ð
í
û
õ
çí
à
÷å
í
è
é
ñ
ï
à
í
å
ë
è
:

-
Ä
ë
ÿ
óâ
å
ë
è
÷å
í
è
ÿ
è
ë
è
óì

å
í
üø

å
í
è
ÿ
î
ï
î
ð
í
î
ãî

çí
à
÷å
í
è
ÿ
ñê
î
ð
î
ñò
è
âð
à
ù
à
é
òå

ä
âè
æ
î
ê

-
Ä
ë
ÿ
óâ
å
ë
è
÷å
í
è
ÿ
î
ï
î
ð
í
î
ãî

çí
à
÷å
í
è
ÿ
í
à
æ
ì
è
òå

U
P

-
Ä
ë
ÿ
óì

å
í
üø

å
í
è
ÿ
î
ï
î
ð
í
î
ãî

çí
à
÷å
í
è
ÿ
í
à
æ
ì
è
òå

D
O
W
N

Ç
à
ì
å
÷à
í
è
å
!

Í
å
ë
üç
ÿ
ï
ð
è
ñò
óï
à
òü

ê
ð
à
á
î
òå

ñ
D
C
S
4
0
0
è
ë
è
ä
âè
ãà
òå
ë
å
ì
á
å
ç
ï
ð
å
ä
âà
ð
è
òå
ë
üí
î
ãî

�
âû

êë
þ
÷å
í
è
ÿ
ñå
òå
âî
ãî

í
à
ï
ð
ÿæ

å
í
è
ÿ.

í
à
ï
ð
à
âë
å
í
è
å

ï
ð
ÿì

î
å

î
á
ð
à
òí
î
å

-
Ï
î
ñë
å
çà
ä
à
í
è
ÿ
âñ
å
õ
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â
í
à
æ
ì
è
òå

êí
î
ï
êó

M
E
N
U

+
4
9
(0
)
6
2
0
6
5
0
3
-6

0
9
,

98 10

1 2 3 4 5 6 7 8 9

X
2

1 1
02 3 4 5 6 7 8 9

X
4

+
A
I1

-A
I1

+
A
I2

-A
I2 0
V

+
1
0
V

-1
0
V

A
O
1

A
O
2

D
I1

D
I2

D
I3

D
I4

D
I5

D
I6

D
I7

D
I8

+
2
4
V
0
V

�

1
5
0
0r
p
m

4
40
V
3
6
8A

1
5
00
rp
m

O
U
T
P
U
T
M
E
N
U
A
U
T
O
O
F
F
H
A
N
D
R
E
M
L
O
C
<
R
U
N
>

�
è
ñò
î
÷í
è
ê
ï
è
òà
í
è
ÿ
�

ý
ë
å
êò
ð
î
í
è
êè

âê
ë
.

�
í
à
æ
ì
è
òå

�
í
à
æ
ì
è
òå

�
í
à
æ
ì
è
òå

�
è
ñë
å
ä
óé
òå

è
í
ñò
ð
óê
ö
è
ÿì

Ï
ð
î
ä
î
ë
æ
è
òå

ñ
ï
.
9

Ä
à
í
í
û
é
ï
ð
è
ì
å
ð
ñî
å
ä
è
í
å
í
è
ÿ
î
òí
î
ñè
òñ
ÿ
ê
ì
à
êð
î
ñó

�
ï
ð
è
ë
î
æ
å
í
è
ÿ
S
ta
n
d
a
rd

è
ê
ð
å
æ
è
ì
ó
î
á
ð
à
òí
î
é
ñâ
ÿç
è
�

ï
î
ñê
î
ð
î
ñò
è
ñ
ð
å
ãó
ë
è
ð
î
âê
î
é
Ý
Ä
Ñ
.

Ç
à
ì
å
÷à
í
è
å
!
Ï
ð
è
âî
ä
í
å
î
á
õî
ä
è
ì
î
çà
ï
óñ
êà
òü

�
ï
ð
è
âê
ë
þ
÷å
í
í
î
ì
ñå
òå
âî
ì
í
à
ï
ð
ÿæ

å
í
è
è
.

Ä
ë
ÿ
çà
ä
à
í
è
ÿ
à
í
à
ë
î
ãî
âî
ãî

î
ï
î
ð
í
î
ãî

çí
à
÷å
í
è
ÿ
ñê
î
ð
î
ñò
è
�

ï
ð
è
ñî
å
ä
è
í
è
òå

ï
î
òå
í
ö
è
î
ì
å
òð

(2
-
1
0
êÎ

ì
)
�

ê
êë
å
ì
ì
à
ì
X
2
:
1
,2
,5
,6
.

Â
êë
þ
÷è
òå

ñå
òå
âî
å
í
à
ï
ð
ÿæ

å
í
è
å
.

Ä
ë
ÿ
çà
ï
óñ
êà

ï
ð
è
âî
ä
à
à
êò
è
âè
çè
ð
óé
òå

�
ö
è
ô
ð
î
âû

å
âõ
î
ä
û
D
I7
/D
I8
.

Â
í
è
ì
à
í
è
å
!
Ç
à
ä
î
ï
î
ë
í
è
òå
ë
üí
î
é
è
í
ô
î
ð
ì
à
ö
è
å
é
�

î
á
óñ
òà
í
î
âî
÷í
û
õ
ï
à
ð
à
ì
å
òð
à
õ
ââ
î
ä
à
/â
û
âî
ä
à
�

î
á
ð
à
òè
òå
ñü

ê
ãë
à
âå

ï
î
ì
à
êð
î
ñà
ì
ï
ð
è
ë
î
æ
å
í
è
é
�

è
/è
ë
è
ê
ñï
è
ñê
ó
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â
�

â
Ð
óê
î
âî
ä
ñò
âå

ï
î
D
C
S
4
0
0
.

Ì
à
êð
î
ñ
ï
ð
è
ë
î
æ
å
í
è
ÿ
S
ta
n
d
a
rd

Ç
à
ì
å
÷à
í
è
å
!
È
ì
å
å
òñ
ÿ
í
å
ñê
î
ë
üê
î
ì
å
òî
ä
è
ê
ñä
à
÷è

â
ý
êñ
ï
ë
óà
òà
ö
è
þ
D
C
S
4
0
0
:

-
Ï
ð
î
ãð
à
ì
ì
è
ð
î
âà
í
è
å
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â
ñ
ï
à
í
å
ë
è

-
Í
à
ï
ð
à
âë
ÿå
ì
à
ÿ
ñä
à
÷à

â
ý
êñ
ï
ë
óà
òà
ö
è
þ
ñ
ï
à
í
å
ë
è
ï
î
ñð
å
ä
ñò
âî
ì
"ì
à
ñò
å
ð
à
"
ï
à
í
å
ë
è

-
Ï
ð
î
ãð
à
ì
ì
è
ð
î
âà
í
è
å
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â
ñ
ï
î
ì
î
ù
üþ

ï
ð
î
ãð
à
ì
ì
í
î
ãî

ï
à
êå
òà

D
ri
ve

W
in
d
o
w
�

-
Í
à
ï
ð
à
âë
ÿå
ì
à
ÿ
ñä
à
÷à

â
ý
êñ
ï
ë
óà
òà
ö
è
þ
ñ
ï
î
ì
î
ù
üþ

"ì
à
ñò
å
ð
à
"
ñä
à
÷è

�

Â
ä
à
í
í
î
ì
ð
óê
î
âî
ä
ñò
âå

î
ï
è
ñà
í
î
ï
ð
î
ãð
à
ì
ì
è
ð
î
âà
í
è
å
ï
à
ð
à
ì
å
òð
î
â
ñ
ï
à
í
å
ë
è
.

Ä
ë
ÿ
í
à
ï
ð
à
âë
ÿå
ì
î
é
ñä
à
÷è

â
ý
êñ
ï
ë
óà
òà
ö
è
þ
ñ
ï
à
í
å
ë
è
ï
î
ñð
å
ä
ñò
âî
ì
"ì
à
ñò
å
ð
à
"
ï
à
í
å
ë
è
�

çà
ï
óñ
òè
òå

"ì
à
ñò
å
ð
"
ï
à
í
å
ë
è
ñë
å
ä
óþ

ù
è
ì
î
á
ð
à
çî
ì
:

Î
ï
î
ð
í
.�

ñê
î
ð
.

À
âà
ð
.�

î
ñò
à
í
î
â

Â
êë
/â
û
êë

Ð
àá
î
òà

â
ý
êñ
ï
ë
óà
òà
ö
è
þ
í
à
î
ñí
î
âå

Ï
Ê
(â
êà
÷å
ñò
âå

ñî
ñò
à
âí
î
ãî

ý
ë
å
ì
å
í
òà

D
ri
ve

W
in
d
o
w
L
ig
h
t)
.

L
ig
h
t
ä
ë
ÿ
Ï
Ê

7



Ïðèëîæåíèå D – Ïðèìåðû ïðîãðàììèðîâàíèÿ áàçîâûõ

ïàðàìåòðîâ

II K D-1

Îïûò ïîêàçàë, ÷òî â áîëüøèíñòâå ïðèëîæåíèé òðåáóåòñÿ àäàïòàöèÿ îïðåäåëåííûõ ïàðàìåòðîâ.

Ýòè ïàðàìåòðû óêàçàíû â ïðèâîäèìûõ äàëåå òàáëèöàõ.

Òàáëèöà 1: Îïåðàöèÿ äëÿ ðåæèìà óïðàâëåíèÿ ÿêîðåì

Tàáëèöà 2: Îïåðàöèÿ äëÿ ðåæèìà óïðàâëåíèÿ âîçáóæäåíèåì

Òàáëèöà 3: Îïåðàöèÿ äëÿ ðåæèìà óïðàâëåíèÿ âîçáóæäåíèåì ñ îãðàíè÷åíèåì çàâèñèìîãî îò ñêîðîñòè òîêà

Òàáëèöà 4: Îáùèå ïàðàìåòðû äëÿ òðåõ ðàáî÷èõ ðåæèìîâ

Операция для режима управления якорем

P

n
Базовая скорость

Pнорм

Область управления якорем

2103

Таблица 1

Номер

параметра

Имя

параметра

Значение Содерж. Ввод

101 Arm Cur Nom Номинальный ток якоря Iaном

102 Arm Volt Nom Номинальное напряжение якоря Uaном

103 Field Cur Nom Номинальный ток возбуждения Ieном

104 Field Volt Nom Номинальное напряжение возбуждения Ueном

105 Base Speed Номинальная скорость nном

106 Max Speed Номинальная скорость = (1.05) nном

201 Macro Select Выбор макроса приложения Выбор

203 Stop Mode Выбор режима останова Выбор

204 Eme Stop Mode Выбор режима аварийного останова Выбор

502 Speed Meas Mode ЭДС или тахогенератор или кодер (ДИ)

(Начальный запуск = ЭДС)

Выбор

503 Encoder Inc Число импульсов на оборот.

(если параметр 502 = Encoder)

Число

импульсов

509 Accel Ramp Линейная функция ускорения с

510 Decel Ramp Линейная функция замедления с

511 Eme Stop Ramp Линейная функция аварийного останова

(если параметр 204 = Ramp)

с

601 AI1 Scale 100% Напряжение опорного сигнала при 100%
скорости

10 В

602 AI1 Scale 0% Напряжение опорного сигнала при 0%

скорости

0 В

701 Language Выбор языка для панели отображения Выбор

Продолжение до таблицы 4



II K D-2

Ïðèëîæåíèå D

Операция для режима управления полем возбуждения

P

n
Базовая скорость

Pнорм

Обл. управл. якорем

Обл. управл.

возбуждением

Макс. скорость

106105

Таблица 2

Номер
параметра

Имя параметра Значение Содерж. Ввод

101 Arm Cur Nom Номинальный ток якоря Iaном

102 Arm Volt Nom Номинальное напряжение якоря Uaном

103 Field Cur Nom Номинальный ток возбуждения Ieном

104 Field Volt Nom Номинальное напряжение возбуждения Ueном

105 Base Speed Номинальная скорость nном

106 Max Speed Макс. скорость ослабления поля nмакс

201 Macro Select Выбор макроса приложения Выбор

203 Stop Mode Выбор режима останова Выбор

204 Eme Stop Mode Выбор режима аварийного останова Выбор

502 Speed Meas Mode ЭДС, или тахогенератор, или кодер (ДИ)
(Начальный запуск = ЭДС)

Выбор

503 Encoder Inc Число импульсов на оборот.

(если параметр 502 = Encoder)

Число
импульсов

509 Accel Ramp Линейная функция ускорения с

510 Decel Ramp Линейная функция замедления с

511 Eme Stop Ramp Линейная функция аварийного останова
(если параметр 204 = Ramp)

с

601 AI1 Scale 100% Напряжение опорного  сигнала при
100% скорости

10 В

602 AI1 Scale 0% Напряжение опорного  сигнала при 0%
скорости

0 В

701 Language Выбор языка для панели отображения Выбор

Продолжение до таблицы 4



Ïðèëîæåíèå D

II K D-3

Операция для режима управления возбуждением с зависимым от скорости
ограничением тока

P

n
Базовая скорость

Pнорм
Область
управления
якорем

Область
управления

возбуждением

Огр. тока по скор. макс. скорость

105 112 106

Зависимое
от скорости

ограничение тока

Таблица 3

Номер

параметра

Имя параметра Значение Содерж. Ввод

101 Arm Cur Nom Номинальный ток якоря Iaном

102 Arm Volt Nom Номинальное напряжение якоря Uaном

103 Field Cur Nom Номинальный ток возбуждения Ieном

104 Field Volt Nom Номинальное напряжение возбуждения Ueном

105 Base Speed Номинальная скорость nном

106 Max Speed Макс. скорость ослабления поля nмакс

112 Cur Lim Sped Зависимое от скорости ограничение тока nэлектр

201 Macro Select Выбор макроса приложения Выбор

203 Stop Mode Выбор режима останова Выбор

204 Eme Stop Mode Выбор режима аварийного останова Выбор

502 Speed Meas Mode ЭДС, или тахогенератор, или кодер (ДИ)

( Начальный запуск = ЭДС)

Выбор

503 Encoder Inc Число импульсов на оборот

( если параметр 502 = Encoder)

Число

импульсов

509 Accel Ramp Линейная функция ускорения с

510 Decel Ramp Линейная функция замедления с

511 Eme Stop Ramp Линейная функция аварийного останова
( если параметр 204 = Ramp)

с

601 AI1 Scale 100% Напряжение опорного сигнала при 100%
скорости

10 В

602 AI1 Scale 0% Напряжение опорного сигнала при 0%
скорости

0 В

701 Language Выбор языка для панели отображения Выбор

Продолжение до таблицы 4



Ïðèëîæåíèå D

II K D-4

Общие параметры для трех рабочих режимов

Таблица 4

Номер

параметра

Имя параметра Значение Содерж. Ввод

304 Arm Cur Max Предел максимального тока % Ia

305 Overload Time Длительность перегрузки с

306 Recovery Time Время восстановления с

307 Torque Lim Pos Предел положительного крутящего
момента

% Mном

308 Torque Lim Neg Предел отрицательного крутящего
момента

% Mном

317 Stall Torque Крутящий момент непредусмотренного
останова

% Mном

318 Stall Time Время непредусмотренного останова с

515 Zero Speed Lev Уровень нулевой скорости об/мин

516 Speed Level 1 Достигнута скорость 1 об/мин

517 Speed Level 2 Достигнута скорость 2 об/мин

605 AO1 Assign Аналоговый выходной сигнал 1 Выбор

606 AO1 Mode Однополярная или биполярная
сигнализация

Выбор

607 AO1 Scale Выбор масштаба 100% = ? вольт Выбор

608 AO2 Assign Аналоговый выходной сигнал 2 Выбор

609 AO2 Mode Однополярная или биполярная
сигнализация

Выбор

610 AO2 Scale Выбор масштаба 100% = ? вольт Выбор

611 DO1 Assign Цифровой выходной сигнал 1 Выбор

612 DO2 Assign Цифровой выходной сигнал 2 Выбор

613 DO3 Assign Цифровой выходной сигнал 3 Выбор

614 DO4 Assign Цифровой выходной сигнал 4 Выбор

615 DO5 Assign Цифровой выходной сигнал 5 Выбор

616 Panel Act 1 Верхняя левая секция дисплея панели Выбор

617 Panel Act 2 Верхняя центральная секция дисплея
панели

Выбор

618 Panel Act 3 Верхняя правая секция дисплея панели Выбор

619 Panel Act 4 Нижняя секция дисплея панели Выбор

702 Contr Service Самоустанавливающиеся процедуры Выбор
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Èíñòðóêöèè ê ïðîãðàììíîìó îáåñïå÷åíèþ âåðñèè 111.0.

Äîêóìåíòàöèÿ
Ýòîò äîêóìåíò ÿâëÿåòñÿ ïðèëîæåíèåì ê áàçîâîìó äîêóìåíòó
“DCS 400 Rev.A – Manual” (3ADW 000 095 R0501) è
îïèñûâàåò îòëè÷èÿ ìåæäó âåðñèÿìè 108.0 (îïèñàííîé â
áàçîâîì äîêóìåíòå) è 111.0 ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ.
Åñëè èñïîëüçóåòñÿ âåðñèÿ 109.0, òî îòëè÷èÿ ìåæäó âåðñèÿìè
109.0 è 110.0 îïèñàíû â äîêóìåíòå DCINF00144, à îòëè÷èÿ
ìåæäó âåðñèÿìè 110.0 è 111.0 – â äîêóìåíòå DCINF00165.

Òèïîâîé êîä îøèáêè
Åñëè òèïîâîé êîä îøèáêè íå çàäàí, èñïîëüçóåòñÿ êîä
îøèáêè TypeCodeFault F6 (ðàíåå íàçûâàâøèéñÿ Software
Fault F3).

Àâàðèéíûé îñòàíîâ
Â ñëó÷àå âîçíèêíîâåíèÿ îòëîæåííîé àâàðèéíîé ñèòóàöèè OFF
(âûçâàííîé ïîëó÷åíèåì DI è ñîîòâåòñòâóþùåãî êîíòðîëüíîãî
ñëîâà îò øèíû óïðàâëåíèÿ FIELDBUS), ïðîãðàììíîå îáåñïå÷åíèå
äîëæíî ñôîðìèðîâàòü àâàðèéíûé ñèãíàë. Òàêèì îáðàçîì
ïîëüçîâàòåëü áóäåò ïðîèíôîðìèðîâàí î âîçìîæíîé ïðè÷èíå
áëîêèðîâêè ïðèâîäà:
Àâàðèéíûé ñèãíàë 19 Eme Off Pending

Öèôðîâûå âõîäû â ðåæèìå
ëîêàëüíîãî óïðàâëåíèÿ
Öèôðîâûå âõîäû, èñïîëüçóåìûå äëÿ ïåðåäà÷è ñèãíàëîâ:
• îá îøèáêàõ ïîëüçîâàòåëÿ
• îá àâàðèéíûõ ñèãíàëàõ ïîëüçîâàòåëÿ
• îá àâàðèéíîì îñòàíîâå
âî ìíîãèõ ïðèêëàäíûõ çàäà÷àõ èñïîëüçóþòñÿ äëÿ âûïîëíåíèÿ
ôóíêöèé îáåñïå÷åíèÿ áåçîïàñíîñòè (íàïðèìåð, ôóíêöèè KLIXON,
ñâÿçàííîé ñ îøèáêîé ïîëüçîâàòåëÿ). Ïî ýòîé ïðè÷èíå ýòè âõîäû
òåïåðü òàêæå ìîãóò èñïîëüçîâàòüñÿ â ðåæèìå ëîêàëüíîãî óïðàâëåíèÿ.
Ïîñêîëüêó ýòè âõîäû íå ðàáîòàþò â ìàêðîñàõ 2, 3 è 4 â ðåæèìå
äèñòàíöèîííîãî óïðàâëåíèÿ, ïðè âûáîðå ýòèõ ìàêðîñîâ â ðåæèìå
ëîêàëüíîãî óïðàâëåíèÿ ýòè âõîäû òàêæå íå äîñòóïíû.

Ôèëüòðîâàííàÿ äåéñòâèòåëüíàÿ
ñêîðîñòü
Ââåäåí íîâûé ñèãíàë: Filtered Actual Speed  (ïàðàìåòð 5.40).
Âðåìÿ ôèëüòðàöèè ñîñòàâëÿåò 1 ñ. Ýòîò ñèãíàë ìîæåò áûòü
âûáðàí äëÿ îòîáðàæåíèÿ íà êîíòðîëüíîì äèñïëåå.

Îòîáðàæåíèå àêòóàëüíûõ
ñèãíàëîâ
Â äîïîëíåíèå ê ñòàíäàðòíûì ïîçèöèÿì (ãðóïïû 1-6) âñå
âàæíûå ñèãíàëû ñâåäåíû â îäíó ãðóïïó äëÿ îáëåã÷åíèÿ
êîíòðîëÿ çà èõ ñîñòîÿíèåì. Îáíîâëåíèå çíà÷åíèé ýòèõ
ñèãíàëîâ îñóùåñòâëÿåòñÿ êàæäûå 20 ìñ.

Àíàëèç ðàáîòû ìîäóëÿòîðà èìïóëüñîâ
Ôóíêöèÿ àíàëèçà ðàáîòû ìîäóëÿòîðà òåïåðü ó÷èòûâàåò
äëèòåëüíîñòü èìïóëüñà. Ýòî ïðèâîäèò ê ïîâûøåíèþ
ðàçðåøàþùåé ñïîñîáíîñòè îáðàòíîé ñâÿçè ïî ñêîðîñòè íà
ìàëûõ ñêîðîñòÿõ. Ïðè ýòîì ìèíèìàëüíî âîçìîæíàÿ  ñêîðîñòü
íå èçìåíèëàñü.

Êîíòðîëëåð îáìîòêè
âîçáóæäåíèÿ
Ïðè óïðàâëåíèè ïîëåì âîçáóæäåíèÿ íåêîòîðûõ
ýëåêòðîäâèãàòåëåé ñ êîíòðîëëåðîì îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ,
ðåàëèçîâàííîì â âåðñèè 108.0, èíîãäà âîçíèêàëè ïðîáëåìû.
Êîíòðîëëåð è ôóíêöèÿ àâòîìàòè÷åñêîé íàñòðîéêè,
ðåàëèçîâàííûå â âåðñèè 110.0, áûëè ìîäåðíèçèðîâàíû; èõ
èñïûòàíèÿ ïîêàçàëè õîðîøèå ðåçóëüòàòû.

Îïîðíîå íàïðÿæåíèå îáìîòêè
âîçáóæäåíèÿ
Íîâûé ñèãíàë FIS Volt Ref (ïàðàìåòð 4.14) îòðàæàåò îïîðíîå
íàïðÿæåíèå îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ.

Ôóíêöèÿ óñèëåíèÿ ïîëÿ
âîçáóæäåíèÿ
Â âåðñèè ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ 110 äîáàâëåíû äâà
íîâûõ ïàðàìåòðà (4.13 è 9.21), ïîçâîëÿþùèå ïîëó÷èòü òîê
îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ, ïðåâûøàþùèé íîìèíàëüíûé. Ýòî
ïîçâîëÿåò óâåëè÷èòü ìîìåíò â áàçîâîì äèàïàçîíå ñêîðîñòåé.

Íåîáõîäèìî ó÷èòûâàòü ñëåäóþùèå àñïåêòû:

1) Îáìîòêà âîçáóæäåíèÿ ðàññ÷èòàíà íà íîìèíàëüíûé òîê.
Óâåëè÷åíèå òîêà â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ àâòîìàòè÷åñêè
ïîâûøàåò åå òåìïåðàòóðó, ÷òî ìîæåò ïðèâåñòè ê
ñåðüåçíûì ïîâðåæäåíèÿì.

2) Äëÿ ïîëó÷åíèÿ áîëüøåãî òîêà îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ
íàïðÿæåíèå íà îáìîòêå áóäåò ïðåâûøàòü íîìèíàëüíîå
çíà÷åíèå è ìîæåò äîñòèãàòü ìàêñèìóì 440 Â. Íåîáõîäèìî
óáåäèòüñÿ â òîì, ÷òî îáìîòêà âîçáóæäåíèÿ óñòîé÷èâà ê
ïîâûøåíèþ íàïðÿæåíèÿ.

3) Âñëåäñòâèå ïðè÷èí, èçëîæåííûõ â ïï. 1) è 2) ôóíêöèþ
FieldBoost íå ñëåäóåò èñïîëüçîâàòü ïîñòîÿííî.

4) Çàâèñèìîñòü ìåæäó óâåëè÷åíèåì òîêà â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ
è ïîâûøåíèåì ìîìåíòà ÿâëÿåòñÿ íåëèíåéíîé. Íåîáõîäèìî
ó÷èòûâàòü, ÷òî ïðè ïðåâûøåíèè íîìèíàëüíîãî òîêà
âîçáóæäåíèÿ ïðîèñõîäèò íàñûùåíèå îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ.
Çíà÷èòåëüíûé ðîñò òîêà â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ íå âñåãäà
ïðèâîäèò ê ñîîòâåòñòâóþùåìó óâåëè÷åíèþ ìîìåíòà.

5) Â íåêîòîðûõ ìîäåëÿõ DCS400 òîê îáìîòêè âîçáóæäåíèÿ
îãðàíè÷åí (ñì. “DCS400 Manual 3ADW 000 095”).  Äëÿ
ýòèõ ìîäåëåé óñòàíîâëåííûé ïðåäåë íå ìîæåò áûòü
ïðåâûøåí äàæå ïðè èñïîëüçîâàíèè ôóíêöèè óñèëåíèÿ
ïîëÿ âîçáóæäåíèÿ (FieldBoost).

Ðàñøèðåííàÿ ôóíêöèÿ óñèëåíèÿ
ïîëÿ âîçáóæäåíèÿ
Èçâåñòíàÿ ôóíêöèÿ FieldBoost (âåðñèÿ 110.0) ðàñøèðåíà (â
âåðñèè 111.0) ïóòåì äîáàâëåíèÿ âîçìîæíîñòè àâòîìàòè÷åñêîãî
âêëþ÷åíèÿ óñèëåíèÿ ïðè ïîäà÷å êîìàíäû íà çàïóñê. Êðîìå
òîãî, ââåäåíà âîçìîæíîñòü àâòîìàòè÷åñêîãî îòêëþ÷åíèÿ ôóíêöèè
FieldBoost ïî èñòå÷åíèè ðåãóëèðóåìîãî âðåìåíè (ïàðàìåòð 4.16
FieldBoost Time).

Ñîîáùåíèÿ î ñáîÿõ â ñèñòåìå
âîçáóæäåíèÿ
Ïîñëå âêëþ÷åíèÿ ïðåîáðàçîâàòåëÿ ñîîáùåíèå î
íåäîñòàòî÷íîì òîêå â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ F12 áëîêèðóåòñÿ
è íå ïîÿâëÿåòñÿ, ïîêà òîê ïðåâûøàåò óðîâåíü, çàäàííûé
ïàðàìåòðîì 4.6 (Field Low Trip).

Ñîîáùåíèå î ïåðåãðóçêå ïî òîêó â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ
F13 áëîêèðóåòñÿ â òå÷åíèå ïåðâûõ òðåõ ñåêóíä ïîñëå
âêëþ÷åíèÿ ïðåîáðàçîâàòåëÿ.

Ñîîáùåíèÿ îá îøèáêàõ íåäîñòàòî÷íîãî òîêà è ïåðåãðóçêè
ïî òîêó ïîäàâëÿþòñÿ â òå÷åíèå ïåðâûõ 80 ìñ ñ öåëüþ
îòîáðàæåíèÿ òîëüêî ñòàòè÷åñêèõ îøèáîê.

Åñëè îáìîòêà âîçáóæäåíèÿ íå ïîäñîåäèíåíà,
ïðåîáðàçîâàòåëü îòîáðàçèò ñîîáùåíèå îá îøèáêå F12
Field Undercurrent (íåäîñòàòî÷íûé òîê â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ).
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Àäàïòàöèÿ ìàãíèòíîãî ïîòîêà
Àâòîìàòè÷åñêàÿ ïðîöåäóðà àäàïòàöèè ìàãíèòíîãî ïîòîêà
áîëüøå íå òðåáóåò ïîíèæåíèÿ óðîâíÿ FieldMinTrip.

Ñèãíàë ïîäòâåðæäåíèÿ ìîìåíòà
Ôóíêöèÿ ïîäòâåðæäåíèÿ ìîìåíòà ïðåäíàçíà÷åíà äëÿ
ñèãíàëèçàöèè î òîì, ÷òî òîê ðîòîðà è òîê â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ
äîñòèãëè îïðåäåëåííûõ çàäàííûõ óðîâíåé. Ïðèíöèï ðàáîòû
ýòîé ôóíêöèè ïîêàçàí íà ñëåäóþùåé ñõåìå:

 

ABS 

ABS 

& 

B 

A 

A>B 

A 

B 

A>B 

TorqueProof

4.02 

Field Cur Act 

4.16 

Field Cur Tpr 

3.28 

Arm Cur Tpr 

3.02 

Arm Cur Act 

Èçìåíåíèå ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå
Çàäåðæêà èçìåíåíèÿ ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå
Áîëüøèå èíäóêòèâíûå íàãðóçêè âûçûâàþò ïðîáëåìû ñ
îáíàðóæåíèåì íóëåâîãî òîêà ïðè èçìåíåíèè ïîëÿðíîñòè. Äëÿ
ðàáîòû ñ òàêèìè íàãðóçêàìè ïðåäóñìîòðåí ïàðàìåòð 3.26 Rev
Delay, êîòîðûé çàäàåò äîïîëíèòåëüíóþ çàäåðæêó äëÿ
îáíàðóæåíèÿ íóëåâîãî òîêà, òî åñòü çàäåðæêó èçìåíåíèÿ
ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå.

Ðåæèì èçìåíåíèÿ ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå
Â çàâèñèìîñòè îò äèíàìè÷åñêèõ õàðàêòåðèñòèê êîíòóðà óïðàâëåíèÿ
ñêîðîñòüþ íåîáõîäèìî ïðèíèìàòü ñîîòâåòñòâóþùèå ìåðû äëÿ
ïðåäîòâðàùåíèÿ ñêà÷êîâ ìîìåíòà, êîòîðûå ìîãóò áûòü âûçâàíû
áîëåå äëèòåëüíûìè çàäåðæêàìè èçìåíåíèÿ ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå.
Â îáùåì ñëó÷àå ïðè ðåâåðñå ãðàôèê èçìåíåíèÿ ñêîðîñòè äîëæåí
ñîîòâåòñòâîâàòü äåéñòâóþùåìó çíà÷åíèþ ñêîðîñòè ñ ó÷åòîì
ñäâèãà, îáåñïå÷èâàþùåãî ïîïðàâêó íà îøèáêó ñêîðîñòè,
çàôèêñèðîâàííóþ ïåðåä íà÷àëîì èçìåíåíèÿ ïîëÿðíîñòè íà
ìîñòå. Ïðè èçìåíåíèÿ ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå êîíòðîëëåð ñêîðîñòè
äîëæåí áûòü ïåðåâåäåí â ðåæèì îæèäàíèÿ (“çàìîðîæåí”).
Îäíàêî, åñëè â ñèñòåìå óïðàâëåíèÿ ñêîðîñòüþ âîçíèêàåò
ïåðåãðóçêà èëè êîëåáàíèÿ, äèíàìèêà ïîâåäåíèÿ ïðèâîäà
ìîæåò âûçâàòü ìíîãîêðàòíîå ïîâòîðåíèå èçìåíåíèÿ ïîëÿðíîñòè
íà ìîñòå. Â ýòîì ñëó÷àå íåæåëàòåëüíî, ÷òîáû õîä óïðàâëåíèÿ
ñëåäîâàë äåéñòâèòåëüíîé ñêîðîñòè. Èçìåíåíèå ïîëÿðíîñòè
áóäåò áîëåå íàäåæíûì, åñëè âûõîäíîé ñèãíàë óïðàâëåíèÿ íå
çàâèñèò îò ôàêòè÷åñêèõ õàðàêòåðèñòèê òåêóùåãî èçìåíåíèÿ
ïîëÿðíîñòè íà ìîñòå.
Ïîâåäåíèå ïðèâîäà ïðè èçìåíåíèè ïîëÿðíîñòè îïðåäåëÿåòñÿ
ïàðàìåòðîì 3.27 Rev Mode.

Ãðóïïà ñàìûõ ïîñëåäíèõ
îøèáîê/àâàðèéíûõ ñèãíàëîâ
Ãðóïïà ñèãíàëîâ 11 Fault Display (Îòîáðàæåíèå îøèáîê)
ñîäåðæèò 5 ñàìûõ ïîñëåäíèõ îøèáîê/àâàðèéíûõ ñèãíàëîâ.
Ïðè ýòîì òåêñò îøèáêè èëè àâàðèéíîãî ñèãíàëà íå
óêàçûâàåòñÿ, îòîáðàæàþòñÿ òîëüêî åå/åãî êîä.

Äèàãíîñòè÷åñêîå ñîîáùåíèå=0
Ïîñëå ïîäà÷è ïèòàíèÿ äèàãíîñòè÷åñêîìó ñîîáùåíèþ
(ïàðàìåòð 7.03) ïðèñâàèâàåòñÿ çíà÷åíèå '0' (ïðåæíåå
íàçâàíèå FLUX CHAR).

Ïàíåëü óïðàâëåíèÿ DCS 400

LOCal/REMote (ðåæèì ìåñòíîãî/äèñòàíöèîííîãî
óïðàâëåíèÿ)
Ïðè èñïîëüçîâàíèè ïðîãðàììíîãî îáåñïå÷åíèÿ âåðñèè
108.0, åñëè óïðàâëåíèå ïðèâîäîì îñóùåñòâëÿåòñÿ ñ ïàíåëè
óïðàâëåíèÿ, íà äèñïëåå DCS400 ïîÿâëÿåòñÿ íàäïèñü LOC.
Ïðè èñïîëüçîâàíèè âåðñèè 110.0 íà ïàíåëè óïðàâëåíèÿ
DCS400 îòîáðàæàþòñÿ ñëåäóþùèå ïîêàçàíèÿ:

REM: ïðèâîä â ðåæèìå äèñòàíöèîííîãî
óïðàâëåíèÿ; óïðàâëåíèå îñóùåñòâëÿåòñÿ íå
ñ ïàíåëè è íå ÷åðåç DWL.

LOC: ïðèâîä â ðåæèìå ëîêàëüíîãî óïðàâëåíèÿ;
óïðàâëåíèå îñóùåñòâëÿåòñÿ ñ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ.

(áåç
èíäèêàöèè): ïðèâîä â ðåæèìå ëîêàëüíîãî óïðàâëåíèÿ;

óïðàâëåíèå îñóùåñòâëÿåòñÿ ÷åðåç DWL.

Èíòåðôåéñ PC-Tool äëÿ ïåðåäà÷è
äàííûõ ñî ñêîðîñòüþ 19200 áîä.
Ïàðàìåòð 2.15 (Tool Baud Rate) ïîçâîëÿåò óñòàíîâèòü
ñêîðîñòü ïåðåäà÷è äàííûõ ÷åðåç âñòðîåííûé èíòåðôåéñ
RS232-PC-Tool ðàâíîé ëèáî 9600, ëèáî 19200 áîä. Ïðè
èçìåíåíèè ýòîãî ïàðàìåòðà áóäåò âûïîëíåíà èíèöèàëèçàöèÿ
èíòåðôåéñà, ïðè ýòîì ïåðåçàãðóçêà ìîäóëÿ óïðàâëåíèÿ
ïðèâîäîì íå òðåáóåòñÿ.

Îòîáðàæåíèå èçìåíåííûõ ïàðàìåòðîâ
×àñòî áûâàåò óäîáíî èìåòü ïîä ðóêîé âñå ïàðàìåòðû, çíà÷åíèÿ
êîòîðûõ îòëè÷àþòñÿ îò ïðèíÿòûõ ïî óìîë÷àíèþ. Äëÿ ýòîãî
èñïîëüçóåòñÿ ôóíêöèÿ ïàíåëè óïðàâëåíèÿ Modified Parameters
(Èçìåíåííûå ïàðàìåòðû). Ýòà ôóíêöèÿ ïðåäîñòàâëÿåò ïîëíûé
ñïèñîê èçìåíåííûõ (îòëè÷àþùèõñÿ îò ïðèíÿòûõ ïî óìîë÷àíèþ)
ïàðàìåòðîâ, ïîçâîëÿåò ïðîñìàòðèâàòü (è èçìåíÿòü) èõ
äåéñòâóþùèå çíà÷åíèÿ, à òàêæå çíà÷åíèÿ, ïðèíÿòûå ïî óìîë÷àíèþ;
ïðè íåîáõîäèìîñòè ìîæíî âîññòàíîâèòü ïðèíÿòîå ïî óìîë÷àíèþ
çíà÷åíèå.
Ñëåäóþùàÿ ñõåìà èëëþñòðèðóåò ïðèíöèï ðàáîòû ýòîé ôóíêöèè.

II K E-3



Äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå (DB)
Äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå – ýòî àêòèâíîå ñíèæåíèå ñêîðîñòè âðàùåíèÿ ýëåêòðîäâèãàòåëÿ ñ ïîìîùüþ òîðìîçíîãî ðåçèñòîðà. Ïðè ýòîì ñ ïîìîùüþ
êîíòàêòîðà ïîñòîÿííîãî òîêà âûïîëíÿåòñÿ îòêëþ÷åíèå öåïè ðîòîðà îò ïðåîáðàçîâàòåëÿ ïîñòîÿííîãî òîêà è åå ïåðåêëþ÷åíèå íà òîðìîçíîé ðåçèñòîð.
Ïðè âûïîëíåíèè äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ ïîëå âîçáóæäåíèÿ äîëæíî ñîõðàíÿòñÿ íåèçìåííûì.

Íà ñëåäóþùåé ñõåìå çàìêíóòîå ïîëîæåíèå êîíòàêòîðà ïîñòîÿííîãî òîêà îçíà÷àåò ïîäêëþ÷åíèå ê DCS400, à åãî ðàçîìêíóòîå ïîëîæåíèå – ïîäêëþ÷åíèå
ê ðåçèñòîðó. Ïî óìîë÷àíèþ ïðèíÿòî ñîñòîÿíèå, êîãäà DCS400 îòêëþ÷åí, òî åñòü êîíòàêòîð ðàçîìêíóò.

Äëÿ óïðàâëåíèÿ êîíòàêòîðîì ïîñòîÿííîãî òîêà ïðåäóñìîòðåíû äâà ñèãíàëà DC Contactor ON (çàìêíóò) è DC Contactor OFF (ðàçîìêíóò). Ýòè ñèãíàëû
ìîãóò áûòü íàçíà÷åíû äëÿ ëþáîãî öèôðîâîãî âûõîäà. Êîíòàêòîð ïîñòîÿííîãî òîêà ìîæíî òàêæå ïîäêëþ÷èòü íåïîñðåäñòâåííî ê âûõîäó D05 (âûõîä ðåëå,
3 À, 250 Â∼, 24 Â=), êîòîðûé îáû÷íî èñïîëüçóåòñÿ äëÿ êîíòàêòîðà ïåðåìåííîãî òîêà.

DO
DI

K1

EStop

Run

Íåîáõîäèìî ó÷èòûâàòü ñëåäóþùèå ïðåäâàðèòåëüíûå óñëîâèÿ:
• Â ñâÿçè ñ íåîáõîäèìîñòüþ ñîõðàíÿòü ïîëå âîçáóæäåíèÿ íåèçìåííûì, êîíòàêòîð ïåðåìåííîãî

òîêà íå äîëæåí ðàçìûêàòüñÿ ïðè âûïîëíåíèè äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ.
• Ïåðåä ïåðåêëþ÷åíèåì êîíòàêòîðà ïîñòîÿííîãî òîêà íà ðåçèñòîð, ïðåîáðàçîâàòåëü ïîñòîÿííîãî

òîêà äîëæåí ïðåêðàòèòü âîçáóæäåíèå, à ïîñòîÿííûé òîê äîëæåí âåðíóòüñÿ ê 0.
• Ïîñëå ïåðåêëþ÷åíèÿ êîíòàêòîðà ïîñòîÿííîãî òîêà íà ðåçèñòîð, êîíòàêòîð íå äîëæåí

ðàçìûêàòüñÿ äî òåõ ïîð, ïîêà òîê íå ñðàâíÿåòñÿ ñ 0 (÷òî îçíà÷àåò íóëåâóþ ñêîðîñòü). Â
ïðîòèâíîì ñëó÷àå ïîñòîÿííûé òîê ìîæåò ïîâðåäèòü êîíòàêòîð.

Äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå ìîæíî âûïîëíèòü â ðåæèìå íîðìàëüíîãî îñòàíîâà (ïðè ïåðåâîäå
ïåðåêëþ÷àòåëÿ ON èëè RUN èç ïîëîæåíèÿ ‘1’ â ïîëîæåíèå ‘0’), â ðåæèìå àâàðèéíîãî îñòàíîâà
è â ðåæèìå îñòàíîâêè ïðè îáíàðóæåíèè îøèáêè. Ïàðàìåòðû Stop Mode (2.03) (Ðåæèì îñòàíîâà)
è EME Stop Mode (2.04) (Ðåæèì àâàðèéíîãî îñòàíîâà) áûëè äîïîëíåíû íîâûì ðåæèìîì îñòàíîâà
Dyn Braking (Äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå) è íîâûì ïàðàìåòðîì Fault Stop Mode (2.14) (Ðåæèì
îñòàíîâà ïðè îáíàðóæåíèè îøèáêè).

Íîðìàëüíûé îñòàíîâ è äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå
Íîðìàëüíûé îñòàíîâ îñóùåñòâëÿåòñÿ ïóòåì ïåðåâîäà êîìàíäû RUN èëè ON â ñîñòîÿíèå ëîãè÷åñêîãî íóëÿ (èëè óñòàíîâêîé â 0 ñîîòâåòñòâóþùèõ ðàçðÿäîâ
ãëàâíîãî êîíòðîëüíîãî ñëîâà (MCW)). Åñëè ïàðàìåòð 2.03 èìååò çíà÷åíèå Dyn Braking è âûïîëíÿåòñÿ íîðìàëüíûé îñòàíîâ, êîíòàêòîð ïîñòîÿííîãî òîêà
ïîäêëþ÷àåò ðåçèñòîð è ýëåêòðîäâèãàòåëü çàìåäëÿåò ñêîðîñòü âðàùåíèÿ âïëîòü äî ïîëíîé îñòàíîâêè. Ïðè îñòàíîâå ñ ïîìîùüþ êîìàíäû RUN êîíòàêòîð
ïîñòîÿííîãî òîêà ïåðåêëþ÷àåòñÿ îáðàòíî íà ýëåêòðîïðèâîä, êîòîðûé çàòåì ìîæåò áûòü ñíîâà çàïóùåí êîìàíäîé RUN. Ïðè îñòàíîâå ñ ïîìîùüþ êîìàíäû
ON ïðåêðàùàåòñÿ ïîäà÷à òîêà â îáìîòêó âîçáóæäåíèÿ è òàêæå îòêëþ÷àåòñÿ êîíòàêòîð ïîñòîÿííîãî òîêà.

II K E-4



Àâàðèéíûé îñòàíîâ è äèíàìè÷åñêîå
òîðìîæåíèå
Åñëè ïàðàìåòð 2.04 èìååò çíà÷åíèå Dynamic Braking, òî â ñëó÷àå àâàðèéíîãî
îñòàíîâà êîíòàêòîð ïîñòîÿííîãî òîêà ðàçìûêàåòñÿ è ýëåêòðîäâèãàòåëü
çàìåäëÿåò âðàùåíèå äî äîñòèæåíèÿ óðîâíÿ íóëåâîé ñêîðîñòè (Zero Speed
Level, ïàðàìåòð 5.15). Ïîñëå ýòîãî ðàçìûêàåòñÿ êîíòàêòîð ïåðåìåííîãî
òîêà  Ïåðåä ïîñëåäóþùèì çàïóñêîì ýëåêòðîïðèâîäà äîëæåí áûòü îòìåíåí
ñèãíàë àâàðèéíîãî îñòàíîâà (Eme Stop Signal) è êîìàíäàì ON è RUN
äîëæíî áûòü ïðèñâîåíî çíà÷åíèå '0'.

Îñòàíîâ ïðè îáíàðóæåíèè îøèáêè è
äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå
Åñëè ïàðàìåòð 2.15 èìååò çíà÷åíèå Dynamic Braking è âîçíèêàåò îøèáêà,
äëÿ êîòîðîé äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå ðàçðåøåíî (ñì. òàáë. íèæå),
êîíòàêòîð ïîñòîÿííîãî òîêà ðàçìûêàåòñÿ è ýëåêòðîäâèãàòåëü çàìåäëÿåò
âðàùåíèå äî äîñòèæåíèÿ óðîâíÿ íóëåâîé ñêîðîñòè (Zero Speed Level,
ïàðàìåòð 5.15). Ïîñëå ýòîãî ðàçìûêàåòñÿ êîíòàêòîð ïåðåìåííîãî òîêà

Ïåðåä ïîñëåäóþùèì çàïóñêîì ýëåêòðîïðèâîäà ïðè÷èíà âîçíèêíîâåíèÿ
îøèáêè äîëæíà áûòü óñòðàíåíà, ïðèâîä äîëæåí áûòü ïðèâåäåí â èñõîäíîå
ñîñòîÿíèå è êîìàíäàì ON è RUN äîëæíî áûòü ïðèñâîåíî çíà÷åíèå '0'.

Â ñëåäóþùåé òàáëèöå ïåðå÷èñëåíû îøèáêè, ïðè îáíàðóæåíèè êîòîðûõ
äîïóñòèìî äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå:

Ðåæèì EMF è
äèíàìè÷åñêîå
òîðìîæåíèå
Êîãäà îáðàòíàÿ ñâÿçü ïî ñêîðîñòè
îñóùåñòâëÿåòñÿ â ðåæèìå EMF è êîíòàêòîð
ïîñòîÿííîãî òîêà ðàçìûêàåòñÿ,
ýëåêòðîïðèâîä áîëüøå íå â ñîñòîÿíèè
èçìåðÿòü EMF è, ñëåäîâàòåëüíî, íå èìååò
äàííûõ î äåéñòâèòåëüíîé ñêîðîñòè. Îäíàêî
ëîãè÷åñêîé ñõåìå äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ
äëÿ îòêëþ÷åíèÿ òîêà â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ
è ðàçìûêàíèÿ êîíòàêòîðà ïîñòîÿííîãî òîêà
òðåáóåòñÿ ñèãíàë íóëåâîé ñêîðîñòè. Äëÿ
ðàçðåøåíèÿ ýòîé ñèòóàöèè ïðåäóñìîòðåí
ïàðàìåòð 2.16 Dyn Brake Time (Âðåìÿ
äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ),
óñòàíàâëèâàþùèé âðåìÿ, êîòîðîå äîëæíî
ïðîéòè ïåðåä àâòîìàòè÷åñêîé âûäà÷åé
ñèãíàëà íóëåâîé ñêîðîñòè; ïîñëå ïîëó÷åíèÿ
ýòîãî ñèãíàëà ñõåìà äèíàìè÷åñêîãî
òîðìîæåíèÿ ïðîèçâîäèò îñòàíîâ ïóòåì
îòêëþ÷åíèÿ òîêà â îáìîòêå âîçáóæäåíèÿ è
ðàçìûêàíèÿ êîíòàêòîðà ïîñòîÿííîãî òîêà.

Ðåæèì áûñòðîãî çàïóñêà è
äèíàìè÷åñêîå òîðìîæåíèå
Ïîñëå ïåðåêëþ÷åíèÿ êîíòàêòîðà
ïîñòîÿííîãî òîêà íà ðåçèñòîð îí íå äîëæåí
ðàçìûêàòüñÿ äî òåõ ïîð, ïîêà â îáìîòêå
ðîòîðà òå÷åò ïîñòîÿííûé òîê, â ïðîòèâíîì
ñëó÷àå âîçìîæíî ïîâðåæäåíèå èëè âûõîä
èç ñòðîÿ êîíòàêòîðà. Ïîýòîìó ïðè
âûïîëíåíèè äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ
ôóíêöèÿ áûñòðîãî çàïóñêà çàïðåùåíà. Åñëè
ïàðàìåòð 2.09 Start Mode (Ðåæèì çàïóñêà)
èìååò çíà÷åíèå Flying Start (Áûñòðûé çàïóñê),
ýòà óñòàíîâêà äåéñòâóåò òîëüêî äëÿ äðóãèõ
ðåæèìîâ; â ðåæèìå äèíàìè÷åñêîãî
òîðìîæåíèÿ ñèñòåìà äåéñòâóåò êàê ïðè
çàïóñêå ñ íóëÿ. Ïî ýòîé ïðè÷èíå ïåðåä
ïåðåçàïóñêîì ýëåêòðîïðèâîäà ïðîöåññ
äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ äîëæåí áûòü
ñìåùåí ïî âðåìåíè íàçàä (ñèãíàë íóëåâîé
ñêîðîñòè äîëæåí áûòü âûñîêèì).

Ïðèîðèòåò ðàçëè÷íûõ ðåæèìîâ
îñòàíîâà
Êàê ïðàâèëî, ëþáîé èç ðåæèìîâ îñòàíîâà ìîæåò áûòü
ïðåðâàí äðóãèì ðåæèìîì îñòàíîâà, èìåþùèì áîëåå âûñîêèé
ïðèîðèòåò. Íàïðèìåð, ïðè âûïîëíåíèè íîðìàëüíîãî îñòàíîâà
(RUN = '0') â ðåæèìåstop mode (ïàðàìåòð 2.03) = Coasting
(Ñâîáîäíûé âûáåã), àâàðèéíûé îñòàíîâ â ðåæèìå Eme Stop
Mode (ïàðàìåòð 2.04) = ramp ïðåðâåò âûáåã è äâèãàòåëü áóäåò
çàòîðìîæåí ïî ëèíåéíîìó çàêîíó.

Îäíàêî îñòàíîâ ñ ïîìîùüþ äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ íå
ìîæåò áûòü ïðåðâàí îñòàíîâîì ñ óïðàâëåíèåì ïî ëèíåéíîìó
çàêîíó èëè ïî ïîðîãîâîìó ìîìåíòó äàæå åñëè êîìàíäà íà
îñòàíîâ èìååò áîëåå âûñîêèé ïðèîðèòåò. Òî åñòü äèíàìè÷åñêîå
òîðìîæåíèå áóäåò âûïîëíÿòüñÿ äî äîñòèæåíèÿ íóëåâîé
ñêîðîñòè.

Åñëè ïðè âûïîëíåíèè äèíàìè÷åñêîãî òîðìîæåíèÿ áóäåò
ïîëó÷åíà êîìàíäà ñ áîëåå âûñîêèì ïðèîðèòåòîì íà îñòàíîâ
â ðåæèìå ñâîáîäíîãî âûáåãà, êîíòàêòîð ïåðåìåííîãî òîêà
áóäåò ðàçîìêíóò, à êîíòàêòîð ïîñòîÿííîãî òîêà îñòàíåòñÿ
ïîäêëþ÷åííûì ê ðåçèñòîðó. Ïðè ýòîì ïðåêðàùàåòñÿ ïîäà÷à
òîêà â îáìîòêó âîçáóæäåíèÿ è ýëåêòðîäâèãàòåëü
îñòàíàâëèâàåòñÿ â ðåæèìå ñâîáîäíîãî âûáåãà.

№ Ошибка ДТ Комментарий 

1-6 Различные ошибки программного 
обеспечения 

нет Эти ошибки могут возникнуть только при включении привода, то есть динами-
ческое торможение не требуется – в любом случае в этот момент контактор 
постоянного тока разомкнут (переключен на резистор). 

7 Перегрев преобразователя Да  

8 Перегрев электродвигателя Да Существует опасность повреждения электродвигателя при выполнении дина-
мического торможения. 

9 Низкое напряжение электросети Да  

10 Высокое напряжение электросети Нет Модуль возбуждения должен быть защищен от перегрузки по напряжению. 

11 Сбой синхронизации в электросети Да  

12 Недостаточный ток возбуждения Нет Невозможно поддерживать требуемое поле возбуждения. 

13 Перегрузка по току в  обмотке возбуждения Нет Невозможно поддерживать требуемое поле возбуждения. 

14 Перегрузка по току в обмотке ротора Да На резистор будет подан повышенный ток – существует опасность поврежде-
ния резистора. 

15 Перегрузка по напряжению в обмотке 
ротора 

Да Высокое напряжение в обмотке ротора может повредить коллектор. 

16 Ошибка измерения скорости Нет  

17 Сбой полярности тахометра Нет  

18 Превышение скорости Да  

19 Потеря скорости электродвигателя Да  

20 Ошибка при передаче данных Да  

21 Потеря сигнала локального управления Да  

22 Внешняя ошибка Да  
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Íîâûå è èçìåíåííûå ïàðàìåòðû
Îòëè÷èÿ îò ðóêîâîäñòâà DCS 400 (3ADW000095R0501)

Номер 

параметра 

Имя и назначение параметра  Мин. Mакс. По умол-

чанию 

Ед.изм. (1) Установка 
пользова-

теля 

Группа 2        

2.03 Stop Mode (Режим останова) 
... 
3=Dyn Brake – для использования тормозного резистора и контактора. 

0 3 0 Текст x  

2.04 Eme Stop Mode (Режим аварийного останова) 
... 
3=Dyn Brake – для использования тормозного резистора и контактора. 

0 3 0 Текст x  

2.14 Fault Stop Mode (Режим останова при обнаружении ошибки) 
Выбор требуемой операции для обнаруженной ошибки 
2=Coast – свободный выбег электродвигателя до останавки 
3=Dyn Brake – для использования тормозного резистора и контактора. 
Примечание: Динамическое торможение разрешено только для определенных 
ошибок (см. список ошибок). Для любой ошибки, для которой режим динами-
ческого торможения не разрешен, этот параметр не имеет значения; в любом 
случае останов осуществляется в режиме свободного выбега. 

2 3 2 Текст x  

2.15 Tool Baud Rate (Скорость передачи данных) 
Скорость передачи данных через внутренний интерфейс RS232-PC-Tool. При 
изменении этого параметра будет выполнена повторная инициализация ин-
терфейса, при этом перезапуск привода не требуется.  
0=9600 Baud (бод) 
1=19200 Baud (бод) 
Важное замечание. Если значение этого параметра изменено с помощью PC-
Tool, обмен данными с приводом прекратится из-за изменения параметра свя-
зи. После аналогичного изменения параметра связи также и в PC-Tool, в соот-
ветствии с данными привода обмен данными будет возобновлен. 

0 1 0 Текст   

2.16 Dyn Brake Time (Время динамического торможения) 
Действует только в случае, если параметр Speed Feedback Mode (Обратная 
связь по скорости) (5.02)=EMF. 
Если этот параметр не равен 0, он определяет промежуток времени, по исте-
чении которого автоматически генерируется сигнал нулевой скорости (Zero 
Speed Signal). Если параметр равен 0, функция автоматической выдачи сиг-
нала нулевой скорости отключена. 
Важное замечание: В этом случае ток возбуждения и контактор перемен-
ного тока могут остаться включенными до тех пор, пока привод не будет 

отключен или остановлен с помощью команды COAST (параметр 9.04). 

0 3000 60 s   

 

Группа 3        

3.04 Arm Cur Max (Макс. ток в обмотке ротора) 0 400 (3) 100 % x  

3.07 Torque Lim Pos (Положительное пороговое значение момента) 0 325 100 % (2)  

3.08 Torque Lim Neg (Отрицательное пороговое значение момента) -325 0 -100 
(2Q: 0) 

% (2)  

3.11 Cont Cur Lim (Пороговое значение тока управления) 0 200 50 %   

3.14 Cur Contr Mode (Режим управления по току) 
Если задан режим останова RAMP, то после присвоения команде RUN или 
EMESTOP значения 0, привод автоматически переключится в режим управле-
ния по скорости и начнет останов, используя для управления линейно меняю-
щимся значением текущей скорости. 

0 6 0 Текст x  

3.24 Arm Cur Max (Макс. ток в обмотке ротора) 0 400 100 % x  

3.25 Arm Cur Lev (Уровень тока в обмотке ротора) 0 400 100 %   

3.26 Rev Delay (Задержка изменения полярности на мосте) 
Выполнение каждой операции изменения полярности на мосте будет задер-
жано на это время. 

2 600 2 мс x  

3.27 Rev Mode (Режим изменения полярности на мосте) 
Определяет поведение привода при выполнении изменения полярности на 
мосте: 
0= мягкое изменение полярности на мосте 
1= жесткое изменение полярности на мосте 

0 1 0 Текст x  

(1) изменения невозможны, если привод включен (ON) 
(2) изменения возможны, если привод включен 
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Номер 

пара-

метра 

Имя и назначение параметра  Мин. Макс. По 

умол-

чанию 

Ед. 

изм. 

(1) Уста-
новка 

пользо-
вателя 

Группа 

3 

       

3.28 CurLev TРroof (Ток подтверждения момента для 

обмотки ротора) 
Значение тока в обмотке ротора в процентах от номи-
нального тока электродвигателя (параметр 1.01) для 
функции TorqueProof (Подтверждение момента). Сиг-
нал TorqueProof имеет высокое значение, если… 
действующее значение тока в обмотке ротора (пара-
метр 3.02) превышает данный уровень И действующее 
значение тока в обмотке возбуждения (параметр 4.02) 
превышает уровень тока, заданный FieldLevel 
TorqueProof (см. параметр 4.15). 
TorqueProof = 3.02>3.26 AND 4.02>4.15 

0 400 100 %   

 

Группа 

4 

       

4.13 Fieldboost (Усиление поля возбуждения) 
Величина усиления поля возбуждения относительно 
номинального тока возбуждения (1.03), если в пара-
метре 9.21 задана функция усиления поля возбужде-
ния. 
 

100 160 100 % x  

4.14 
сигнал 

FIS Volt Ref (Опорное напряжение FIS) 
Опорное напряжение для контроллера напряжения 
поля возбуждения. 

- - - В   

4.15 FieldBoost Time (Время усиления поля возбужде-

ния) 
Если значение этого параметра не равно 0, оно опре-
деляет время автоматического отключения функции 
усиления в секундах после ее включения в результате 
случая, описанного параметром 9.21. 
Если этот параметр равен 0, автоматическое отключе-
ние функции усиления производиться не будет. Функ-
ция усиления в этом случае будет работать до тех пор, 
пока сигнал Fieldboost Sel. (параметр 9.21) сохраняет 
высокое значение (см. описание далее). 
Внимание! Если Fieldboost Time=0 и параметр 9.21 
имеет значение "MCW.RUN", функция усиления будет 
работать, пока действует команда RUN. В зависимости 
от величины усиления (параметр 4.13) это может при-
вести к серьезному повреждению электродвигателя. 

0 600 60 с   

4.16 FldLev TProof (Ток подтверждения момента для 

обмотки возбуждения) 
Значение тока в обмотке возбуждения в процентах от 
номинального тока возбуждения электродвигателя 
(параметр 1.03) для функции TorqueProof (Подтвер-
ждение момента). Сигнал TorqueProof имеет высокое 
значение, если… 
действующее значение тока в обмотке ротора (пара-
метр 3.02) превышает уровень CurLevTProof (параметр 
3.26) И действующее значение тока в обмотке возбуж-
дения (параметр 4.02) превышает данный уровень. 
TorqueProof = 3.02>3.26 AND 4.02>4.15 
 

0 160 100 %   

 
(1) изменения невозможны, если привод включен (ON) 

(2) изменения возможны, если привод включен 
 

Íîâûå è èçìåíåííûå ïàðàìåòðû (ïðîäîëæåíèå)
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Номер 

параметра 

Имя и назначение параметра  Мин. Макс. По 

умол-

чанию 

Ед. 

изм. 

(1) Уста-
новка 

пользо-
вателя 

Группа 5        

5.09 Accel Ramp (Линейное изменение ускорения) 0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.10 Deccel Ramp (Линейное изменение замедления) 0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.11 Eme Stop Ramp (Линейное изменение аварийного останова) 0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.19 Jog Accel Ramp (Линейное изменение шага ускорения) 0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.20 Jog Deccel Ramp (Линейное изменение шага замедления) 0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.24 Alt Accel Ramp (Альтернативное линейное изменение уско-
рения) 

0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.25 Alt Deccel Ramp (Альтернативное линейное изменение 
замедления) 

0.0 3000.0 10.0 с (2)  

5.29 Act Filt 1 Time (Время фильтрации 1) 
Постоянная времени фильтра для сглаживания колебаний 
скорости на входе регулятора скорости. 

0.0 10.0 10.0 с   

5.35 Зарезервирован для будущих версий. - - - -   

5.36 Зарезервирован для будущих версий. - - - -   

5.37 Speed Ref Tune (Опорное значение для регулировки 

скорости) 
Параметр точной настройки для опорного значения  
скорости. 

10.000 200.00 100.00 %   

5.38 Aux Sp Ref Tune (Доп. опорное значение для регулиров-

ки скорости) 
Параметр точной настройки для дополнительного опорного 
значения скорости. 

10.000 200.00 100.00 %   

5.39 
сигнал 

Speed Deviation (Девиация скорости) 
Сигнал перед контроллером скорости. 

- - -    

5.40 
сигнал 

Speed Act Filt (Действительная скорость с фильтрацией) 
Действительное значение скорости с учетом фильтрации. 
Аналогичен параметру 5.05, но с учетом постоянной време-
ни фильтра - 1 с. 

- - - об/мин   

(1) изменения невозможны, если привод включен (ON) 

(2) изменения возможны, если привод включен 
 

Группа 6        

6.05 AO1 Assign (Назначение AO1) 
14 = Speed Dev – девиация скорости (об/мин) 
15 = Firing Angle (Угол возбуждения) – 0..180° = 0..100% 

0 15 0 Текст   

6.08 AO2 Assign (Назначение AO2) 
См. описание параметра 6.05 AO1 Assign. 

0 15 0 Текст   

6.11 

. 

. 

6.15 

DO1-5 Assign (Назначение DO1-5) 
... 
34= TorqueProof TorqueProof = 3.02>3.26  
 AND 4.02>4.15 
35= NOT TorqueProof (инверсия) 
 36= DC breaker ON (конт-р пост. тока вкл.) 
37= DC breaker OFF (инверсия) 

0 64 2 Текст   

6.16 Panel Act 1 (Действия 1 панели управления) 
12 = Speed Dev – девиация скорости (об/мин) 
13 = Fault Word 1 (Слово ошибки 1) – см. параметр 7.09 
14 = Fault Word 2 (Слово ошибки 2) – см. параметр 7.10 
15 = Fault Word 3 (Слово ошибки 3) – см. параметр 7.11 
16 = Alarm Word 1 (Слово ав. сигнала 1) – см. параметр 7.12 
17 = Alarm Word 2 (Слово ав. сигнала 2) – см. параметр 7.13 
18 = Alarm Word 3 (Слово ав. сигнала 3) – см. параметр 7.14 
19 = Bus CtrlWord – контрольное слово шины управления 
FIELDBUS 
20 = DS Monitor – монитор набора данных (6.31) 

0 20 2 Текст   

6.17 Panel Act 2 (Действия 2 панели управления) 
См. описание параметра 6.16 Panel Act 1. 

0 20 4 Текст   

6.18 Panel Act 3 (Действия 3 панели управления) 
См. описание параметра 6.16 Panel Act 1. 

0 20 1 Текст   

Íîâûå è èçìåíåííûå ïàðàìåòðû (ïðîäîëæåíèå)
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Номер  

параметра 

Имя и назначение параметра  Мин. Макс. По 

умол-

чанию 

Ед. изм. (1) Уста-
новка 

пользо-
вателя 

6.19 Panel Act 4 (Действия 4 панели управления) 
См. описание параметра 6.16 Panel Act 1. 

0 20 0 Текст   

6.20 Dataset 2.2 Asn (Назначение набора данных 2.2) 
13 = Speed Dev – девиация скорости 
14 = Firing Angle (Угол возбуждения) – 0..180° = 0..32767 
15 = Fault Word 1 (Слово ошибки 1) – см. параметр 7.09 
16 = Fault Word 2 (Слово ошибки 3) – см. параметр 7.10 
17 = Fault Word 3 (Слово ошибки 3) – см. параметр 7.11 
18 = Alarm Word 1 (Слово ав. сигнала 1) – см. параметр 7.12 
19 = Alarm Word 2 (Слово ав. сигнала 2) – см. параметр 7.13 
20 = Alarm Word 3 (Слово ав. сигнала 3) – см. параметр 7.14 

0 20 0 Текст   

6.21 Dataset 2.3 Asn (Назначение набора данных 2.3) 
См. описание параметра 6.20 Dataset 2.2 Asn. 

0 20 0 Текст   

6.29 
сигнал 

Bus CtrlWord (Контрольное слово шины) 0 65535  16-
ричное 
число 

  

6.30 
сигнал 

Действие монитора набора данных 0 65535  16-
ричное 
число 

  

6.31 Выбор монитора набора данных 
0 = набор данных 1.1 
1 = набор данных 1.2 
2 = набор данных 1.3 
3 = набор данных 3.1 
4 = набор данных 3.2 
5 = набор данных 3.3 

Только с шиной FIELDBUS; не для внутренней шины Modbus. 

0 5  Текст   

 

Группа 7        

7.01 Language (Язык) 
 5 = Chinese (китайский) (поддерживается только с панелью 

управления DCS400-PAN-C) 

0 5 0 Текст   

 

Группа 9        

9.21 Fieldboost Sel. (Функция усиления поля возбуждения) 
Функция усиления поля возбуждения будет управляться двоич-
ным сигналом, назначенным этому параметру. Если параметр 
4.15 (Fieldboost Time) равен 0, функция усиления поля возбуж-
дения действует, пока назначенный параметру сигнал имеет 
высокое значение. Если параметр 4.15 определяет время рабо-
ты этой функции, она начинает действовать с приходом фронта 
назначенного сигнала и будет автоматически отключена по ис-
течении заданного интервала времени. 
0 = определяется макросом 1 = отключена 
2 = DI1  3 = DI2 
4 = DI3 5 = DI4  
6 = разряд 11 слова MCW 7 = разряд 12 слова MCW 
8 = разряд 13 слова MCW 9 = разряд 14 слова MCW 
10= разряд 15 слова MCW 11= MCW.RUN (разряд 3)  
Примечание. Начинает действовать, даже если команда RUN 
выдается не через последовательный порт. 

Важное замечание. Если выбрано это значение и параметр 
4.15 (Fieldboost Time) =0, то функция усиления возбуждения по-
ля действует, пока активна команда RUN. В зависимости от ве-
личины усиления (параметр 4.13) это может привести к серьез-
ному повреждению электродвигателя. 
Состояние двоичного сигнала: 
0 = функция усиления отключена 
1 = функция усиления включена. Степень усиления поля возбу-

ждения определяется параметром 4.13. 

0 10 0 Текст x  
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Номер 

параметра 

Имя и назначение параметра  Мин. Макс. По умолчанию Ед. изм. (1) Установка поль-
зователя 

Группа 10  исходный 
номер параметра 

      

10.01 Speed Ref  5.04    об/мин   

10.02 Speed Act  5.05    об/мин   

10.03 Tacho Speed Act 5.06    об/мин   

10.04 Ramp In Act 5.33    об/мин   

10.05 Speed Deviation 5.39    об/мин   

10.06 Speed Act Filt 5.40    об/мин   

10.07 Arm Cur Ref 3.01    A   

10.08 Arm Cur Act 3.02    A   

10.09 Arm Volt Act 3.03    В   

10.10 EMF Act 3.20    В   

10.11 Power Act 3.21    кВт   

10.12 Torque Act 3.23    %   

10.13 Firing Angle 3.19    °   

10.14 Field Cur Ref 4.01    A   

10.15 Field Cur Act 4.02    A   

10.16 FIS Volt Ref 4.14    В   

10.17 Mains Volt Act 1.07    В   

10.18 Mains Freq Act 1.08    Гц   

10.19 Main Ctrl Word 2.05    16-ричное число   

10.20 Main Stat Word 2.06    16-ричное число   

10.21 Bus Ctrl Word 6.29    16-ричное число   

10.22 Fault Word 1 7.09    16-ричное число   

10.23 Fault Word 2 7.10    16-ричное число   

10.24 Alarm Word 1 7.12    16-ричное число   

10.25 Alarm Word 2 7.13    16-ричное число   

10.26 AI1 Act 6.26    %   

10.27 AI2 Act 6.27    %   

10.28 DI Act 6.28    16-ричное число   

 

Группа 11        

11.01 Last Fault (Последняя ошибка) 1 22 - Текст   

11.02 2
nd

 Last Fault (2-я последняя ошибка) 1 22 - Текст   

11.03 3
rd

 Last Fault (3-я последняя ошибка) 1 22 - Текст   

11.04 4
th

 Last Fault (4-я последняя ошибка) 1 22 - Текст   

11.05 5
th

 Last Fault (5-я последняя ошибка) 1 22 - Текст   

11.06 Last Alarm (Последний аварийный сигнал) 1 18 - Текст   

11.07 2
nd

 Last Alarm (2-й аварийный сигнал) 1 18 - Текст   

11.08 3
rd

 Last Alarm (3-й аварийный сигнал) 1 18 - Текст   

11.09 4
th

 Last Alarm (4-й аварийный сигнал) 1 18 - Текст   

11.10 5
th

 Last Alarm (5-й аварийный сигнал) 1 18 - Текст   
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Шина Profibus (включая передачу параметров) 

Параметр Назначение Значения Типичные значения 

8.01 Module Type  
(Тип модуля) 

0 = нет 
1 = Шина Fieldbus 
2 = Порт RS232 

3 = Порт панели управления 
4 = Резервная шина Feldbus 

 
1 = Fieldbus 

8.02 Protocol (Протокол) 0 = DP 
1 = DPV1 

0 = DP 

8.03 PPO Type (Тип PPO) 0 = PPO1  

Передача данных от ПЛК в DCS  
(DS1.1, 1.2+Par)  

Передача данных от DCS в ПЛК 

(DS2.1, 2.2+Par)  
1 = PPO2  

Передача данных от ПЛК в DCS  
(DS1.1…1.3, 3.1…3.3 +Par)  

Передача данных от DCS в ПЛК 
(DS2.1…2.3, 4.1…4.3 +Par) 

2 = PPO3 

Передача данных от ПЛК в DCS  
(DS1.1, 1.2)  

Передача данных от DCS в ПЛК (DS2.1, 2.2) 

3 = PPO4  

Передача данных от ПЛК в DCS  

(DS1.1…1.3, 3.1…3.3)  

Передача данных. от DCS в ПЛК (DS2.1…2.3, 4.1…4.3) 

 

 
 
 

 
1 = PPO2 

8.04 Station Number 

(Номер станции) 

2…126 

 

2 

8.05 Number of Data Set Pairs (Число 
пар наборов данных) 

1 =      если 8.03 = 1 или 3 
2 =      если 8.03 = 2 или 4 

1 = (8.03 = 1) 

8.06 Data Set Offset  
(Смещение набора данных) 

0 = FBA DSET1 
2 = FBA DSET10 

0 = FBA DSET1 

8.07 Cut Off Timeout  

(Задержка отсечки) 

0…255   (с шагом 20 мс) 

между NPBA-12 и ведущей станцией 

 

30 = 600 мс 

8.08 Comm Profile  
(Коммуникационный профиль) 

0 = ABB DRIVES 
1 = CSA 2.8/3.0 

0 = ABB DRIVES 

8.09 Control Zero Mode  

(Режим управления по нулю) 

0 = STOP (остановка) 
1 = FREEZE (фиксация) 

0 = STOP (остановка) 

 

Значения параметров
 

См. также подробное описание параметров в главе 5 документа 
"Installation and Start-up guide" (Руководство по установке и запуску), прилагаемое к соответствующему адаптеру. 

 

Параметр Описание Значение По 

умолчанию 

Замечания 

8.01 Module name (Имя модуля)  Fieldbus  

8.02 MAC ID (Идентификатор MAC) 1 ... 99  только для чтения 

8.03 Net Mode (Сетевой режим) 0 Состояние ошибки 
1 Самотестирование 
2 Проверка связи с сетью 
3 Ожидание F ROUGE 
4 Контроль режима 
5 Подтверждение 
6 На линии 
7 Только прием 
8 Ошибка MAC 

 только для чтения 

8.04 Connection State 
(Состояние соединения) 

0 Модуль не занят 
1 Модуль занят 

 только для чтения 

8.05 Dataset Indes 
(Индекс набора данных) 

0 FBA DSET 1 
(1 FBA DSET 10 
 не для DCS 500B) 

0  

8.06 No. of Datasets 
(Число наборов данных) 

1 ... 2 1  

8.07 Scnr Idle Mode 
(Режим простоя Scnr) 

0 Остановка 
1 Фиксация 

0  

 

Имеющийся файл данных 
Имеется файл типа EDS (электронная таблица). Обратитесь за информацией в отдел продаж 
ближайшего филиала компании АВВ. 
Содержимое файла EDS зависит от типа адаптера NCNA-01 и не зависит от подключенного привода. 
 

Àäàïòåð ControlNet NCNA-01

Àäàïòåð PROFIBUS NPBA-12
Â ãëàâå 7.3 äîêóìåíòà “DCS 400 Rev.A – Manual” (3ADW 000 095 R0501) ïðèâåäåíà òàáëèöà
ïàðàìåòðîâ àäàïòåðà PROFIBUS NPBA-02.
Äàííàÿ òàáëèöà ñîäåðæèò çíà÷åíèÿ ïàðàìåòðîâ äëÿ àäàïòåðà PROFIBUS NPBA-12.
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Ïîñêîëüêó ïîñòîÿííîé öåëüþ íàøåé ôèðìû ÿâëÿ-

åòñÿ ñîâåðøåíñòâîâàíèå âûïóñêàåìûõ ïðîäóêòîâ

íà îñíîâå íîâåéøèõ äîñòèæåíèé ñîâðåìåííîé òåõ-

íîëîãèè, ìû âïðàâå ðàññ÷èòûâàòü íà ïîíèìàíèå

çàêàç÷èêîâ â ñëó÷àå, åñëè ïðèîáðåòåííîå èìè îáî-

ðóäîâàíèå áóäåò â ÷àñòè äåòàëåé ïðîåêòà, ÷èñëîâûõ

õàðàêòåðèñòèê, ãàáàðèòîâ, âåñà è äð. îòëè÷àòüñÿ îò

óêàçàííîãî â äàííîé áðîøþðå.
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