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Instrukcja bezpieczenstwa

Dzi¢kujemy za zakup produktu z portfolio firmy Aniro Sp.
Z2.0.0. oraz CG Drives & Automation!

Starannie przeczytaj ponizszg instrukeje bezpieczeristwa,
przed pierwszym uzyciem i instalacjg softstartera TSA.
Ponizsze symbole moga pojawia si¢ w niniejszej instrukgji
uzytkownika, jak i na samym produkcie. Zawsze czytaj i
przestrzegaj zasad bezpieczeristwa sugerowanych przez
producenta urzadzenia.

Uwaga: Traktuj dodatkowe informacje w ramkach jako
wskazowki w celu unikniecia probleméw.

UWAGA!

Niezastosowanie sie do ponizszych
instrukcji, moze spowodowaé wadliwa prace
urzadzenia lub jego awarie!

Niezastosowanie sie do ponizszych instrukcji,
moze spowodowac powazne szkody dla
uzytkownika!

j OSTZREZENIE!

Bezpieczenstwo

Softstarter powinien by¢ zamontowany w odpowiednio

dobranej szafie elektrycznej lub odpowiednio

przystosowanym pomieszczeniu sterowniczym.

*  Urzadzenie powinno by¢ zainstalowane przez osoby z
odpowiednia wiedza, doswiadczeniem oraz
uprawnieniami elektrycznymi.

*  Odlacz gléwne zasilanie przed rozpoczeciem prac
serwisowych.

* W celu ochrony urzadzenia przed pradami zwarciowymi,
uzywaj ogélnie dostepnych bezpiecznikéw, np.
gl, gG (preferowane zwloczne). W celu ochrony
tyrystoréw przed pradami zwarciowymi, dopuszczalne
jest uzycie zabezpieczen péltprzewodnikowych.

Operatorzy i stuzby utrzymania ruchu

1. Przed montazem i uruchomieniem urzqdzenia, starannie
przeczytaj calg instrukcje uzytkownika.

2. Podczas wszelkiego rodzaju napraw, proceséw
serwisowych, prac konserwacyjnych, zawsze odtaczaj
gléwne zasilanie, dochodzace do softstartera.

3. Wystrzegaj si¢ wszelkich zachowar, czynnosci, ktére nie
sa zgodne z zasadami bezpieczeristwa.

4. Operator musi przedsiewzia¢ wszelkie $rodki, by dostepu
do urzadzenia nie mialy osoby nieautoryzawoane.

5. Operator musi natychmiast raportowa¢ wszelkie usterki/
nieprawidtowosci w dziataniu urzadzenia, ktére mogg
przyczynic si¢ do obnizenia bezpieczeistwa dla oséb
operujacych z urzadzeniem.

6. Uzytkownik koficowy powinien okresowo wykonywa¢

przeglad urzadzenia, w celu utrzymania 100%
sprawnosci technicznej urzadzenia.

Kondensator kompensacyjny

Jezeli wystepuje potrzeba instalacji kondensatora
kompensacyjnego, nalezy zainstalowaé go na wejsciu
zasilania softstartera - nigdy na wyjsciu.

Instalacja czeSci zamiennych i
serwisowych

W urzadzeniu mozna instalowaé jedynie cz¢$ci zamienne/
serwisowe, dostarczone przez producenta.

Standardowa gwarancja urzadzenia, nie obejmuje usterek
spowodowanych instalacja nieautoryzowanych czesci
zamiennych. Jezeli wystepuje potrzeba wymiany danego
podzespotu - skontaktuj si¢ z serwisem producenta lub
swoim dostawca urzadzenia.

UWAGA

Pamigtaj, ze zawsze powinna by¢ mozliwos$¢ swobodnego
odcigcia napigcia zasilania, za pomoca wylacznika gléwnego,
zainstalowanego przed softstarterem! (nalezy rozlaczy¢ tor
pradowy softstartera i silnika).

Ogolne srodki ostroznosci

UWAGA!

Upewnij sie, ze spetniono wszystkie srodki
bezpieczenstwa, przed uruchomieniem
silnika.

UWAGA!
Nigdy nie nalezy operowac z urzadzeniem,
gdy przednia ostona jest zdjeta.

UWAGA!

Upewnij sie, ze spetniono wszystkie srodki
bezpieczenstwa, przed podaniem gtéwnego
napiecia do urzadzenia.

> B> P

Alarmy

Nigdy nie powinno si¢ ingnorowa¢ alarméw i wszelkiego
rodzaju bledéw softstartera. Zawsze staraj si¢ znalezé
przyczyne alarmu/bledu/usterki.
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1. Wstep

Softstarter serii TSA przeznaczony jest do kontroli
fagodnego startu i stopu standardowych, asynchronicznych,
tréjfazowych, klatkowych silnikéw indukcyjnych. W
softstarterze zastosowano technologi¢ mikroprocesorowsa
oraz najnowsze zdobycza techniki w dziedzinie fagodnego
startu i stopu. Softstarty standardowo realizuja szereg
zaawansowanych funkcji ochrony silnika.

Dostepne, liczne opcje rozbudowy, wymienione w rozdziale
12, pozwalaja na rozbudowe i dostosowanie urzadzenia do
whasnych, niekiedy bardzo specyficznych potrzeb.

UWAGA: Starannie przeczytaj niniejszy podrecznik
uzytkownika, przed pierwszg instalacja, uruchomieniem
softstartera!

Uzytkownicy

Niniejszy podrecznik uzytkownika przeznaczony jest dla:
* instalatoréw

* shuzb utrzymania ruchu

* operatoréw

* serwisantow

Silniki elektryczne

Softstarter przeznaczony jest do wspétpracy z klatkowymi,
standardowymi, asynchronicznymi, tréjfazowymi sinikami
indukcyjnymi. Jezeli zamierzasz uzy¢ softstarter z innym
rodzajem silnika, skontaktuj si¢ ze swoim dostawcg
urzadzenia by uzyska¢ wiecej informacji na ten temat.

1.1 Dostawa i rozpakunek

Po zakupie, starannie sprawdz stan wizualny urzadzenia.

Jezeli zauwazysz jakiekowliek usterki lub braki, bezzwlocznie
skontaktuj si¢ z dostawca. Nigdy nie instaluj ani nie operuj z
wadliwym urzadzeniem, gdyz moze sie to przyczyni¢ do jego
uszkodzenia.

1.2 Pracazpodrecznikiem

Niniejszy podrecznik stanowi czg$¢ dostawy softstartu i musi
by¢ zawsze dostgpny dla personelu postugujacego si¢ tym
urzadzeniem. W pierwszej kolejnosci po zakupie i
rozpakunku, sprawdz, czy wersa oprogramowania,
przedstawiona na stronie tytulowej, zgadza si¢ z wersja
oprogramowania softstartera TSA. Patrz rozdziat 8.9.1,
strona 133.

Pracuj ze spisem tresci. W tatwy i szybki sposdb znajdziesz
opis interesujacej ci¢ funkgji lub zagadnienia.

Dolaczona instrukeja szybkiego startu, powinna by¢ zawsze
dostepna, blisko urzadzenia (szafa sterownicza, pulpit
sterowniczy, steréwka).

1.3 Gwarancja

Gwarancja obejmuje wszelkie usterki i wady urzadzenia,

ke6re wynikaja z prawidlowego uzytkowania i montazu,

przedstawionego w niniejszym podreczniku uzytkownika.

Gwarangja obejmuje okres dwdch lat od daty zakupu.

Awarie i usterki urzadzenia, wynikajace z nieprawidtowej

instalacji lub uzytkowania, nie s objate gwarangja.

1.4 Kody zamowieniowe

Rysunek ponizej ilustruje sposéb konfiguracji kodu

zamdéwieniowego softstartera. Kod zaméwieniowy

umieszczony jest na nalepce, po prawej stronie softstartera

TSA (gdy patrzymy od frontu).

TSA52-016-23 N N N

— A A —

Numer pozycji

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11
Rys. 1 Kody zamdwieniowe
Tabela 1 Opis kodu zamdwieniowego TSA.
Pozycja | Konfiguracja Opis
1 Typ TSA
2 Zasilanie 52 =Max. 525V
69 = Max. 690 V
016 =16A
3 Prad -
-1K8 = 1800 A
4 Nap. sterownicze 23=230V
N=Brak
5 Opcjanr 1 P=PTC/PT100
I=1/0
N=Brak
6 Opcja nr 2 P=PTC/PT100
I=1/0
N=Brak
A=Profinet 10 1-port
B=Profinet 10 2-porty
— D=DeviceNet
7 Komunikacja M=Modbus, TCP
P=Profibus
R=RS485
U=uUsB
— =Standard (sie¢
8 Sie¢ IT uziemiona)
|=Sie¢ - IT (brak EMC)
9 Etykieta A=Standard
10 Oprogramowanie A=Standard
11 Standard — = Znakowanie CE
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1.5 Standardy i normy

Rodzina softstarteréw TSA, opisana w niniejszym
podreczniku uzytkowania, zgodna jest ze standardami,
przedstawionymi w tabeli nizej. W celu uzyskanie deklaracji
zgodnosci, certyfikatu CE - skontaktuj si¢ ze swoim
dostawca urzadzenia.

Tabela 2 Standardy i normy.

1.5.1Standard EMC

Softstarter Emotron TSA zgodny jest ze standardem
EN(IEC) 60947-4-2: 2007. Softstartery TSA spelniaja
kryteria EMC kategorii C1(wielko$¢ 1 i 2) oraz C2
(wielko$é¢ 3 i 4).

Rynek Standard/norma Opis
Dyrektywa EMC 2004/108/EC
Europejski Dyrektywa NN 2006/95/EC
Dyrektywa WEEE 2002/96/EC
EN 60204-1 BezEn/eczenstwo mgszyn: Elektryczne wyposazenie maszyn
CzeS¢ 1: Wymagania ogolne.
EN(IEC)60947-4-2: StyCiﬂlkl i I’OZI’USZ[?IKI silnikowe
2007 Czes$E3: Wymagania EMC.
EMC Deklaracja zgodnosci i znakowanie CE
Wszystkie Styczniki i rozruszniki silnikowe
EN(IEC)60947-4-2: . . B . .
5007 Wymagania bezpieczenstwa- Elektryczne, termiczne oraz energia.
Dyrektywa NN: Deklaracja zgodnosci znakowanie CE
IEC 60721-3-3 Klasyfikacja warunkéw Srodowiskowych. Gazy chemiczne 3C3, czastki state 351,
UL508C UL w trakcie.
USA UL 840 UL w trakcie.

1.6 Demontazi ztomowanie

Obudowa softstartera TSA zbudowana jest z materialéw
nadajacych sie do recyclingu, takich jak: aluminium, zelazo,
tworzywa sztuczne. Jednakie w kazdym softstarterze
znajduje si¢ kilka komponentéw, wymagajacych szczegdlnej
obrébki, np. plytki drukowane zawieraja sladowe ilosci cyny
i ofowiu. Nalezy spelni¢ wszelkie lokalne i krajowe przepisy,
obowiazujace do unieszkodliwiania i recyklingu tych
materiatdw.

1.6.1Utylizacja starego sprzetu
elektrycznego i elektronicznego

Ten symbol na produkcie lub jego opakowaniu oznacza, ze
produkt powienien by¢ ztozony w odpowiednim punkcie
zbiérki urzadzen elekerycznych i elekeronicznych, w celu
dalszego recyklingu. Zapewniajac prawidlowe ztomowanie,
przyczyniajg si¢ Paristwo do ograniczenia ryzyka wystapienia
negatywnego skutku urzadzenia na srodowisko i zdrowie
ludzi. Recykling materialéw pomaga w zachowaniu
surowcéw naturalnych.

6 Wstep
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1.7 Stownik

1.7.1 Skroty i symbole

W niniejszym podreczniku uzytkownika, uzywane sa

nastegpujace skréty:
Tabela 3 Uzywane skroty.
Skrot/symbol Opis
cpP Panel sterujacy (control panel)
CB Ptyta sterowania (control board)
2 llos¢ strat energii, nagrzewajace;j silnik (catka
Joule’a)
PTC Termistor, pozystor (thermistor)
PB-PTC Wejscie PTC na ptycie mocy
RMS Wartos¢ Srednia kwadratowa
FLC Petny prad obcigzenia (full load current)
DOL Start bezposredni (Direct On-line)
Elnt Format komunikacji
Uint Format komunikacji (Unsigned integer)
Int Format komunikacji (Integer)
Long Format komunikacji (Integer Long)
SELV Obwdd napiecia bardzo niskiego
Funkcja nie moze by¢ zmieniona podczas
8 pracy

1.7.2 Definicje

W niniejszym podreczniku uzytkownika, uzywane sg
nastgpujace definicje:

Tabela 4 Uzywane definicje.

Nazwa Opis Jednostka
In_soft Nominalny prad softstartera [Arms]
In_mot Nominalny prad silnika [Arms]
Pn_soft Nominalna moc softstartera [kW] or [hp]
Pn_mot Nominalna moc silnika [kW] or [hp]
T Nominalny moment silnika* [Nm] or [Ib.ft]
Nn_mot Nominalna predkosé silnika [rpm]
cos@y, Nominalny cos(fi) silnika (brak jednostki)
u 3-fazowe napigcie zasilania [Vimsl
Un_mot Nominalne napiecie silnika [V]

*) Kalkulacja momentu odbywa si¢ za pomoca formuly:

T, [Nm]=

T,[Ib ft]=

9550 X P, ., [k}

ny sil[rpm]

5252x P, [hp]

ny, sil[rpm]

CG Drives & Automation 01-5980-13r1
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2. Montaz

Rozdziat opisuje, jak w prawidlowy sposéb przeprowadzi¢
nalezy procedur¢ montazu softstartera TSA. Przed
bezposrednim montazem, sprawdz w pierwszej kolejnosci,
ponizsze punkty:

*  Upewnij si¢, ze posiadasz odpowiednia przestrzen
montazows dla danej jednostki TSA.

*  Upewnij si¢, ze miejsce montazu, mechanicznie
wytrzyma obcigzenie urzadzenia (plyta montazowa).

* Sprawdz, czy miejsce montazu nie jest narazone na
wibragje i spigcia elektryczne.

* Rozwaz zastosowanie odpowiedniego dumika drgas,
jezeli miejsce montazu narazone jest na drgania.

*  Sprawdz warunki srodowiskowe, wymagany przeplyw
powietrza, kompatybilnosc silnika.

*  Upwenij sig, ze softstarter zostanie zamontowany w
odpowiedniej orientacji (pionowa/pozioma). Pamiataj o
troskliwym transporcie i przechowywaniu urzadzenia!

Montaz powinien by¢ przeprowadzony zgodnie z lokalnymi
standardami elektrycznymi i wymogami bezpieczenistwa.
Sugerujemy montaz wedle standardu: DIN VDE 0100.

Podczas przeprowadzania procedury montazu, pilnuj aby
napiecie nie bylo doprowadzone do urzadzenia. Oznacz
miejsce montazu w celu ochrony zdrowia i zycia personelu
lub o0s6b trzecich.

2.1 Montaz w szafie
sterowniczej

Podczas przeprowadzania procedury instalacji softstartera w
szafie sterowniczej lub elektrycznej:

*  Upewnij sig, ze posiadasz odpowiedni przeplyw
powietrza.

*  Utrzymuj wolne przestrzenie montazowe, wedle tabeli
umieszczonej na dole strony.

*  Miej pewno$¢, ze powietrze swobodnie przeplywa z dotu
do géry a perforacje obudowy urzadzenia nie sa
zastoniete.

UWAGA: Pamietaj by chronié¢ zywe organizmy przed
porazeniem pradem elektrycznym, podczas
przeprowadzania procedury instalacji. Pamietaj, ze
generowane ciepto musi byé rozpraszane za pomoca
dodatkowych wentylatorow.

Softstartery TSA dostarczane sa w zwartej obudowie ze
zdejmowalng pokrywq przednia. Jednostki posiadaja réwniez
ostony na kable sitowe, ktére dostarczane sg w zestawie z
urzadzeniem ( w zestawie tez odpowiedni kluczyk
montazowy). Wiecej szeg6téw, patrz Rozdial 3. strona 15.

2.1.1 Chtodzenie

UWAGA!
Nigdy nie operuj z urzadzeniem, gdy zdjeta Tabela 5
jest przednia pokrywa. Grozi to porazeniem i B -
pradem elektrycznym! TSA Min. przestrzen montazowa (mm):
Wielkos¢ Nad* Pod Bok
1
2
100 100 0
3
4
*) Nad: Odleglo$¢ od softstartera do softstartera lub do dachu
szafy.
CG Drives & Automation 01-5980-13r1 Montaz 9




2.2 Specyfikacja mechaniczna, rysunki wymiarowe

Tabela 6
Wymiary* Pozycja Szyny
Wielk. H1/H2/H3 xW x D n.lontazu Waga przytaczeniowe, . PE System. Stopien IP
TSA [pionowa/ [kg] R Sruby | chtodzenia
[mm] . wymiary[mm]
pozioma ]

1 Pion 5.5 Konwekcja
246/296/340 x 126 x 188 15 x 4, Cu (M6) M5 1P20

2 5.7 Wentylator
3 285/323/380 x 196 x 235 p?;gfn 13 20 x 4, Cu (M10) M8 Wentylator IP20
4 373/411/514 x 254 x 260 23.5 40x 8, Cu (d 13) M8 Wentylator IP20

*) HI1 = Wysokos¢ obudowy.

H2 =
H3 =

Calkwoita wysoko$¢ montazowa.
Calkowita wysoko$¢ z oslonami.

Emotron TSA wielkosci 1 - 2

ISR

Ml

=—

P I il ddd
|

188

Rys. 2 Wymiary Emotron TSA Wielkosci 1 i 2.

=

88T

|
Rys. 3 Wymiary Emotron TSA Wielkosci 1 i 2, widok od
dotu.
10 Montaz
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Emotron TSA wielkosé 3

@

(TR

] SOFTSTARTER

]

H1

]
2

‘!

H2 H3

!A

196

Rys. 4 Wymiary Emotron TSA wielkos¢ 3.

= ==

EEEMEEEREERIES

1

© T2 © T3

GeeT

Rys. 5 Wymiary Emotron TSA wielkos¢ 3, widok od dotu.
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Emotron TSA wielkosé 4

1
o
H1 H2 |H3 ®
©
v
®
v ——
- 254 260

Rys. 6 Wymiary Emotron TSA wielkos¢ 4.

| PP FEPEEEEFE |
T2
N
(0))
o
|

Rys. 7 Wymiary Emotron TSA wielkos¢ 4, widok od dotu.
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2.3 Schematy montazowe

Emotron TSA wielkosci 11 2

Emotron TSA wielkosS¢ 4

11 1045
NS 11
%@ [o] [o})
@ 6,5 (x 4)
N
\I
w
O] ol
lo7 & g

Rys. 8 Otwory montazowe Emotron TSA wielkoscil

Emotron TSA wielkosé 3

i2.

13_ 170

-

—

M\Q WW ©[

LAt ¢
@13

10
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17 220

= A
o

S

06¢€

Rys. 9 Omwory montazowe Emotron TSA wielkos¢ 3.

(_— __
D7 (x4)
/
I O o o
el O o

Rys. 10 Otwory montazowe Emotron TSA wielkos¢ 4.

Wiecej rysunkéw dostepnych na stronach: www.aniro.pl,

www.cgglobal.com oraz www.emotron.com.
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3. Podiaczenie

W tym rozdziale opisano wszystkie czynnosci zwiazane z 3.1
podiaczeniem elektrycznym softstartera. Czynnosci oparte sg

na zasadach ogélnych, zgodnych z wymaganiami EMC oraz

dyrektywy maszynowe;j.

Podiaczenie kabli
zasilajacych i silnikowych

Jezeli zamierzasz przechowywaé softstarter przez pewien
okres czasu, zaznajom si¢ w pierwszej kolejnosci z
warunkami §rodowiskowymi, w jakich urzadzenie powinno
by¢ skfadowane. Jesli softstarer jest przenoszony z lokacji o
nizszej temperaturze, do lokacji o wyiszej temperaturze,
upewnij sig, ze nie powstaly zadne krople kondensacyjne.
Przed podlaczeniem wszelkich kabli sitowych i
sterowniczych, urzadzenie powinno by¢ odlozone w cieplym
miejscu w celu odparowania wszelkich zaciekéw wodnych.
Sprawdz dokladnie stan urzadzenia przed podlaczeniem
kabli sitowych i podaniem napigcia zasilania.

Dobor kabli

Dobierz odpowiedniej $rednicy kable zasilajace softstarter
oraz kable faczace TSA z silnikiem. Postuguj si¢ lokalnymi
regulacjami oraz wytycznymi, co do doboru kabli sitowych.
Wez pod uwage prad znamionowy urzadzenia oraz silnika,
stany przecigzeniowe oraz wplyw temperatury.

Nie ma koniecznosci uzywania ekranowanych kabli

100 - 240 VAC

L1L2L3PE L NPE

L1L2L3PE L NPE

-

TIT2T3 +

zasilajacych oraz kabli sitowych, taczacych softstarter z

silnikiem. Wynika to z niewielkiej emisji fal Rys. 11 Podtqczenie zasilajgcych kabli sitowych oraz

elektromagnetycznych, generowanych przez softstarter TSA.

Nie jest obowiazkowe, uzywanie ekranowanych kabli
sterujacych (standard EMC spelniony). Nie mniej jednak,
sugerujemy uzywanie ekranowanych kabli sterujacych, w
celu unikniecia jakichkolwiek zakl6cen, ktére moglyby
wplyna¢ na jako$¢ przesylanego sygnatu.

UWAGA: Ptyta sterowania TSA, wyposazona jest w
plaszczyzne uziemienia wraz z opaskami zaciskowymi,
do ktorych nalezy podlaczy¢ wszystkie ekrany kabli
(patrz Rys. 17, strona 21).

UWAGA: W celu spetnienia UL, uzywaj tylko przewodow
miedzianych o nominalnej temperaturze pracy 75°C.

sterowniczych.

CG Drives & Automation 01-5980-13r1
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Emotron TSA wielkosci 1 - 2

1 ‘ 7 | -

1 T2 T3

e

Rys. 12 Podlgczenie zasilajgcych kabli sibowych, dla Emotron TSA, wielkosci 17 2.

1. 3-fazowe zasilanie gléwne, L1, 12,13
Zacisk (PE) dla kabla ochronnego zasilania gléwnego
Zaciski dla sitowych kabli silnikowych, T1, T2, T3

Ll

Zacisk ochronny kabli silnikowych L .

UWAGA!

Po podtaczeniu 3- fazowego napiecia
zasilania, moze wystapi¢ prad uptywu,
generowany przez tyrystory.

Tabela 7 Moment dociskowy, sruby. [Nm)].

TSA Moment dociskowy dla Srub [Nm]
Wielkosé Kable sitowe Kable PE
1 8 5
2 8 5

16 Podtaczenie
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Emotron TSA wielkosé 3
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Rys. 13 Podfgczenie zasilajacych kabli sitowych, dla Emotron TSA, wielkos¢ 3.

1. 3-fazowe zasilanie gléwne, L1,12,13

Ll

Zacisk (PE) dla kabla ochronnego zasilania gléwnego
Zaciski dla sitowych kabli silnikowych, T1, T2, T3
Zacisk ochronny kabli silnikowych L

UWAGA!

Moze wystapi¢ prad uptywu, generowany
przez tyrystory, po podiagczeniu 3- fazowego
napiecia zasilania.

Tabela 8 Moment dociskowy, sruby [Nm)].

Moment dociskowy dla srub [Nm]

TSA
Wielkosé Kable sitowe Kable PE
3 20 12

CG Drives & Automation 01-5980-13r1
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Emotron TSA Wielkosé 4

I

(PE)2)

I

!
T
I

I

Rys. 14 Podigczenie zasilajgcych kabli sitowych, dia Emotron TSA, wielkos¢ 4.

. 3-fazowe zasilanie gtéwne, L1,12,13

1
2. Zacisk (PE) dla kabla ochronnego zasilania gtéwnego
3.
4

Zaciski dla sitowych kabli silnikowych, T1, T2, T3

. Zacisk ochronny kabli silnikowych L

UWAGA!

Moze wystapi¢ prad uptywu, generowany
przez tyrystory, po podiagczeniu 3- fazowego
napiecia zasilania.

Tabela 9 Moment dociskowy, sruby [Nm)].

TSA Moment dociskowy dla Srub [Nm]
Wielkose Kable sitowe Kable PE
4 50 12

18
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3.1.10dleglosci szyn
podiaczeniowych Emotron TSA

W3 W2 Wi

W66

o]
o]

5]
W3 W2 W

-

Rys. 15 Odleglosci szyn podigczeniowych sofistartera TSA.

Tabela 10
TSA Odleg. W1 | Odleg. W2 | Odleg. W3
Wielko$é [mm] [mm] [mm]
1
23 40 40

2

3 35 63 63

4 44 83 83
3.1.20stony kablowe

Po podiaczeniu kabli sitowych i silnikowych, zamontuj
ostony kablowe, dostarczane wraz z urzadzeniem. W
zestawie znajduje sie réwniez kluczyk montazowy. Postgpuj
wedle obrazka ponizej:

Rys. 16 Montaz oston kablowych.

CG Drives & Automation 01-5980-13r1




3.2 Rozplanowanie oraz opis zaciskow przylaczeniowych

W podrozdziale opisano wszystkie pofaczenia elektryczne
oraz przedstawiono ogélne informacje, dotyczace plyty
sterowania i plyty mocy w softstarterze TSA. Wiecej
informagji o specjalnych warunkach pracy opisano w
podrozdziale 4.4. Opis dostepnych opcji rozbudowy opisano
w rozdziale 12.

Separacja

Plyta sterowania w Emotron TSA posiada obwody napigcia
bardzo niskiego (SELV), bez uziemienia funkcjonalnego.
Oznacza to, ze plyta sterownania jest odseparowana
galwanicznie od pozostalych obwodéw o napieciu wyzszym
oraz od pozostalych uziemied. Wejscie PTC jest dodatkowo

oddzielone od uktadu SELV:

* Podwdja izolacja dla softstarteréw o napigciu do

525VAC.

* DPodstawowa izolacja dla softstarterédw o napieciu do

690VAC.

Zaleca si¢ by czujniki PTC byly zawsze odseparowane od
czeéci czynnych, ze spelnieniem podstawowych zasad
izolowania obwoddw o réznych potencjatach.

UWAGA!

Dla softstarterow o napieciu zasilania

powyzej 525VAC, obowiazkowe jest

spetnienie zasad podstawowej izolacji

pomiedzy PTC a obwodami bedacymi pod
czynnym napieciem.

20 Podtaczenie
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Rys. 17 Rozmieszczenie zaciskdw praylgczeniowych dla sofistarteréw Emotron TSA.

Opis zaciskow przytgczeniowych
1. Przylacza napigcia sterowniczego PE, N, L (plyta mocy).

UWAGA!
Ze wzgledow bezpieczenstwa, zawsze
podiaczaj kabel PE zasilajgcego napiecia

sterowniczego.

10. Zeiski D-Sub konektor, dla komunikacji RS232. Port
do tymczasowej komunikacji z komputerem oraz dla
opcyjnego, zewnetrznego panelu IP54 (opcja). Dla
stalego polaczenia z komputerem, nalezy uzy¢ jednej z
dostepnych kart opcyjnych RS485 lub USB.

2. Plaszczyzna uziemienia wraz z zaciskowymi opaskami dla
podiaczenia ekranéw kabli.

3. Przetacznik S1, wybdr standardu wejscia analogowego:
U/I (napigcie, prad).

4. Zacisk dla kabli kart opcyjnych.
5. Miejsce instalacji modutu komunikacyjnego (opcja).

6. Wskazniki LED (widzialne przez perforacje):
- Czerwony i z6lty: komunikacja
- Zielony: podane napigcie zasilania gléwnego

7. Bateria zegara RTC.

8. Terminale dla wej$¢/wyjé¢ analogowych oraz wejsé
cyfrowych (plyta sterowania).

9. Terminale dla wyjs¢ przekaznikowych i wejscia PTC
(plyta mocy).

UWAGA : Standardowy port RS232, znajdujacy sie na
TSA nie jest odseperowany galwanicznie. Upwenij sie, ze
wszystkie, zewnetrzne urzadzenia, poditaczone do tego
portu, posiadaja ten sam potencjat elektryczny. W celu
trwatego potaczenia, uzyj jednej, z dostepnych kart
opcyjnych, lub zastosuj izolowany konwerter sygnatu, np.
USB - RS232.

Tabela 11 Przekrdj kabli sterowniczych i diugosé ich

zarobienia.
.TSA .. | Max. przekroj kabla Reko!r!endOV\l.anz:]
wielkosc dtugosc¢ zarobienia
Linka: 1.5 mm?2 %
1-4 Drut: 2.5 mm?2 6 mm

* Gdy uzywasz koncowki kablowej, dtugosé zarobienia:10-12

mm.

CG Drives & Automation 01-5980-13r1
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3.3

Zaciski sterownicze

UWAGA!

Zaciski wyjs¢ przekaznikowych 21-

33 posiadaja separacje podstawowa.

Nigdy nie mieszaj napie¢ SELV z

napieciem 230VAC, istniejacym na
zaciskach wyjs¢ przekaznikowych.
Gdy istnieje potrzeba mieszania napie¢ SELV z
napieciem wyj$¢ przekaznikowych, nalezy
postuzy¢ sie opcyjna karta dodatkowych wejsé/
wyjs¢. Nalezy potaczy¢ wszystkie sygnaty SELV z
terminalami, znajdujacymi sie na opcyjnej
karcie 1/0.

Rys. 18 Zaciski praytgczeniowe na plycie mocy i sterowania.

Tabela 12 Zaciski plyty mocy.

Terminal Funkcja Charakterystyka elektryczna

PE Zacisk ochronny Uziemienie ochronne

N

C Napiecie steronicze 100-240 VAC +10%

21 NO | Wyjscie przekaznikowe 1: DomysSinie “Praca” styk NO, | 1-polowy kontakt (NO), 250 VAC 8 A lub 24 VDC 8 A

22 C zadziatanie - zwarcie 21 do 22. rezystancja, 250 VAC, 3 A indukcja. Min. 100 mA.

23 NO | Wyjscie przekaznikowe 2: Domysinie “Brak pracy” 1-polowy kontakt (NO), 250 VAC 8 A lub 24 VDC 8 A

24 C styk NO, zadziatanie - zwarcie 23 do 24. rezystancja (AC-1), 250 VAC, 3 A (AC-7a). Min. 100 mA.

31 NO iSCi i . Zink -

33T | prastacy, sadriatanie swarle 31 00 33 omwarcie | L7650k Przeiacany (NO/NC), 250 VAG 8A lub 24 VDG
przetaczny, 8A rezystancja(AC-1),250 VAC, 3A AC-7a). Min. 100 mA

33 NC | 32i33.

69-70 | | Wejscie termistora PTC Wyzwolenie: 2.4 kQ, powrét 2.2 kQ.

Tabela 13 Zaciski plyty sterowania.

Terminal Funkcja Charakterystyka elektryczna
11 Wejscie cyfrowe 1. DomysSinie “Ruch prawo”. 0-4V ->0; 827 V-> 1. Max. 37 V przez 10 sek.
12 Wejscie cyfrowe 2. DomySlnie “Stop”. Impedancja: <3.3 VDC: 4.7 kQ. - >3.3 VDC: 3.6 kQ2
13 Zasilanie wejScia analogowego +10 VDC £5%. Max. prad dla +10 VDC: 10 mA.
Wejscie analogowe , 0-10 V, 2'19 V, 0-20 ”mA lub Impedancja terminalu 15 (O VDC) sygnat napieciowy:
14 4-20 mA. .Domyslme’ustawmne 4—29 mA . 20 kQ, sygnat pradowy: 250 Q.
Przetacznik S1, wybér standardu wejscia U/I. ’
15 GND (wspélny) 0 VDC uziemienie
16 WejScie cyfrowe 3. Domysinie “Set Ctrl 1” 0-4V->0; 827 V-> 1. Max. 37 V dla 10 sek.
17 Wejscie cyfrowe 4. Domysinie “Reset” Impedancja: <3.3 VDC: 4.7 kQ. - >3.3 VDC: 3.6 kQ
18 Zasilanie wejsé cyfrowych 1. +24 VDC £5%. Max. prad dla+24 VDC = 50 mA.
Wyjscie analogowe:
19 Wyjscie analogowe. Domysinie wskaz pradu. 0-10V, 2-10 V; min. impedancja obcigzenia 700 Q
0-20 mA oraz 4-20 mA; max. impedancja obc. 500 Q
20 Zasilanie wejs¢ cyfrowych 2. +24 VDC £5%. Max. prad dla +24 VDC = 50 mA.
22 Podtaczenie CG Drives & Automation 01-5980-13r1




Plaszczyzna

uziemienia
Ekranowany kabel sterowniczy

3.4 Przykiady kablowania

Przedstawione przyklady 1 - 3 ilustrujg alternatywne metody
startu/stopu TSA, przy uzyciu wejs¢ cyfrowych.

UWAGA: Domyslnie softstarter TSA reaguje na zbocze
narastajace sygnatow start/stop. W celu zmiany reakcji
ze zbocza na poziom sygnatu, zmien ustawienie
parametru [21A] .

Rys. 19 Przepust dla kabli sygnatowych.

UWAGA: Ekranowane kable sygnalowe nie sa
obowiazkowe, lecz sugerujemy ich uzycie w celu
unikniecia wszelkich kltopotow z jakosScia
transmitowanych sygnatow.

Przykfad lilustruje oddzielne sygnaly start/stop.
Przyklady 2-3 ilustruja wspélne sygnaly start/stop.
Przyklady 4 - 6 przedstawiajg dodatkows funkcjonalnosé.

Rozpocznij od podpigcia kabli zasilania gléwnego,
silnikowych, sterowniczych (wspdlna operacja dla wszystkich
prezentowanych przyktadéw):

¢ Podlacz kabel ochronny zasilania (PE) do zacisku PE,
oraz kabel ochronny silnika do zacisku L .

¢ Podlacz 3-fazowe kable zasilania do zaciskéw (L1, L2,
L3), podiacz sitowe kable silnikowe do zaciskéw (T,
T2, T3).

*  Podlacz kable napiecia sterowniczego (100-240 VAC) do
zaciskéw N i L oraz kabel ochronny do zacisku PE.

UWAGA: Jezeli lokalne przepisy narzucaja uzycie
stycznika na zasilaniu gilownym, powinien on byé
kontrolowany z poziomu przekaznika R1.

Wcelu ochrony przed zwarciem, uzywaj zwtocznych,
standardowych bezpiecznikow, n.p. typu gl lub gG.
Dopuszczalne jest uzycie zabezpieczen
potprzewodnikowych do ochrony tyrystorow.
Wszystkie sygnaly wejSciowe i wyjSciowe sa
odseparowane galwanicznie od gilownego napiecia
zasilania.

e Jezeli wymagane, podiacz wyjsicie przekaznika R1
(terminale 21 i 22) do cewki stycznika— stycznik
kontrolowany bedzie z poziomu TSA (w celu przypisania
funkcji R1, patrz parametr [551] ).

Zawsze miej pewnos$¢, ze instalacja i podigczenie sg zgodne z
regulacjami elektrycznymi, obowiazujacymi dla danej
lokalizacj.
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Przykfad 1: Oddzielne sygnaty start/stop ( 3-

przewodowe).

* Zamknigcie obwodu pomiedzy zaciskiem 18 (24 VDC)
a 11(Digln1) aktywuje funkgje start.
Rozwarcie obwodu pomigdzy zaciskiem 18 (24 VDC) a
12(Digln2) aktywuje funkcje stop. By aktywowac
funkcjg startu, terminal 12 (DigIn2) musi by¢ zwarty z
terminalem 18 (24VDC) (pozwolenie na prace).

UWAGA: Podtaczenia z przykiadu 1 dziataja z
domysinymi ustawieniami urzadzenia.

UWAGA: Ustawienia z przyktadu 1 nie pozwalaja na
automatyczny restart po zaniku zasilania. Wymagane
jest ponowne podanie sygnatu start (zbocze
narastajace).

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

l Przek.1 Przek.2 Przek.3 PTC

L1 L2 L3 PE L N PE 21L/.ﬂ 24 31 32 33 69 70
R1 R2 R3

Start prawo  Stop
Digin1 Digln2  +10V Anin  GND Digin3 Digln4 +24V  AnOut +24V
11 12 13 14 15 16 17 18 19 20

Rys. 20  Oddzielne sygnaty start/stop ( 3-praewodowe)
prayktad podigczenia.
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Przykfad 2: Wspolny sygnat start/stop ( 2-prze-

wodowe).

* Zamknigcie obwodu pomiedzy terminalami 18 (24
VDC), 11(Digln1) oraz 12 (Digln2) aktywuje funkcje
start.

Rozwarcie obwodu pomigdzy terminalami 18 (24
VDC), 11(Digln1) oraz 12(Digln2) aktywuje funkeje
stop.

UWAGA: Podtaczenia z przykiadu 2 dziataja z
domysinymi ustawieniami urzadzenia.

UWAGA: Ustawienia z przyktadu 2 pozwalaja na
automatyczny restart po zaniku zasilania. Wymagany
jest jednak zamkniety obwéd sterowniczy.

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

l Przek. 1 Przek.2 Przek. 3 PTC

L1 L2 L3 PE L N PE 21L/.J)_T_ 31 69 70

Start prawo Stop
Dlgln 1 D|g|n2 +10V Anin  GND  Digln3 Digin4 +24V  AnOut +24V

T1T27T3 + 13 14 15 16 17 18 19 20
O
Q. e
—
M
3~

Rys. 21 Wispdlny start/stop ( 2-przewodowe) przyktad
podigezenia.
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Przykfad 3: Wspolny start/stop ( 2-przewo-

dowe).
Zamkniecie obwodu pomigdzy terminalami 18 (24
VDC) oraz 11(Digln1) aktywuje funkcje start.
Rozwarcie obwodu pomiedzy terminalami 18 (24 VDC)
oraz 11(Digln1) aktywuje funkcje stop.

UWAGA: Podtaczenia z przykiadu 3 nie dziataja
z domysIinymi ustawieniami urzadzenia.
Zmien parametry, zgodnie z tabela ponizej.

Param. Opis Ustawienie
Level
21A Level/Edge (wyzwalanie
poziomem)
522 Digital input 2 (terminal 12) Off (wytgczone)

UWAGA: Ustawienia z przyktadu 3 pozwalaja na au-
tomatyczny restart po zaniku zasilania. Wymagany
jest jednak zamkniety obwaéd sterowniczy.

100-240V~+10%

L1 L2 L3 PE L N PE

l Przek. 1

Przek.2 Przek.3 PTC

L1L213PE L N PE 21L 2| 23 24 31 32] 33 60 70
R1 R2 R3

Start prawo Stop
Digln 1  Digln 2
11 12

+10V
13

Anin
14

GND  Dign3 Digin4 +24V  AnOut +24V
15 16 17 18 19 20

Rys. 22 Wispdlny start/stop ( 2-przewodowe) przyktad
podiaczenia, wyzwalanie poziomem sygnatu.
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Przykfad 4: Dodatkowa funkcjonalnosé
(kontrola cisnienia).

Rys. 23 pokazuje schemat podtaczenia dla ponizszej funkdji: Menu Opis Ustawienie
TSA rozpocznie dziatanie, gdy ci$nienie spadnie ponizej 4 oA | Level/ E Level (wyzwalanie
baréw, oraz wystopuje po osiagnieciu cisnienia 6 bardw. evel/ Edge poziomem)
*  Realizacja start/stop za pomoca poziomu sygnalu 321 | Proc Source F(AnIn)
analogowego (strona 103). 322 | Proc Unit bar
*  Wysterowanie wyjscia analogowego Rozdzial 8.5.3 325 | Process Max 10.000
strona 100). 522 | Digital input 2 (terminal 12) Off
*  Obstuga wejscia PTC (Rozdzial 8.2.4 strona 74). 6111 | CA1Value Process Val
6112 | CAl Level HI 6 bar
6113 | CAl Level LO 4 bar
561 VIU 1 Dest Stop
562 VIU 1 Source A1
100-240V~+10%
112(3PE L N PE
N
AN —H A —— -
Przek 1 Przek. 2 Przek.3

?

L1 L2 L3 PE L N PE ZJL 23 24 31 32 33 69 70
PTC
R2 R3
Dlgln 1 Digln2 +10V Anin  GND Digin3 Digin4 +24V AnOut  +24V
T:I. 213+ 12 13 14 15 16 17 18 19 20
DEREN
Reset

L Start prawo

+ —

Cisnienie O - 10 bar

4-20mA

| |

- +
Prad O - lhom
4-20 mA

Rys. 23 Dodatkowa funkcjonalnosé, kontrola cisnienia, przyktad kablowania.
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Przyktad 5: Hamowanie prgdem wstecznym.
Rys. 24 ilustruje przykfad kablowania dla hamowania pra-

dem wstecznym. Wigcej informacji ne ten temat zawarto w Param. Opis Ustawienie

“Metody hamowania [344]”, na stronie 93.
344 Brake method RevCurrBrk

Styczniki zmieniajace kolejno$é faz, musza by¢ kontrolowane 551 Relay 1 (terminale 211 22) RunSignalFWD
z poziomu przekaznikéw wyjsciowych TSA. Przekaznik (R1)

552 Relay 2 (terminale 23 i 24) RevCurrBrake

kontroluje stan stycznika (K1), nalezy mu przypisa¢ funkeje
“RunSignalFWD?”, w parametrze [551]. Drugi stycznik (K2)

jest kontrolowany z poziomu przekaznika (R2), ktéremu OSTRZEZENIE!

nalezy przypsia¢ funkcje “RevCurrBrake”, w parametrze Pamietaj by zawsze ustawi¢ stosowny czas
[552]. Podczas startu, zalaczony zostanie stycznik K1. Po przetaczania wyj$é przekaznikowych (R1 i
aktywacji funkcji hamowania pradem wstecznym, zostanie R2). Mozna to wykonag, postugujac sie

parametrem [346]. Jezeli funkcja hamowania pradem
wstecznym zostanie ustawiona nieprawidtowo, istnieje
ryzyko, ze oba styczniki K1 oraz K2 zostana zataczone w
tym samym czasie.

wysterowany stycznik K2, ktéry zmieni kolejnos¢ faz.

100-240V~+10%
L1 L2 L3 PE L N PE

[]I]][l

R e e

Przek.1 Przek. 2 Przek. 3 PTC
O
L1 L2 L3 PE L N PE 21L 31 69 70

Digin1 Digin2 +10V Anln GND Digin3 Digin4 +24V AnOut  +24V

T1T2 T3 + 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Ou—)

U |V |W|L Startprawo S"top

Rys. 24 Hamowanie pradem wstecznym, prayktad podiqczenia.
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Przykfad 6: Zmiana kierunku obrotéw.
Za pomoca wejsé cyfrowych mozna przeprowadzi¢ operacje
zmiany kierunku (lewo/prawo). W tym celu, styczniki
zmieniajace kolejnos¢ faz, nalezy kontrolowa¢ z poziomu
przekaznikéw wyjsciowych (R1, R2). Wykonaj proces
parametryzacji wedle tabeli ponizej:

UWAGA!

Podczas zmiany kierunku wirujacej

bezwladnosci, przy duzej predkosci, moze
pojawié sie bardzo duzy moment obrotowy.

Param. Opis Ustawienie
219 Rotation (kierunek) FWD+REV

523 DigIn3 Run REV

551 Relay 1 (Przek.1) Start FWD

552 Relay 2 (Przek.2) Start REV

/N

otwarcia przekaznikow wynosi okoto 100ms. Jednakze,
jezeli funkcja zmiany kierunku zostanie ustawiona

nieprawidtowo, istnieje duze ryzyko, ze oba przekazniki
zistang wysterowane w tym samym czasie.

OSTRZEZENIE!

Pamietaj o poprawnym skonfigurowaniu
przekaznikow wyjsciowych R1 i R2 dla

funkcji zmiany kierunku. OpézZnienie czasowe

L1 L2 L3 PE

mon

L1 L2 L3 PE

100-240V~+10%
L N PE

I Przek. 1

Przek. 2

L N PE 21L 22

23 /ﬂ?t2 33 69 70

R1
Digh1 Dign2 +10V Anln  GND Digh3 Dign4  +24V  AnOut  +24V
11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
o 0
p
? q b
Start prawo Stop Start REV

Rys. 25 Prayktad podtgczenia stycznikéw dla pracy lewolprawo.
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Opis dodatkowy dla przedstawionych przykladéw numer 5 i
6. Opis funkcjonalnosci funkgji zmiany kierunku i
hamowania pradem wstecznym:

Podane przyklady dzialaja jedynie przy reakeji wejs¢
cyfrowych na zbocze sygnatu (domyslne ustawienie).

Jezeli wejscie Digln 1 “RunFWD” jest wysterowane oraz
wejscie Digln 3 “RunREV” nie jest wysterowane, stycznik
gléwny (K1), dla pracy w prawym kierunku, bedzie
kontrolowany przez przekaznik R1. Silnik operowa¢ bedzie
w kierunku prawym. Jednoczesnie zdjecie sygnatu z wejécia
DiglIn1 nie skutkowa¢ bedzie jakakolwiek zmiang w
dzialaniu. Jezeli wejscie Digln 2 “Stop” nie jest wysterowane
(zdjecie sygnatu, wejscie z przypisana funkcja “Stop” reaguje
na zbocze opadajace), przprowadzona zostanie funkcja
stopu, zgodnie z nastwa w parametrze [340]. Kiedy funkcja
stopu zostanie wykonana, przekaznik R1 zdejmie sygnat z
cewki stycznika (K1).

Wyjatkiem jest funkcja hamowania pradem wstecznym,
wybrana w parametrze “[344] Brake Method”. W tym
przypadku, w pierwszej kolejnosci zdjete jest napiecie z
cewki stycznika K1, uaktywniony zostaje stycznik K2, az do
momentu catkowitego stopu.

Jezeli wejscie Digln 3 “RunREV? jest wysterowane, podczas
gdy wejécie Digln 1 “RunFWD” nie jest wysterowane,
uaktywniony zostanie stycznik do kierunku nawrotnego
(K2), z poziomu przekaznika R2. Wynikowo silnik krecié sig
bedzie w kierunku nawrotnym. Wejscie Digln 3 “RunREV”
moze by¢ nie wysterowane, podczas pracy nawrotnej, bez
zadnych konsekwencji (brak jakichkolwiek zmian w
dzialaniu). Jezeli wejscie Digln 2 “Stop” nie jest wysterowane
(zdjecie zygnalu z wejécia, reakcja na zbocze opadajace),
przeprowadzona zostanie funkcja stopu, zgodnie z nastawa w
parametrze [340]. Kiedy funkcja stopu zostanie wykonana,
stycznik nawrotny (K2) zostanie zdeaktywowany z poziomu
przekaznika R2.

Wyjatek stanowi funkcja hamowania pradem wstecznym
(Reverse current braking “[344] Brake Method”). W tym
wypadku stycznik K2 zostanie zdeaktywowany, podczas
trwania funkgji stop, aktywowany natomiast zostanie
stycznik K1 do momentu fizycznego wyhamowania silnika.

Jezeli oba wejscia Digln 1 “RunFWD” oraz Digln 3
“RunREV” s3 wysterowane w tym samym czasie,
przeprowadzona zostanie funkgja stopu, zgodnie z nastawa w
parametrze [340]. W tej sytuacji blokowany jest sygnat
startu (zdjety sygnal pozwolenia na prace).
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4. Przewodnik aplikacyjny

Niniejszy rozdziat traktowa¢ nalezy jako przewodnik, za
pomoca ktérego, dobra¢ mozna odpowiednia jednostke
softstartera TSA, do danego zastosowania.

Przy dokonywaniu wyboru, wspieraj si¢ ponizszymi
narzedziami:

Normy AC-53

Normy AC-53 zdefiniowane s3 w dokumencie EN(IEC)
60947-4-2:2007 standardy dla softstarteréw
elektronicznych. Celem tych norm jest okreslenie
wytycznych do doboru odpowiedniej jednostki w
odniesieniu do cyklu pracy, iloéci startéw na godzing, max.
pradu rozruchowego.

Lista gotowych aplikacji

Za pomocg tej tabeli, w tatwy i szybki sposéb mozna wybraé
odpowiednia jednostke rozruchowa, w zaleznosci od
aplikacji, w ktérej ma pracowal. W tabeli zawarto wigkszos¢
typowych aplikagji, dla ktérych wymagany jestn tagodny i
kontrolowany start, stop.

Lista typowych aplikacji

Tabela ilustruje typowe aplikacje spotykane na co dzied w
przemysle i nie tylko. Dla kazdego typu aplikaciji,
zasugerowane zostaly typowe ustawienia i nastawy, opisane

zostaly problemy na jakie moze natrafi¢ uzytkownik
softstartera.

4.1 Dobor odnosnie normy AC-
53b

Standard EN(IEC) 60947-4-2:2007 definiuje AC-53b, jako
norme do doboru softstarteréw dla pracy ciaglej z
wbudowanym stycznikiem obejéciowym (bypass). Na
podstawie tej normy, zaprojektowana zostala cata rodzina
softstarteréw Emotron TSA.

Przyktad doboru na podstawie AC-53b

Opis oznaczenia softstartera (patrz réwniez Fig. 26):

70 A: AC-53b 3.0- 30: 330
0 ® ® ® O

1. Prad znamionowy softstartera [Amper]

2. Klasyfikacja (AC-53b dla wszystkich modeli TSA)
3. Prad startowy jako % pradu znamionowego

4. Czas startu, [sekundy]

5. Czas pomiedzy przelaczeniami na bypass, [sekundy]

Przyktad dotyczy Emotron TSA, model 52-070,
przeznaczonego dla aplikacji pompowej. Prad znamionowy
70 A z mnoznikiem pradu startowego 3.0 x In (210 A), czas
rozruchu 30 sekund, czas pomiedzy startami 330 sekund
(5.5 minuty).

Prad
I [A]

Prad startowy

Czas
TIs]
1 1 1
Start Przetgczenie na
bypass

Rys. 26 Cykl pracy sofistartera TSA z prayktadu.

4.2 Dobor na podstawie listy
gotowych aplikacji

W nawigzaniu do normy AC-53b, softstarter moze posiada¢
kilka trybéw pracy, w zaleznosci od poziomu pradu
startowego. Tabela 14 na stronie 32, ilustruje typowe tryby
pracy dla danych aplikacji.

Tryby pracy AC-53b TSA rozmiar 1:

* AC-53b 3.0-15:345 (normalna praca z bypassem)
* AC-53b 5.0-15:345 (cigzka praca z bypassem)
Tryby pracy AC-53b TSA rozmiary 2 - 6:

* AC-53b 3.0-30:330 (normalna praca z bypassem)
* AC-53b 5.0-30:330 (ci¢zka praca z bypassem)

UWAGA: Wybierajac odpowiednia jednostke TSA, nie
postuguj sie jedynie pradem znamionowym. Wez rowniez
pod uwage prad startowy, ilo§¢é uruchomien na godzine,
temperature pracy, cykl pracy, czas rozruchu.

Przyktad:

W poprzednim przykladzie wybrana zostala jednostka
Emotron TSA 52-070 dla pliakcji pompowej. W nawiazaniu
do listy gotowych aplikacji ze strony 32, wybrany model
TSA powinien by¢ przewidziany dla pracy normalnej z
bypassem.
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Tryby pracy dla gotowych aplikacji

Ponizsza list ma stanowi¢ pomoc przy doborze odpowiedniej
jednostki TSA pod wzgledm trybu pracy: praca normalna,
praca ciezka (oba z bypassem). Jezeli na liscie nie znajdziesz
swojej aplikacji, postaraj si¢ znalez¢ aplikacje najbardziej
podobna lub skontaktuj si¢ ze swoim dostawca softstartera

TSA.

Tabela 14 Tryby pracy dla danej aplikacji.

Przyktad:

Jezeli wybrany model Emotron TSA 52-070 z poprzedniego
przyktadu chcieliby$my uzy¢, n.p. do migkkiego startu
napedu miynu, okazalto by sie, ze jednostka nie sprostata by
wymaganiom napedu mlynu, ze wzgledu na odmienny tryb
pracy. Jak pokazano w tabeli, przy aplikacji napedu miynu,
nalezy dobra¢ odpowiednia jednostke TSA do pracy cigzkiej.
W tym wypadku odpowieni model TSA do napedu silnika
miynu: TSA 52-140.

Wybrane tryby pracy dla softstarterow Emotron TSA

Przemyst

Praca normalna AC53b-3.0

Praca ciezka AC53b-5.0

Pompa odsrodkowa

Przenosnik (dtugi, lub pod duzym zatadunkiem)

Srutownik, szlifierka

Metalowy & kopalnie

Pompa gtebinowa Mikser
B kompresor Mieszadto
0golny & Wodny Sprezarka
Wentylator
Dmuchawa
Odpylacz Przenosnik tasmowy (dlugi lub pod duzym zatad.)

Mtyn bijakowy

Rozdrabniacz

Przenosnik rolkowy (dtugi lub pod duzym zatad.)
Mtyn rolkowy

Suszarka bebnowa

Ciggarka
Myjka butelek Wiréwka
Lo . Krajalnica Osuszacz
Przetwarzanie zywnosci
Miyn

Paletyzator

Celulozowo - Papierniczy

Rozgniatacz, rozcieracz
Niszczarka
Wobzek

Drzewny

Pita
Rebak
Wielopita
Korowarka
Strugarka
Szlifierka

Petrochemiczny

Mtyn, mieszaadto
Wiréwka
Wyttaczarka
Przenosnik

Transport & Maszyny

Mtyn, mieszadto
Rozdrabniacz
Przenosnik
Paletyzator
Prasa

Mtyn walcowy
Stot obrotowy
Wozek

Schody ruchome
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4.3 Lista typowych aplikaciji

W liscie zawarto wiele typowych aplikacji wraz z opisem
probleméw oraz ich rozwigzai, jakie uzytkownik moze

napotka¢ podczas pracy z TSA.

Definigje, opis tabeli:

“Aplikacja”

W tej kolumnie przywolano typowe aplikacje spotykane w
przemysle i na co dzien. Jezeli nie potrafisz znalez¢é swojej
aplikacji na lidcie, postaraj si¢ odnaleZa aplikacje¢ najbardziej
zblizong lub skontaktuj si¢ z dostawca softstartera TSA.

“Problem”

Kolumna ilustruje typowe problemy, ktére napotkaé mozna
przy danej aplikacji.

“Rozwigzanie Emotron TSA”

Kolumna opisuje sugerowane rozwiazania probleméw za
pomocg Emotron TSA.

“Parametr/Rozdziat”

Kolumna pokazuje rozdzialy i parametry oprogramwoania
softatretra, skojarzone z dang funkcjg lub dzialaniem.
Przyktadowo zapis "331=Sqr Torq Ctr", oznacza: ustaw
parametr [331] na warto$¢ “Sqr Torq Cer.”

Przyktad na nastepnej stronie, ilustruje spos6b, w jaki nalezy
odczytywad zapisy w kolumnie “parametr/Rozdzial”.

Przyktad: Mieszadto

¢ Liniowa kontrola momentu (parametr [331], wybér
wartosci ”Lin Torq Ctr”) daje najlepsze rezultaty pod
wzgledem wysokosci pradu startowego, liniowego
wzrostu predkosci, zachowania wydajnosci.

*  Forsowanie momentu w celu pokonania oporéw
momentu rozruchowego (parametr [337], podparametry
[3371]oraz [3372]). Funkcja podbicia momentu
startowego, ma za zadanie, generowa¢ chwilowy, wysoki
moment na wale silnika, w celu pokonania duzych
momentéw oporowych podczas rozruchu.

* Funkcja monitora obciazenia w celu ustawienia alarmu
stanu przecigzenia (parametr [410] “Load Monitor”, z
podparametrami odno$nie alarmu). Softstarter ciagle
monitoruje obcigzenie na wale silnika. Gdy obciazenie
przekroczy jeden z nastawionych progéw (zaréwno
przeciazenie jak i niedocigzenie), wyzwolona zostanie
odpowiednia akcja alarmowa.

Funkcja stop z hamowaniem pradem wstecznym (ustaw
“Stop Method” [341] na “Brake”, oraz parametr [344] na
“Rev Curr Brk”). Dodatkowo mozliwa definicja opéznienia
“Reversed Current Braking Delay” w parametrze [346].
Funkcja hamowania pradem wstecznym, wymaga instalacji
dodatkowego stycznika nawrotnego. Ta opcja stopu pozwala
na wyhamowanie w bardzo krétkim czasie, nawet bardzo
duzych bezwladnosci.
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Tabela 15 Lista typowych aplikacji, probleméw i rozwiqzar.

Aplikacja Problem Rozwigzanie Emotron TSA Parametr/Rozdziat
L 331=Sqr Torqg Ctr
Nieliniowe rampy Kwadratowa kontrola momentu 341=Sqr Torq Ctr
Uderzenia wodne Kwadratowa kontrola momentu 340
POMPY Wysoki prad rozruchowy Kwadratowa kontrola momentu 330
Pompa dziata w ztym kierunku Alarm zamiany faz/kolejnosci 444
Suchobieg pompy Monitor obcigzenia, alarm niedocigzenia |410
Zabrudzona pompa Monitor obcigzenia, alarm przecigzenia [410
Uderzenia mechaniczne Liniowa kontrola momentu 330
. . Liniowa kontrola momentu z 331=Lin Torq Ctr
Mate bezpiecznki. . .
SPREZARKI ograniczeniem pradowym. 335
& Btedny kierunek dziatania Alarm btednej kolejnosci faz 444
Uszkodzenie kompresora przy przecigzeniu |Monitor obcigzenia, alarm przecigzenia |410
Niedocigzenie kompresora Monitor obcigzenia, alarm niedocigzenia |410
Uderzenia mechaniczne silnika, przektadni. Liniowa kontrola momentu
DMUCHAWY Duze prady rozruchowe. Przewymiarowane . - ; 331=Lin Torq Ctr
. Prad startowy jest minimalizowany.
kable sitowe.
Uderzenia mechaniczne silnika i przektadni. |Liniowa kontrola momentu. 330
Zatadunek i roztadunek. Niska predkos¢ Jog i kontrola pozyciji. 288
Zaciecie przenosnika. Alarm przecigzenia. Monitor obcigzenia. |410
PRZENOSNIKI Pasek przenosnlka lub tancuch pekt ale silnik Alarm niedocigzenia. 410
nadal sie obraca.
Ponowny start po przecigzeniu Funkcja JOG w przeciwnym kierunku i 71 s. 49
spowodowanym zblokowaniem. ponowny start. -
Blokada przgnosnlka podezas startu Funkcja zablokowanego silnika. 422
(mechanicznie).
Wysoki prad na koncu ramp.
.y . pra . _ b Kwadratowa kontrola momentu. 330
Slizgajace sie paski.
WENTYLATORY Wentylator kreci sie w przeciwnym kierunku |Przejecie bezwtadnosci, stopowanie i 331=Sqr Torq Ctr
przed startem. ponowny start.
Zerwany pas. Alarm niedociazenia/przeciazenia. 410
Zamknieta przepustnica. Monitor obcigzenia.
Duze obcigzenia podczas startu. Liniowa kontrola momentu. 330
. . B . 341=Brake
Dyngm@zne hamowanie dla Srednich 344=Dyn Vect Brk
obcigzen. 347
Potrzeba szybkiego stopu. .
Hamowanie prgdem wstecznym z 341=Brake
STRUGARKA o =
dogatkowym §t3{czn|klem nawrotnym dla 344=Rev Curr Brk
duzych obcigzen.
L Predko$¢ zalezna od obcigzenia, wyjScie
Szybka predkose¢ lini. 530
analogowe ze wskazem mocy.
Zuzyte dtuta. Alarm przeciazenia. Monitor obcigzenia. |410
Awaria sprzegta. Alarm niedocigzenia. Monitor obcigzenia|410
Duza bezwtadno$¢. Liniowa kontrola momentu. 330
Bardzo ciezki start. Funkcja podbicia momentu. 337
Start z ograniczeniem mocy. Start z ograniczeniem pragdowym. 335
ROZDRABNIACZ | Zty materiat w kruszarce. Alarm przeciazenia. 410
Dynamiczne hamowanie bez 341=Brake
Wibracje podczas stopu. y ) 344=Dyn Vect Brk
dodatkowego stycznika. 347
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Tabela 15 Lista typowych aplikacji, probleméw i rozwigza.

Aplikacja Problem Rozwigzanie Emotron TSA Parametr/Rozdziat
Duze obcigzenia, duzy moment startowy. Liniowa rampa momentowa. 330
Dynamiczne hamowanie bez stycznika 341=Brake
dla srednich obciazefi. 344=Dyn Vect Brk
Szybki stop. 347
PILY Hamowanie pradem wstecznym ze 341=Brake
stycznikiem dla duzych obcigzen. 344=RevCurr Brk
Duza predkosc lini. Predkosc ;?I(.aina od obcigzenia, wskaz 530
mocy z wyjscia AO.
Zuzyte ostrze pity. Alarm przecigzenia. Monitor obcigzenia. {410
Zerwany pas, uszkodzenie sprzegta. Alarm niedocigzenia. Monitor obcigzenia.|410
Duze bezwtadnoSsci. Liniowa kontrola momentu. 330
Za duze obcigzenie wirdwki. Alarm przeciazenia. 410
Dynamiczne hamowanie bez stycznika 341=Brake
i dla srednich obcigzen. 344=Dyn Vect Brk
WIROWKI Kontrolowany stop. 347
Hamowanie prgdem wstecznym ze 341=Brake
stycznikiem dla duzych obcigzen. 344=Rev Curr Brk
Potrzeba otwarcia wirowki w okreslonej Wyhamowanie do nikiej predkosci i 340, 350
pozycji. kontrola pozycji. 600, 650
R6zne medium.
Mozliwa implementacja do 4 r6znych Liniowa kontrola momentu. 330
zestawow parametrow.
MIKSERY Kontrola lepkoSci materiatu. Wskaz mocy z wyjScia analogowego. 530
Zepsute lub zniszczone topatki. Alarm przecigzenia. Monitor obcigzenia. |410
Alarm niedocigzenia. Monitor obcigzenia.|410
. Liniowa kontrola momentu. 331=Lin Torq Ctr
Duzy moment startowy. -
Dotadowanie momentu ( torque boost). [337
MLYNY/ Zaciecie. Alarm przeciazenia. Monitor obcigzenia. |410
MIESZADEA Szybki stop Hamowanie prgdem wstecznym ze 341=Brake

stycznikiem dla duzych obcigzen.

344=Rev Curr Brk

Zablokowany silnik (hamulec).

Funkcja zablokowanego silnika.

422
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4.4 Nietypowe warunki pracy

4.4.1 Malte silniki, mate obciazenia

Minimalny prad obciazenia dla softstarteréw TSA wynosi
10% pradu znamionowego TSA. Wyjatkiem jest TSA52-
016 dla kt6rego minimalny prad wynosi 2 A.

Przyktad: model TSA52-056 o pradzie znamionowym 56 A
posiada min. prad obciazenia réwny 5.6 A.

Proszg zwréci¢ uwagg, ze min. prad obciazenia nie oznacza
min. pradu silnika.

Dodatkowo znamionowy prad silnika nie moze by¢ nizszy
niz 25% pradu znamionowego softstartera Emotron TSA.

4.4.2 Temperatura otoczenia < 0°C

Gdy urzadzenie jest zainstalowane w srodowisku, gdzie
temperatura otoczenia spada ponizej zera, nalezy umiescié je
w obudowie z dodatkowym ogrzewaniem.

4.4.3 Kontrola kaskady pomp wraz z
przetwornica czestotliwosci

Mozliwa jest implementacja kaskadowego sterowania pomp
z poziomu przetwornicy czestotliwosci, przy jednoczesnej
wspdlpracy pomp dodatkowych sterowanych z poziomu
softstartera Emotron TSA. Po wigcej szczegdtéw zglos si¢ do
dwojego dostawcy urzadzenia.

4.4.4 Start z obcigzeniami
wirujagcymi w przeciwnym
kierunku

Mozliwe jest operowanie z obcigzeniami wirujacymi w

przeciwnym kierunku, np. wentylatorem.

W zaleznosci od predkosci i inercji obciazenia, mogg

wystapi¢ duze prady i momenty hamujace.

4.4.5 Kontrola kilku napedow
podiaczonych rownolegle

Podczas pracy z kilkoma silnikami, podtaczonymi
réwnolegle do pojedynczej jednostki TSA, nalezy dobra¢
prad softstartera jako sume pradéw silnikéw podtaczonych
pod softstarter TSA. W tym wypadku niemozliwe jest
kontrolowanie zabezpieczeri termicznych i przeciazeniowych
pojedynczych napedéw. Funkcja monitoringu obciazenia nie
bedzie dziata¢ wlasciwie i nalezy dobezpieczy¢ silniki
osobnymi termikami.

W tym trybie pracy, start/stop z kontrola momentu nie jest
mozliwy lub co najwyzej odradzamy uzywanie tej funkgji.
Sugerujemy uzycie rampy napicciowej z lub bez limitu
pradowego. Nie nalezy réwniez uzywa¢ hamowania
dynamicznego i hamowania pradem wstecznym.

Uzywajac standardowego wejscia PTC i dodatkowej karty
PTC, mozliwe jest jednoczesne kontrolowanie temperatury
3 silnikéw.

4.4.6 Start silnikow potaczonych
wspolnym watem

Przy pracy w aplikacjach z dwoma silnikami polaczonymi
mechanicznie wsp6lnym walem, lecz kazdy z nich
kontrolowany jest z poziomu pojedynczego TSA, dostgpne
sa dwie opcje startu. Pierwsza opcja przewiduje réwnoczesny
start obu silnikéw z rampa napigciowa. Druga opcja
przewiduje start pojedynczego silnika w trybie
momentowym, po osiagnigciu pelnej predkosci, nalezy
wystartowa¢ drugi silnik z napigciows rampa startows.

4.4.7 Rozpraszanie ciepta w szafie

Dobierz odpowiedniej wielkosci szafe sterownicza z
odpowiednim ukladem dysypacji ciepla (wentylatory).
Wymagane temperatury otoczenia podano w ostatnim
rozdziale instrukeji (“Dane techniczne”).

4.4.8 Test izolacji uzwojen silnika

Podczas przeprowadzania préb izolacji uzwojen silnika z
uzyciem wysokiego napiecia, nalezy odtaczy¢ softstarter od
silnika na okres trwania testéw. W innym wypadku
softstarter ulegnie uszkodzeniu lub catkowitemu zniszczeniu.

4.4.9 Praca na wysokosci > 1,000 m

Wszystkie dane znamionowe softstarteréw Emotron TSA
zostaly podane dla max. wysokosci nad poziomem morza 1
000m.

Gdy zamierzasz zainstalowac softstarter na wyzszych
wysokosciach, nalezy uwzglednic straty mocy (patrz Rozdzial
13.3.2 strona 155).

4.4.10 Praca w agresywnym
srodowsiku

W standardowej wersji softstartera, wszystkie plytki
elektroniki sa podwdjnie lakierowane w celu ochrony przed
korozja i wplywem czynnikéw szkodliwych (wiecej
informagji patrz Rozdzial 13.3 strona 155).
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4.4.11 Sie¢ zasilania IT

Jezeli zamierzasz uzy¢ softstarter Emotron TSA w systemach
zasilania IT, skontaktuj si¢ ze swoim dostawca. W tym celu
nalezy odaczy¢ wejéciowy filer EMC, ktdéry moze
powodowaé samoczynne wylaczenia, spowodowane bledem
doziemienia. Po wylaczeniu fileru EMC, TSA nie bedzie
spelnia¢ restrykeji, dotyczacych emisji EMC.

4.4.12 Prad uptywu

Mozliwa jest wspStpraca Emotron TSA z wylacznikami
réznicowo-pradowymi, sugerujemy uzycie RCD typu B o
czutosci 300 mA.

Dla EMotron TSA rozmiar 1i2 (16 - 100A) nie ma
zadnych kondensatoréw podtaczonych do uziemienia, przez
co prad uptywu nie jest wickszy niz 30 mA. Umozliwia to
bezawaryjna wspétpracg z RCD niskiej czutosci.

4.4.13 Inne napiecia sterownicze

W celu normalnego operowania, wymagane jest podtaczenie
zasilania do plyty mocy z zakresu: 100-240VAC. Jezeli
istnieje potrzeba uzycia innego napigcia sterowniczego,
nalezy uzy¢ transformatora i podiaczy¢ go wedle rysunku

ponizej:
Transformator )
Emotron TSA
o motron K
100 - 240 VAC o) )/
@) )
\
380 - 500 VAC == "
%0 '
®O ‘J
= 8 /
> /
® ,
O 80 1
=1@) !
\

Rys. 27 Przyktad kablowania dla transformatora z napigciem uzwojenia pierwotnego 380 - 500 VAC.
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5. Procedura szybkiego startu

Rozdziat prezentuje krok po kroku procedure szybkiego
uruchomienia softstartera TSA. Przedstawione zostang dwa
przyklady: praca z poziomu panela TSA oraz z poziomu
listwy zaciskowej (wejscia/wyjscia).

UWAGA!

A Montaz, kablowanie i parametryzacja
urzadzenia, powinna byé przeprowadzona przez
uprawniony i przeszkolony do tego celu
personel.

5.1 Lista kontrolna

* Sprawd? tabliczke znamionows silnika i dane softstart-
era. Sprawdz zgodno$¢ napieé i pradéw znamionowych.

* Zamontuj softstarter (patrz rozdzial 2).

* Podlacz 3 - fazowe zasilanie gtéwne do gérnych przyltaczy
softstartera (patrz strona 15).

* Dodlacz sitowe kable zasilajace silnik, do dolnych
przylaczy softstartera.

* Podlacz napigcie sterownicze.
*  Upewnij sig, ze instalacja zostata przeprowadzona

zgodnie zmiejscowymi regulacjami.

Sterowanie z listwy (I/0):
e Podlacz kable sterownicze do zaciskéw 1/O (strona 22).

OSTRZEZENIE!

Moze nastapi¢ samoistny start silnika, zaraz

po podaniu zasilania giéwnego!

Przed podaniem zasilania gtéwnego,

upewnij sie, ze parametry ustawiono
prawidiowo a sygnaly sterownicze podpieto nalezycie.

* Podaj napiecie zasilajace oraz napiecie sterownicze.
*  Wybierz preferowany jezyk (parametr [211], strona 69).

*  Whpisz dane z tabliczki znamionowej silnika (parametry
[220] - [227], strona 72).

»  Ustaw zegar czasu rzeczywistego (par. [740], strona 131).

* Przeprowadz prébny start, podaj odpowiednie sygnaly
na listwe I/O.

Sterowanie z poziomu panelu:
* Podaj napiecie zasilajace oraz napiecie sterownicze.
*  Wybierz preferowany jezyk (parametr [211], strona 69).

*  Whpisz dane z tabliczki znamionowej silnika (parametry
[220] - [227], strona 72).

o Ustaw zegar czasu rzeczywistego (parametr [740],
strona 131).

*  Wybierz sterowanie z panelu (param. [2151], strona 49).

*  Przeprowadz prébny start. Uzyj przyciskéw funkcyjnych

kalwiatury panelu (“Start” i “Stop”).

5.2 Potaczenia sitowe

Podacz softstarter do silnika i 3 - fazowego napigcia
zasilania. Tabela ponizej ilustruje opis zaciskow
przylaczeniowych .

Dobierz odpowiedniego przekroju kable sitowe, zgodnie z
lokalnymi restrykcjami i wymaganiami. Kable nalezy
dobra¢do pracy ciaglej z pradem znamionowym softstartera
(patrz “Dane techniczne” stronie 151).

Tabela 16 Zaciski sitowe.

L1, L2,L3 3 - fazowe zasilanie gtéwne
PE Zacisk ochronny PE
T1,72,T3 3 - fazowe zasilanie silnika

- Zacisk ochronny silnika

UWAGA!
Zawsze podiaczaj kabel ochronny PE
zasilania glownego, do zaciskow

softstartera. Kabel ochronny silnika
podiaczaj do zacisku L.

5.2.1 Podtacz kable zasilajagce

Schemat podiaczania kabli zasilajacych przedstawiono na
sekcja 3.1,strona 15.

5.2.2 Podtacz kable silnikowe

Schemat podiaczenia kabli silnikowych przedstawiono na
strona 15.

5.2.3 Podtacz napiecie sterownicze

Podtacz napiecie sterownicze, do zaciskéw L, N i PE,
znajdujacych si¢ na plycie mocy softstartera.
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5.3 Petla startowa
parametrow

Przy pierwszym uruchomieniu TSA, inicjalizacji nastepuje
petla startowa parametréw (toggle Loop). Petla startowa
parametréw, pomaga przy pierwszej parametryzacji
softstartera. Petla posiada zestaw niezbednych parametréw,
ktére nalezy ustawié¢ przy pierwszym uzyciu softstartera.
Nacisnij przycisk Toggle w celu wejscia, dla przyktadu, do
parametru [740]. Nastepnie uzywaj przycisku Enter w celu
wejscia do podparametréw ([741] itd.) i ich poprawnego
ustawienia. Po ponownym wecisnieciu przycisku Toggle,
pojawia si¢ kolejne zestawy parametréw.

Petla startowa

Podparametry

Rys. 28 Domysina petla startowa parametréw.

5.4 Sterowanie z poziomul/0

Softstarter TSA mozna kontrolowa¢, postugujac sig
sygnatami podpigtymi pod listwe I/O. Ponizszy przykiad
ilustruje spos6b postgpowania, przy podlaczonym,
zewnetrznym przyciskiem start.

Podtgcz sygnatowe kable sterownicze
Rekomendujemy uzycie ekranowanych kabli sterowniczych

o przekroju: elastyczne do 1.5 mm?, linka do 2.5 mm?.

Schemat kablowania, niezbedny do startu z poziomu
zewngtrznego przycisku start, przedstawiono na strona 23.

Inicjalizacja

Po podaniu napigcia sterowniczego, nastgpuje inicjalizacja
urzadzenia, wyswietlacz LCD ulega pod$wietleniu, wlacza
si¢ wewnetrzny wentylator na okres 5 sekund (dla wielkosci
1 nie ma wbudowanego wentylatora).

Ustaw podstawowe parametry

Uzyj startowej petli parametréw, w celu ustawienia
podstawowych parametréw, takich jak: jezyk, aktualna data i
godzina, dane z tabliczki znamionowe;j silnika. Pamietaj by
doktadnie wpisa¢ wymagane dane znamionowe silnika.
Wszystkie nastawy zabezpieczeri, odnosic si¢ beda do
wprowadzonych danych.

Zmien nastawy, postugujac si¢ klawiszami na panelu
sterowniczym. Wiecej informacji o strukturze parametréw
oraz panelu sterowniczym, znajdziesz w rozdziale 6.

Po wlaczeniu softstartera TSA, wyswietlany jest parametr
[100], “Preferred View” (preferowany widok).

1. Weciénij by wyswietli¢ parametr [211] “Language”.
Wybierz preferowany jezyk, postugujac si¢ i .
ZatwierdZ za pomoca .

2. Wecisnij by wyswietli¢ parametr [221] “Motor Volts”
i ustaw napicecie silnika. Zmien warto$¢ uzywajac ,
, oraz ‘g . Zatwierdz za pomocs, .

W podobny sposéb ustaw nast¢pujace parametry:

Czestotliwo$¢ znamionowa silnika [222].

Moc znamionowa silnika [223].

Prad znamionowy silnika [224].

Predkoéé znamionowa silnika [225].

N s W

Wspétczynnik mocy silnika (cos @) [227].

Domyslnie, zegar RTC ustawiony jest na Czas
Srodkowoeuropejski. Jezeli nastawa jest odpowiednia,

przejdz do kroku 11.
8. Wcisnij by wyswietli¢ parametr [740]”Clock

setting”.

9. Wecisnij |e by wyswietli¢ [741]” Time”. Zmien czas,

postugujacsi [, [, B oras

Zatwierdz zmiany za pomocq .

10. Wcisnij by wyswietli¢ [742]” Date” i ustaw date.
Zatwierdz za pomocg lﬂ

11. Wylacz zasilanie gtéwne.

12.Podlacz  odpowiednie sygnaly pod wejscia/wyjscia
analogowe i cyfrowe.

13. Podaj zasilanie gléwne.

UWAGA: DomyslInie ustawiona jest funkcja startu:
liniowa kontrola momentu. Dostepne tryby startu
przedstawiono w rozdziale 7, strona 49.

Probny start z poziomu listwy 1/0

Po skoriczonej instalacji oraz parametryzacji, wcisnij
zewnetrzny przycisk start i przeprowadz prébny start (styk
NO, kt6ry zamyka sie po zadziataniu).

UWAGA: Podczas przetaczania sie urzadzenia na
wewnetrzny stycznik obejSciowy, stychaé wyraznie trzy
osobne dzwieki, przypominajace klik.

W celu wystopowania napedu, nalezy roztaczyé obwod
sterowniczy (ponowne wci$niecie przycisku).

UWAGA: Domyslinie ustawiona jest funkcja stopu: wolny
wybieg. Dostepne tryby stopu przedstawiono w rozdziale
7, strona 49.
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5.5 Sterowanie z poziomu
panelu sterowniczego

Softstarter TSA mozna kontrolowaé z poziomu
wbudowanego panelu sterowniczego. W tym celu, postepu;j
zgodnie z wytycznymi ponizej:

Inicjalizacja

Po podaniu napigcia sterowniczego, nastgpuje inicjalizacja
urzadzenia, wy$wietlacz LCD ulega pods$wietleniu, wlacza
sie wewnetrzny wentylator na okres 5 sekund (dla wielkosci
1 nie ma wbudowanego wentylatora).

Ustaw podstawowe parametry

Postepuj zgodnie z procedura, przedstawiona na poprzedniej
stronie, odno$nie sterowania z poziomu listwy 1/O.
Przeprowadz kroki 1 - 10.

Nastepnie wcisnij do momentu powrotu do parametru
[100],”Preferred View”.

Wybor sterowania recznego

1. Wcisnij by wyswietli¢ [200], “Main Setup”.

2. Wecisnij by wyswietli¢ [210], “Operation”.

3. Wecisnij az pojawi si¢ [215] “Action Control”,
nastepnie weisnij ﬂ w celu dostania sie do [2151]
“Run/Stop Control”.

4. Wybierz “Int keyb” uzywajac przycisku .

Weiénij by zatwierdzi¢ zmiany.
Prébny start z poziomu panelu sterowniczego

W celu przeprowadzenia probnego startu, wcisnij przycisk
START) . .. L, .
, silnik powinien poruszaé si¢ w prawg strong.

UWAGA: Podczas przetaczania sie urzadzenia na
wewnetrzny stycznik obejSciowy, stychaé wyraznie trzy
osobne dzwieki, przypominajace klik.

ststst

znajdujacy sie na klawiaturze panelu sterowniczego
urzadzenia.

UWAGA: W celu zmiany trybu stopu (domysinie wolny
wybieg), zapoznaj sie z rozdziatem 7 i zmien ustawienie
parametru [341].
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6. Panel sterowniczy

Panel sterowniczy stuzy do parametryzacji softstartera TSA,
kontroli podlaczonego silnika, oraz wyswietlania aktualnego
statusu softstartera i silnika.

SOFTSTARTER

-€—Wyswietlacz LCD

<« Diody LED

~— Przyciski
kontrolne

- Przycisk
Toggle

Przyciski
funkcyjne

Rys. 29 Panel sterowniczy TSA.

6.1 Wyswietlacz

Wyswietlacz LCD sklada si¢ z dwdch linii, po 16 znakéw na
linig. Wyswietlacz LCD podzielony jest na sze$¢ obszaréw.

Tabela ponizej opisuje obszary wyswietlacza LCD:

A B C
| |
221 ‘ Motor Volt
Stp EYM1 ‘ 400V
| |
D E F

Rys. 30 Whswietlacz LCD.

Obszar A: Aktualny parametr (3 lub 4 znaki)

E Petla parametréw startowych (Toggle Loop).

Obszar B: Tryb pracy lokalnej

Skrécona nazwa aktywnego parametru, lub opis

Onszar C: .
zawartosci parametru

UWAGA: Domysinie w urzadzeniu ustawiony jest jezyk
angielski. Jezyk zmienié mozna w parametrze [211].

Aktualny status softstartera (3 znaki)
Ponizej opisane mozliwe statusy:

Obszar D:
Acc: Przyspieszanie
Dec: Hamowanie
I2t: Aktywna funkcja termiczna 1%t
Run: Petna predkosé
Jog: Predkosé JOG
Trp: Btagd/awaria

Stp: Stop napedu

Aktywny zestaw parametrow: N ,[@. lub [
Dane silnika: M1, M2, M3, or M4.

Obszar E: Migajacy kursor podczas zmiany parametrow.
“S” miekki start, “A” przekroczona liczba ustawio-
nych autorestartéow

Aktualna nastawa parametru , zawarto$é para-

Obszar F: metru. Alarmy i ostrzezenia.
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6.2 Wskazania diod LED

Trzy emitujace $wiatto diody LED, zorientowane pod
wys$wietlaczem, wskazujg aktualny stan softstarera TSA oraz
silnika. W tabeli ponizej opisano znaczenie wskazan diod
LED.

PRACA BtAD ZASILANIE
(zielony) (czerwony) (zielony)
Rys. 31 Wskazania diod LED.
Tabela 17 Wiskazania diod LED.
Status:
LED symbol:
Zapalona Blyskanie (2 Hz)* Wolne blyskanie (1 Hz)* Wytaczona
Zasilanie Obecne zasilanie .
. < . 0 —_—— | ———— Brak zasilania
(zielone) gtowne
Blad,/awaria Btad .urza.dz.enla/ Ostrzesenia Oc_zek|\{s/an|e autoresetu. )
awaria. Silnik wysto- Osiggnieta, przewidywana Brak awarii/btedu
(czerwony) Rampa stopowa )
powany. catka Jolue’a I“t.
(naprzemienne btyskanie
Praca (zielony) | P Rampa startowa i stopowa diod Praca i Btad) Silnik wystpowony

*) Czestotliwo$é: 1 Hz=1 blysniecie na sekunde; 2 Hz=2 blysniecia na sekunde.

6.3 Przyciski kontrolne

Przyciski kontrolne, pozwalaja na beposrednie wykonanie
funkcji START, STOP lub RESET. Domyélnie przyciski
START i STOP sg nieaktywne. Softstarter zaprogramowany
jest na sterowanie z listwy zaciskowej I/O (wejécia cyfrowe).

By aktywowac przyciski START i STOP, nalezy zmieni¢
ustawienie parametru [2151]. Wigcej na ten temat opisano
w rozdziale 7.

Domyf{lnie aktywny jest natomiast przycisk RESET.
Pozostanie on aktywny tak dtugo, jak tylko wybrana jest
jedna z dostgpnych alternatyw “Keyboard”, w parametrze
[216]).

Jezeli do jednego z wej$¢ cyfrowych, przypisana jest funkcja
“Enable”, przyciski START/STOP na panelu sterowniczym,
beda aktywne po aktywacji wejscia “Enable”.

Tabela 18 Przyciski kontrolne, komandy.

Start w przeciwnym

D ||| sTART REVERSE RUN | ETunku:

<REV (niezbedny stycznik
nawrotny).
STOP Stop silnika.
STOP/RESET Reset softstartera
RESET (btad/awaria).
LG Start w prawym
START FORWARD RUN | . prawy
kierunku.
FwD P>

UWAGA: Nie jest mozliwe jednoczesne wydawanie
komend START/STOP z poziomu listwy zaciskowej I/0
oraz panelu sterowniczego. Wyjatek stanowi funkcja
JOG (patrz strona 50).
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6.4 Przyciski funkcyjne

Przyciski funkeyjne stuza do ustawiania parametréw TSA.
Za ich pomocg mozliwy jest odczyt oraz nastawa
parametrow.

Tabela 19 Przgyciski funkcyjne, komandy.

Edycja wartoSci parametru

Wigkszo$¢ parametréw mozna zmieniaé podczas pracy
softstartera, bez potrzeby stopowania silnika.

Parametry, ktérych nie mozna zmienié¢ podczas pracy
softstartera, oznaczono symbolem: ).

i

Wejscie do podparametrow.

ENTER Zatwierdzanie zmian
ENTER '
WyjScie z podparametrow.
ESCAPE Ignorowanie wprowadzonych
ESC zmian.
¢ Przejscie do poprzedniego para-
PREVIOUS | metru.
PREV Przesuniecie kursora w lewo.

. Przejscie do nastepnego para-
NEXT metru.
NEXT Przesuniecie kursora w prawo.

— - (MINUS) thlerzame wartosci.
Zmiana wyboru.

" Lub:

JOGREV Predkosc JOG w lewo.

Zwiekszanie wartosci.
Zmiana wyboru.

Lub:

Predkosc JOG w prawo.

+ + (PLUS)
or

(Duos] | JOGFWD

6.4.1 Przyciski funkcyjne +/-

Przyciski umozliwiajg reczng zmianeg wartoséci lub wyboru,
pozwalaja na wpisanie nowej wartosci. Aktywacja
przyciskéw mozliwa jest z poziomu parametru [218]
(domyslne ustawienie urzadzenia).

Zmiana wyboru parametru

< »

Weiskajac przyciski “+” lub “-” przemieszczasz si¢ pomiedzy
danymi parametrami. Podczas wykonywania tej operacij,
kursor po lewej stronie (obszar E) bedzie migaé. By
zatwierdzi¢ wybér, wcisnij ENTER, kursor w obszarze E
przestanie migac.

UWAGA: Jezeli starasz sie zmieni¢ wartos¢ parametru,
podczas pracy urzadzenia, na wySwietlaczu panelu moze
pojawi¢ sie napis “Stop First”. Oznacza to, ze parametr
nalezy do grupy niezmienialnych podczas pracy
softstaretra TSA. W celu zmiany, wystopuj najpierw
silnik.

*  Weisnij przycisk “+” lub “-” by zmieni¢ wartos§¢
parametru. Podczas wyboru wartosci, kursor po lewej
« »

stronie mruga. Stale wciskanie przyciskéw “+” or
powoduje ciagla zmiang wartosci.

¢ Gdy chcesz ustawié duia warto$¢ (3, 4 znaki), mozesz
postuzy¢ si¢ przyciskami PREV i NEXT, za ich pomoca
mozliwe jest przejécie pomiedzy warto$ciami
jednostkowymi, dziesi¢tnymi, itd.

e W celu zmiany znaku (+/-), wcisnij przycisk “Toggle”
(zmiana znaku mozliwa w wybranych parametrach).
Zmiana znaku nastapi automatycznie, po przejsciu przez
warto$¢ zerowq.

*  Wecisnij ENTER by zatwierdzi¢ zmiang. Kursor po lewej
stronie przestanie migac.

*  Weisnij ESC by wyj$¢ z trybu edycji.

Wpisywanie kodu odblokowujgcego

Wpisywanie kodu odblokowujacego w parametrze [218]
odbywa si¢ identycznie, jak zmiana wartoéci wybranego
parametru (przyciski +/-). Przyciskami PREV i NEXT
mozliwe jest przesuwanie kursora w lewa i prawg strone. Po
wpisaniu, zatwierdz zmiang przyciskiem ENTER.

UWAGA: Kod odblokowujacy jest ustawiony na state i
wynosi 291.

UWAGA: Jezeli na wyswietlaczu pojawi sie napis “CP
Locked!”, lub wciskanie przyciskéw na klawiaturze nie
powoduje zadnych zmian, oznacza to, ze klawiatura
zostata zablokowana. Przejdz do parametru [218] i wpisz
kod odblokowujacy panel sterujacy TSA.

6.4.2 Przyciski funkcji JOG

Przyciski “+” and “-” moga by¢ réwniez uzywane do
aktywacji funkcji JOG (w lewa i prawa strong). Nalezy
wtedy w sposéb ciagly wciskad przycisk (funkeja Jog
aktywna tak dugo, jak dtugo wcisniety jest przycisk).

W celu aktywacji funkeji JOG, zapoznaj si¢ z rozdzialem 7,
podrozdziat “Funkcja Jog”.

W celu deakeywacji funkcji JOG, wpisz kod odblokowujacy

klawiatur¢ w parametrze[218].
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6.5 Przycisk Toggle oraz Loc/
Rem

Przycisk posiada dwie zasadnicze funkcje:
przelaczanie pomiedzy parametrami, zmiana

Locy| sterowania local/remote (zdalne, lokalne).

REM ] Jezeli przycisk ma przypisana funkcje

“Toggle” (domysélne ustawienie[2171]),
mozliwe bedzie jedynie przefaczanie sie pomiedzy
parametrami.

Jezeli przycisk ma przypisang funkcje “Loc/Rem” w
parametrze [2171], mozliwe bedzie jedynie przelaczanie
pomiedzy sterowaniem local i remote (zdalne, lokalne).

Jezeli przycisk ma przypisang funkcje “Combined”, w
parametrze [2171], mozliwa bedzie realizacja obu funkeji
wedle wytycznych ponizej:

*  Wecisnij i pus¢ by uzyka¢ funkeje przetaczania pomiedzy
parametrami.

*  Wecisnij i przytrzymaj przez okres pigciu sekund.
Uaktywni si¢ wybdr pomigdzy sterowaniem local/
remote.

Podczas edycji parametréw, przycisk Toggle moze stuzy¢
réwniez do zmiany znaku wartosci.

6.5.1 Funkcja petli startowej
parametrow (Toggle Loop)

Petla startowa parametréw pozwala na szybka i fatwa,
podstawowg parametryzacje softstartera TSA. Petla startowa
parametréw moze zawieraé max. 10 parametréw. Domyslnie
w petli startowej, znajdujg si¢ parametry niezbedne do
podstawowego uruchomienia urzadzenia. Petla parametréw
startowych jest edytowalna i mozliwe jest dostosowanie listy
parametréw do konkretnych potrzeb lub aplikacji.

UWAGA: Pamietaj, ze wciSniecie guzika Toggle na czas
pieciu sekund, moze uaktywni¢ funkcje Loc/Rem.
Funkcje przycisku Toggle nalezy ustawi¢ w [2171].

Dodawanie parametréow do petli startowe;j
1. 1dz do parametru, ktéry cheesz doda¢ do petli.

2. Weciénij jednoczesnie przycisk Toggle oraz “+7.

3. Sprawd?, czy w obszarze B wyswietlacza pojawi sic “B§” .

Usuwanie parametrow z petli startowe;j
1. IdZ do parametru, ktdry cheesz usunaé z petli startowej.

2. Weciénij jednoczesnie przycisk Toggle oraz “-”

3. Sprawd?, czy w obszarze B wyswietlacza zniknat “B§”.
Usuwanie wszystkich parametrow z petli

1. Weciénij jednoczesnie przycisk Toggle oraz ESC.

2. Na wys$wietlaczu powinien pojawic sie napis “Clear

Loop?”.
3. Potwierd? przyciskajac ENTER.

Domysina petla startowa parametrow

Na rysunku ponizej przedstawiono domyslng petle startows
parametréw. Petla zawiera parametry, ktére nalezy ustawi¢
przed pierwszym uruchomieniem. Weisnij przycisk Toggle
w celu wejécia, np. do parametru [211]. Nastepnie uzywaj
przycisku NEXT by przej$¢ do podparametréw ([212] itd.).
Ustaw odpowiednia warto$¢. Po ponownym wcisnieciu
przycisku Toggle, pojawi sie nastepny parametr petli
startowe;j.

Petla startowa parametrow (Toggle Loop)

Podparametry

—e(22)- >

—
NEXT

Rys. 32 Domysina petla startowa parametréw.

Wskaz parametrow petli startowe;j
Parametry z petli startowej oznaczane sa na wyswietlaczu
(obszar B) znakiem BY.
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6.5.2 Funkcja Loc/Rem

Za pomocs funkcji Loc/Rem mozliwa jest zmiana
sterowania zdalne/lokalne, z poziomu panelu sterowniczego
softstartera TSA. Domyslnie, do przycisku Loc/Rem,
przypisana jest funkcja “Toggle”. Nalezy zmieni¢ wartos¢
parametru [2171] na “Combined” lub “Loc/Rem”.

Funkcja Loc/Rem moze by¢ réwniez wyzwalana z poziomu

listwy 1/O softstartera (parametr [520]).

Zmiana trybu pracy

1. Wecisnij przycisk “Loc/Rem” do momentu az wyswietli
si¢ napis “Local?” lub “Remote?”.
Jezeli w parametrze [2171] ustawiono “Combined”,
nalezy trzyma¢ przycisk przez okres pieciu sekund.
Jezeli w parametrze [2171] ustawiono “Loc/Rem”, po
prostu wcisnij przycisk chwilowo.

2. Potwierd? przyciskiem ENTER,
3. lub odrzué zatwierdzenie przyciskiem ESC.

Przed pierwszym uzyciem funkcji LOC/REM, zdefiniuj co
oznaczaé ma sterowanie “LOCAL” (lokalne) oraz sterowanie

“REMOTE” (zdalne):

Tryb lokalny (local)

Funkcje “LOCAL” ustawié nalezy w parametrze “Local Run
Control” [2173], dla kt6rej ustawienie domyslne to wartos¢
“Keyboard”. Aktualny status softstartera pozostanie bez
zmian, wybrany tryb start/stop, realizowany zgodnie z
nastawa. Po przelaczeniu na tryb lokalny, w obszarze B
wyswietlacza pojawi si¢ “B (alternatywnie “BY” jezeli jest
to réwniez parametr petli starcowej). Tryb lokalny pozwala
na wysylanie sygnaléw Start/Stop z poziomu wbudowanego
lub zewngtrznego panelu sterowniczego softstartera TSA.

Tryb zdalny (remote)

Funkcje “REMOTE” nalezy ustawi¢ w parametrze [2151]
“Run/Stop Control”, dla kedrej ustawienie domyslne to
warto$¢ “Remote”.

W celu kontroli statusu softstartera, dotyczacego pracy Loc/
Rem, mozliwe jest przypisanie funkeji “Loc/Rem” dla wyjs¢
przekaznikowych, w parametrze [550]. Stan wysoki wyjscia
sygnalizuje pracg “LOCAL”, stan niski natomiast informuje
o pracy w trybie “REMOTE”. Tryb zdalny pozwala na
wysylanie sygnatéw Start/Stop z poziomu listwy I/O (wejscia
cyfrowe), lub z poziomu wirtualnych wejs¢/wyjs¢.

6.6 Struktura parametrow

Struktura parametréw sklada si¢ z 4pozioméw zagniezdzenia
(podparametréw):

Parametr

gtowny Pierwsza cyfra parametru.
1 poziom

2 poziom Druga cyfra parametru.

3 poziom Trzecia cyfra parametru.
4 poziom Czwarta cyfra parametru.

Struktura jest catkowicie niezalezna od ilo$ci parametréw w
danym poziomie.

Dla przyktadu parametr (Jog [350]) posiada dwa
podparametry, parametr (Motor Data [220]) posiada 12
podparametrow.

UWAGA: Jezeli w danym poziomie wystepuje wiecej niz 9
paramatrow, kontynuacja nhumerowania odbywa sie z
uzyciem liter (A, B, C, ...).

PREV
900 I 100 I
200
700 Parametr gtowny

NEXT % Tm 4x0 e
PREV 3 poziom 411
r%n Tm PREV
!
4121 4 poziom NEXT

Rys. 33 Struktura parametréw i podparametréw.
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6.6.1 Parametry giowne

W tej sekeji opisano bardzo ogdlnie dostgpne grupy
parametréw softstarttera TSA. Bardziej dokladny opis
wszystkich parametréw przedstawiono w rozdziale 8.

100 Prefferd View (preferowany widok)
Wyswietlany przy starcie, domys$lnie zawiera informacje o
mocy i pradzie wyjsciowym. Dostepne kilka opcji wyboru
wyswietlania (jeden parametr na kazda lini¢ wyswietlacza).

200 Main Setup (Ustawienia gtéwne)
Ogdlne ustawienia softstartera: dane znamionowe silnika,
poziomy zabezpieczen, ustawienia komunikacji.

300 Process (ustawienia procesowe)
Typowe ustawienia aplikacyjne, jak np. reakcja softstartera
na odpowiednie poziomy wejsciowe sygnaléw analogowych,

itp.

400 Process Protection (zabezpieczenia

procesowe)
Zabezpieczenia softstartera i procesu aplikacyjnego przed
usterka, zniszczeniem. Konfiguracja monitora obciazenia.

500 1/0s and Virtual Connections (obstuga
wejSE/wyjS¢E)

Ustawienia dotyczace wszelkich wejsé¢/wyjs¢ TSA. Do
dyspozycji fizyczne i wirtualne I/0O.

600 Logical Functions and Timers (funkcje
logiczne i zegary)

Zestaw blokéw funkceyjnych réznorodnego przeznaczenia.
Tworzenie funkdji logicznych, dostep do licznikéw, timeréw,
przerzutnikéw i komparatorow, zaszytych w
oprogramowaniu softstartera.

700 View Operation and Status (Statusy i
aktualne dane operacyjne)

Podglad danych operacyjnych i statusowych softstartera
(moc, moment, prad, itd.), status zegara, wejs¢ i wyjsé.

800 View Trip Log (Lista btedow i awarii)
Lista 9 ostatnich bledéw i awarii wraz z opisem dokladnej
daty i czasu wystapienia, oraz potencjalnej przyczyny.

900 System Data (informacje systemowe

softstartera)
Informacje na temat modelu i oprogramowania urzadzenia.
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7. Gitowne funkcje

W niniejszym rozdziale opisano gléwne funkgje, oferowane
przez softstarter TSA.

7.1 Ustawienia startu, stopu i
normalnej pracy

7.1.1 Sygnaly sterujgce Start/stop

Sygnaly start stop mogg by¢ wyzwalane z poziomu panelu
operatorskiego TSA (przyciski funkcyjne), za pomoca wejs¢/
wyj$é, lub przy uzyciu komunikacji. Kierunek obrotéw
silnika ustawiany jest w parametrze [219] (patrz Rys. 34).
Procedure przypisywania sygnaléw start/stop ilustruje Rys.
35 (ponizej).

‘ A FWD(prawy)

A~ REV (lewy)

Rys. 34 Kierunek obrotéw silnika.

Wybor kierunku obrotow 219
DomysInie: FWD

U

Wybor zrédta Start/Stop 2151

DomysInie: Remote

v N

Zrédto Panel
zewnetrzne sterownicz TSA
¢
Koniec!

Remote Virtual I/O whbud. panel
Activate start keys 2174
Rys. 35 Procedura praypisania miejsca wyzwalania sygnatéw

z Com  zewn.panel
Eevel(Edge control ¢
omyslnie: Edge
: * Domyslnie: FWD 2175
startlstop.

W celu odpowiedniej konfiguracji dostgpnych wejs¢
cyfrowych, zapoznaj si¢ z opisem listy funkcji,
dedykowanych do wejs¢/wyjsé. Wigcej na ten temat opisano
w podrozdziale 7.4.

UWAGA: W przypadku, gdy zostanie podany niewlasciwy
sygnat sterowniczy, softstarter nie zareaguje w
jakikolwiek sposéb. Dla przyktadu, jezeli podany
zostanie sygnat start w prawo, a kierunek obrotow,
zostanie ustawiony jako lewy (parametr [219]), TSA nie
zareaguje (brak czynnosci).

Tryb sterowania local/remote (lokalny/zdalny)
Dodatkowa funkcjonalnos¢ obstugi sygnatéw start/stop,
oferuje funkcja LOC/REM, przypisana do przycisku
TOGGLE (ustawienie “LOC/REM” w parametrze
“Function Key” [2171]). Po stronie uzytkownika lezy
zdefiniowanie funkcji “REMOTE” i “LOCAL” w
parametrach “Run/Stop Control” [2151] i “Local Run
Control” [2173]. Przycisk LOC/REM stanowi narzedzie,
nie tylko do zmiany sterowania Loc/Rem (zdalne/lokalne),
lecz réwniez do szybkiej zmiany lokalizacji sterowania dla
sygnaléw start/stop. Dokladny opis znajduje si¢ w
podrozdziale 6.5.2.

7.1.2 Tryby startu i stopu

Metody startu i stopu nalezy skonfigurowaé w parametrach:
[330] “Start Setting” oraz [340] “Stop Setting”. Dokladny
opis w podrozdziale 8.3.3.

Dodatkowo uzytkownik ma mozliwo$¢ implementacji
limitéw startowych (“Start Limitation”, parametr [234]), w
celu ochrony silnika, proceséw aplikacyjnych. Za pomocy tej
funkcji ustawi¢ mozna, miedzy innymi: limit startéw
softstartera na godzine, minimalny czas pomigdzy kolejnymi
rozruchami.

Jezeli funkcja monitoringu obciazenia (load monitor),
ustawiona w parametrze [410], jest aktywowana (strona 56),
moze by¢ wymagane ustawienie opdznienia zalaczenia
funkcji monitoringu obciazenia (parametr [417]), w celu
uniknigcia niechcianych alarméw przeciazenia podczas
rozruchu (duze pradu rozruchowe moga wyzwala¢ alarmy
przeciazenia).

Funkcja Spinbrake

Funkcja “Spinbrake” stuzy do wyhamowywania wciaz
wirujacych bezwladnosci, przed startem, np. wentylator,
ktéry obracany jest za pomoca wiatru. Funkcje “Spinbrake”,
mozna przypisaé do jednego z wej$¢ cyfrowych (parametr
[520], podrozdziat 8.5.2). Funkgje¢ Sipnbrake, aktywowac
nalezy, tylko i wylacznie wtedy, gdy softstarter TSA jest w
trybie stop (bez operagji, napis “Stp” na wyswietlaczu).
Funkcja ta nie jest dostepna, podczas normalnej pracy
softstartera Emotron TSA.
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7.1.3 Funkcja JOG

Funkcje JOG (tryb niskiej predkosci) aktywowaé mozna z
poziomu przyciskéw na panelu sterowniczym, za pomoca
listwy 1/O, lub za pomoca komunikacji. Rys. 36 przedstawia
sposdb wyboru miejsca, z ktérego wyzwalana ma by¢ funkcja

JOG.

Wybor kierunku obrotow
{Domyélnie: FWD ]

\

19
[Ustaw predkosc¢ Jog] [ﬂ}
352

Domyslnie: 10% -

Wybor zrodta Jog -
2152

Domyslinie: Remote

Y N

Zrédio Panel
zewnetrzne sterowniczy TSA
Remote wbud. panel

Virtual I/0 zewn. panel

4 Wy

Lock keyboard
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Rys. 36 Whbor miejsca wyzwalania funkcji JOG.

Niezbedne jest, by ustawi¢ wszystkie parametry kierunku,
zwiazane z funkcja JOG, wedle tabeli ponizej.

Tabela 20 Parametry kierunku dla funkcji JOG.

Parametr sz(a)\évy I_Jeov;y PranyoigLewy
219 FWD REV FWD+REV
351 10% Y 10% )

352 10% Y 10% )

1) Warto$¢ zmienna, do ustawienia przez
uzytkownika, w parametrach [351], [352].

UWAGA: By operowac z funkcja JOG z poziomu
przyciskow panelu sterowniczego softstartera TSA,
nalezy dany przycisk wciskac¢ tak diugo, jak dtugo
wyzwalana ma byé funkcja JOG.

W parametrze “[353] Jog Ramp Rate” nalezy ustawi¢
odpowiedni czas przyspieszania, od zera do predkosci JOG.
W zaleznosci od aplikacji, czas nalezy zwigksza¢ lub
zmniejszac.

Na stronie 63, przedstawiono kilka przyktadéw, jak za
pomocg funkdji logicznych, timeréw i licznikéw, wyzwalad

mozna funkcje JOG.

7.1.4 Priorytet sygnatow Start/Stop

Funkeja JOG posiada nizszy priorytet od funkcji START.
Oznacza to, ze sygnat funkcji JOG bedzie ignorowany,
podczas normalnej pracy urzadzenia. W sytuacji, gdy
operujemy z funkeja JOG i podamy sygnat START, funkcja
JOG zostanie nadpisana przez funkcje START.

Komenda “Enable” (zezwolenie na prace, parametr [520])
posiada najwyzszy priorytet z mozliwych. Jezeli funkcja
“Enable” jest nieaktywna, niemozliwe jest wyzwolenie

funkeji START oraz JOG. Tabela ponizej przedstawia
priorytet funkcji dla wejs¢ cyfrowych.

Tabela 21 Priorytet funkcji dia wejsé cyfrowych.

Priorytet Komenda

1 Enable (zezwolenie na prace)

2 Stop

3 Run FWD oraz Run REV (start prawo/
lewo)

4 Jog FWD oraz Jog REV (JOG prawo/
lewo)

5 Spinbrake (funkcja “Spinbrake”)

7.1.5 Wpisywanie danych silnika

Dla uzyskania najlepszej wydajnosci i kontroli silnika,
wskazane jest wpisanie danych z tabliczki znamionowej
silnika do grupy parametréw [220]. Dane silnika
przechowywane s3 w jednym z zestawéw danych silnika
(dostepne cztery zestawy: M1- M4). Domy$lnie TSA czytad
bedzie zestaw parametréw M1, przeznaczonych dla silnika
nr 1. Jezeli zamierzasz operowaé z innymi silnikami, ustaw
inne zestawy danych silnika dla pozostatych napedéw, w
parametrze [212]. Wiecej informacji na strona 52.

7.1.6 Informacje procesowe

Do jednego z dostgpnych wejs¢ softstartera TSA, przypisaé
mozna warto$¢ procesowa, np. wejscie analogowe (4 -
20mA) operowaé moze z czujnikiem cinienia.

Do wartosci procesowej, w grupie parametréw [320],
przypisa¢ nalezy odpowiednia jednostke (np. bar).

Mozliwe jest réwniez przypisanie odpowiedniej funkcji
zadziatania TSA, w zaleznosci od danego poziomu wejscia
(start i stop w zaleznosci od poziomu sygnatu wejscia
analogowego). Patrz przyktad na stronie 104.

W parametrze [21C] nalezy wybra¢ preferowany uktad
jednostek (domyslnie SI, dostgpne US).

Zwr6¢ baczna uwagg na fake, ze po zmianie systemu ukladu
jednostek, odpowienio przeskalowane zostang réwniez
wpisane dane z tabliczki znamionowej silnika. Po zmianie
ukltadu jednostek, upewnij sig, ze wartosci danych silnika sg
prawidlowe.
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7.2 Praca z zestawami
parametrow

Zestawy parametréw sa bardzo pomocne w celu szybkiego
przezbrojenia urzadzenia, do pracy z réznymi aplikacjami
lub silnikami: rézne tryby start/stop, poziomy alarméw,
sterowania.

W softstarterze ustawi¢ mozemy do czterech réznych
zestawOw parametréw. Pozwala to na szybka zmiang
ustawiet TSA, w zaleznosci od aktualnych potrzeb. Zmiana
zestawOw parametréw odbywad si¢ moze podczas normalnej
pracy TSA. W kazdym momencie uzytkownik przelaczy¢ sie
moze z zestawu A na B, bez potrzeby stopowania napedu.
Funkcje zmiany zestawu parametréw, uaktywnié¢ mozna z
poziomu panelu lub za pomocg wejs¢ cyfrowych.

Dany zestaw parametréw, umozliwia zmiang w zasadzie
wszystkich dostepnych parametréw TSA, poza kilkoma,
kt6rych wartosc jest niezmienna, bez wzgledu na wybér
zestawu:

[211] Language (jezyk), [2171] Function Key (przyciski
funkcyjne), [2173]Local run control (tryb pracy lokalnej),
[218] Lock Code (kod blokujacy), [220] Motor data (dane
silnika),[241] Select Set (wybdr zestawu parametréw), [260]
Serial Communication (komunikacja szeregowa) oraz [740]
Real time clock (ustawienia zegara czasu rzeczywistego).
Powyzsze ustawienia maja charakeer globalny.

UWAGA: Aktualna wartosé zegara, ustawiana w
parametrze [630] pozostaje stata dla wszystkich
zestawow parametrow. Po zmianie zestawu parametrow,
funkcjonalnosé pracy zegara moze ulec zmianie, lecz
wartos¢ pozostanie niezmienna.

Zestaw parametréw skojarzonych z funkcja zmiany zestawu,
przedstawiono w sekgji 8.2.5., poczynajac od parametru

[240].

W dolnym, lewym obszarze wy$wietlacza, sygnalizowana jest
praca z aktualnym zestawem parametréw. Sprawdzi¢ to
mozna réwniez w parametrze [721] TSA Status. Dokladna
konfiguracje danego zestawu parametréw, umiesci¢ mozesz
na liscie wszystkich parametréw, dofaczonej na koricu
niniejszej instrukcji. Dodatkowo, mozesz réwniez naby¢ plik
EXCEL, z lista wszystkich parametréw, do Sciagniecia ze
stron: ww.aniro.pl, www.cgglobal.com, www.emotron.com.
Kolejnym rozwigzaniem jest uzycie komputera PC wraz z
oprogramowaniem EmoSoftCom. Za pomoca
oprogramowania EmoSoftCom, polaczysz si¢ z dang
jednostka TSA i skopiujesz parametry na dysk komputera.
Wigcej na ten temat przedstawiono na strona 149.

7.2.1 Wybor zestawu parametrow

Wybér odpowiedniego zestawu parametréw, odby¢ sie moze
za pomocg panelu sterowniczego, wejs¢ cyfrowych lub
komunikacji (parametr [241] Select Set).

Wszystkie cyfrowe i wirtualne wejscia, moga by¢
skonfigurowane jako wyb6r zestawu parametréw. Rys. 37
przedstawia sposéb wyboru zestawu parametréw, z poziomu

wej$¢ cyfrowych 3 i4: Digln 3 [523] ustawiono na “Set Crl
17 oraz Digln 4 [524] usatwiono na “Set Ctrl 27.

Zestaw parametrgw A
Praca/Stop B
Jog D
Metoda hamowania

Zabezpieczenie silnika

Monitor obcigzenia

e

DI3|Set Ctrl1
- DI4|Set Ctrl2 }

\

Rys. 37 Whbor zestawn parametréw, za pomocq listwy I/0.

W tabeli ponizej pokazano bitowy wybdr zestawu
parametréw, za pomoca dwdch funkeji Set Cerl 112. W celu
zmiany zestawu parametrow z poziomu listwy 1/O, ustaw
parametr [241] na warto$¢ “Digln”.

Tabela 22 Bitowy wybdr zestawu parametrow.

Zestaw parametrow SetCtrl 1 Set Ctrl 2

o| O mw| »
| O] | O
Rl | O] O

UWAGA: Pamietaj, ze zmiana zestawu parametrow
odbywa sie natychmiastowo, bez potrzeby stopowania
napedu.

UWAGA: DomyslInie softstarter dziata z zestawem
parametrow A.

Przyktad : Tryb reczny i automatyczny.

W niektérych aplikacjach, konieczne jest przetaczanie sie
pomiedzy trybem serwisowym a automatycznym. Rozwigzad
to mozna za pomocg dwéch zestawdw parametréw: zestaw
pierwszy - sterowanie z listwy I/O z nastawami trybu
serwisowego, zestaw drugi - sterowny za pomoca
komunikagji, z nastawami trybu automatycznego. Zmiana
zestawu parametréw z poziomu listwy I/O oraz podpictego
przetacznika do wejs¢ cyfrowych, np. “reka”/”automat”.
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7.2.2 Konfiguracja zestawu paramet.

Gdy dokonano wyboru miejsca wyzwalania funkeji zmiany
zestawu parametréw, w parametrze [241], softstarter gotowy
jest do szybkiego przezbrojenia. Zestaw parametréw A jest
ustawiony jako domyslny. Oznacza to, ze jezeli zostana
zastosowane jakiekolwiek zmiany w lidcie parametréw,
zostang one zapisane w zestawie A.

W parametrze [243] Default>Set, mozliwy jest powrét do
ustawieni fabrycznych wraz z podaniem zakresu zerowania.

W celu kopiowania listy parametréw z jednego zestawu do
drugiego, postuz si¢ parametrem [242] Copy Set. Ustawianie
calej listy parametréw softstartera TSA moze by¢, co
najmniej czasochtonne. Dlatego znacznie szybciej jest
skopiowa¢ caly zestaw parametréw i zmodyfikowaé tylko te
nastawy, ktdre sa niezbedne do pracy z dang aplikacja.

7.2.3 Dane silnikow a zestawy

parametrow
Dane silnikéw (“Motor Data” (M1-M4)) mieszcza sie w
niezaleznej grupie parametréw.
Jezeli zmianiasz zestaw parametréw, na taki, ktory
wspdlpracuje z innym silnikiem, musisz réwniez
odpowiednio ustawi¢ parametr [212] (wybdr silnika).
Dostepne opgje:

Jeden silnik, jeden zestaw parametréw
Najbardziej powszechnna opcja. Domyslnie, wszystkie
parametry przechowywane sg w zestawie A, dane silnika
natomiast w grupie parametréw M1.

Jeden silnik, dwa zestawy parametrow

Opgja przydatna, gdy chcemy wykorzystywaé, np. dwie
rézne metody hamowania lub sterowania, w zaleznosci od
potrzeb.

Po wyborze domy$lnego silnika M1:

1. Wybierz zestaw A w parametrze [241].

2. Wpisz dane silnika w grupie parametréw [220].
3. Ustaw pozostale parametry zestawu A.
4

. Jezeli zamierzasz zmodyfikowa¢ tylko niekt6re
parametry, skopiuj zestaw A do zestawu B, za pomoca
parametru [242].

5. Zmient wymagane parametry w zestawie B.
Dwa silniki, dwa zestawy parametréw

Opgja przydatna, gdy operujesz z dwoma silnikami, ktdre
nie moga pracowa¢ jednoczesnie.

1. Wybierz zestaw parametréw A w parametrze [241].
Wybierz silnik M1 w parametrze [212].

Ustaw parametry, wpisz dane silnika M1.

Wybierz zestaw parametréw B w parametrze [241].

Wybierz silnik M2 w parametrze [212].

AN A A

Ustaw parametry i dane silnika M2.

7.2.4 Pamiec panelu TSA

Panel sterowniczy softstartera TSA wyposazony jest w
pamig¢, ktéra moze by¢ pomocna, przy kopiowaniu pamieci
parametréw z jednej jednostki TSA do drugiej i odwrotnie.
Funkeja copy/load (kopiuj/zataduj) umozliwia transfer
danych pomiedzy plyta sterowania TSA a panelem
sterowniczym TSA. Pozwala to na szybkie kopiowanie
parametréw oraz danych silnikéw z jednego urzadzenia na
drugie. Parametry zwiazane z funkcja Copy/Load: [244],
[245]. Wigcej informagji na stronie 79.

W celu inicjacji kopiowania pamigci z jednej jednostki do
drugiej, dostgpne sa dwie odrebne opcje.

UWAGA: Softstartery TSA, ktorych parametry maja byé
skopiowane, musza posiadac¢ te sama wersje
oprogramowania. SprawdzZ wersje oprogramowania w
parametrze [922], lub na pierwszej stronie niniejszego
podrecznika uzytkownika.
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Kopiowanie za pomocg panelu TSA

W celu skopiowania danych z jednego softstartera TSA do

drugiego, za pomoca panelu, postepuj zgodnie z ponizszymi

punktami:

1. Skopiuj dane z plyty sterowania do panelu TSA, za
pomocy parametru [244].

2. Odepnij zasilanie gléwne dla obu jednostek oraz
zdemontuj przednig pokrywe z panelem.

3. Odlacz panele sterownicze od plyty TSA.

4. Przymocuj panel sterowniczy jednostki 1 do jednostki
drugiej.

5. Podaj zasilanie gtéwne dla jednostki 2 i skopiuj
wymagane dane za pomocg parametru [245].

Rys. 38 Kopiowanie parametréw pomiedzy dwoma jednostkami TSA, przy uzyciu paneln.

OSTRZEZENIE!

Przed zdjeciem przedniej pokrywy softstartera,
zawsze w pierwszej kolejnosci odtacz zasilanie
glowne.
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Kopiowanie przy uzyciu zewnetrznego panelu
Jezeli posiadasz zewnetrzny panel sterowniczy (opgja,

strona 149), nie jest wymagane zdejmowanie przedniej
pokrywy urzadzenia, w celu kopiowania parametréw i
ustawienl. Zewnetrzny panel, montowany jest przewaznie na
elewacji szafy sterowniczej (drzwi przednie), lub w bliskiej
okolicy montazu softstartera.

UWAGA: Kopiowanie i tadowanie parametrow w
softstarterze TSA, mozliwe jest jedynie, gdy urzadzenie
jest w trybie stop (napis “Stp” na wyswietlaczu).

1. Za pomocg zewnetrznego panelu, skopiuj parametry i
ustawienia z plyty sterowania, przy pomocy parametru
[244].

2. Przeléz zewnetrzny panel z jednego softstartera do
drugiego.

3. Wgraj skopiowane dane z zewngtrznego panelu do plyty
sterowania drugiego softstartera TSA, przy uzyciu
parametru [245].

Panel
zewnetrzny

Rys. 39 Kopiowanie parametréw pomigdzy dwoma jednostkami TSA, przy uzyciu zewngtrznego paneln.

UWAGA: Mozesz skopiowaé dane i ustawienia urzadzenia,
za pomoca komputera PC i oprogramowania EmoSoftCom.
Patrz strona 149.
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7.3 Limity i alarmy, autoreset

W celu ochrony softstartera i podtaczonych urzadzes, soft-
starter w spos6b ciagly monitoruje wszystkie zmienne, takie
jak: prad, napigcie i moment. Jezeli jedna z monitorowanych
zmiennych przekracza zdefiniowang granice, softstarter
wykonuje jedna ze zdefiniowanych akgji alarmowych. Na
wys$wietlaczu softstartera, pokazywany jest blad lub
ostrzezenie. W zaleznosci od ustawieni i przypisanych akeji
alarmowych, softstarter moze ulec samoczynnemu
wylaczeniu i przejsc w tryb bledu. Na wyswietlaczu pojawia
si¢ wtedy monit o bledzie wraz z potencjalng przyczyng
wystapienia bledu.

7.3.1 Typy alarmow i akcje alarmowe

“Alarm” Wszelki wadliwy stan softstartera

(Alarm)

“Trip” Kazda akcja lub wadliwy stan, ktory pow-

(Blad) oduje prz.erwanu.e pracy. o o
Btedy (Trips) mozemy podzieli¢ na ciezkie
(hard) i lekkie (soft), patrz Tabela 23.

“Warning” Kazda akcja lub wadliwy stan, ktory nie

.. powoduje przerwania pracy.
(Ostrzezenie) Uzywany do sygnalizacji statusu.

W ogélnosci alarmy moga by¢ wyzwalane tylko podczas
pracy softstartera (np. podczas przyspieszania, hamowania,
pracy na pelnej predkosci). Wyjatek stanowig alarmy
zwigzane z temperatura, komunikacjg i zewnetrznymi
awariami, ktére moga by¢ wyzwalane w kazdym momencie.

Dla wigkszosci alarméw, przypisaé mozna odmienng akcjg
dzialania alarmu. Wspdlna cechg dla wszystkich alarméw,
jest wy$wietlana informacja o alarmie na wyswietlaczu, lub
sygnalizacja alarmu za pomoca wyj$¢ przekaznikowych.
Dodatkowo alarmy wskazywane sa przy uzyciu diod LED
(strona 44). Akcje alarmowe:

Tabela 23 Akcje alarmowe.

Bez akgcji Brak alarméw.
Ostrzezenie Pokazane ostrzezenie na wySwietlaczu,
(Warning) praca normalna.
Softstarter jest w trybie btedu. Operacja
przerwana, restart jest wstrzymany:
Ciezki btad - btgd podczas postoju:
(Hard Trip) Aktywacja nie jest mozliwa
-btad podczas pracy:
Silnik hamuje wolnym wybiegiem.
Lekki btad Softstarte.r jest w trybie btedu. Nastepuje
) hamowanie zgodne z nastawami. Restart
(Soft Trip) .
jest wstrzymany.

7.3.2 Ustawianie alarmow

W celu ochrony silnika, ustaw odpowiednie limity
zmiennych, postuguj sie parametrami z grupy [230] “Motor
Protection” wraz z dostgpnymi podparametrami. Wiecej na
ten temat na strona 74.

W celu ochrony aplikacji, procesu i urzadzeni zewnetrznych,
postuguj si¢ parametrami z grupy [400]. Wigcej na ten temat
na strona 87.

Akcje alarmowe, zwiazane z bledami komunikacji ustaw w
grupie parametrow [264].

7.3.3 Wskazy alarmowe

W zaleznosci od typu bledu, moga nastgpowaé ponizsze
wskazy alarmowe:

Warning (Ostrzezenie)
*  Czerwona dioda bledu mruga z czgstotliwoscia 2 Hz
(czerwony trojkat, patrz Tabela 17, strona 44).

* Komunikat ostrzegawczy (zniknie po usunieciu alarmu)
wyswietlany w parametrze [722] “Warning”. Liste
wszystkich ostrzezen zestawiono w Tabela 36, strona
129.

*  Zadzialanie wyjscia przekaznikowego (po wezesniejszym
przypisaniu odpowiedniej funkcji w parametrach [551],

[552] lub [553]).
Hard Trip (Ciezki btad)

Softstarter przechodzi w tryb bledu, silnik hamuje
wolnym wybiegiem.

* Dioda bledu $wieci ciagle (czerwony tréjkat).

e Komunikat “TRP” na wyswietlaczu w obszarze D.

e Komunikat bledu w parametrze [810].

e Zadzialanie wyjscia przekaznikowego (po wczesniejszym

przypisaniu odpowiedniej funkcji w parametrach [551],

[552] lub [553]).
Soft Trip (Lekki btgd)

* Softstarter przechodzi w tryb bledu, silnik hamuje
zgodnie z nastawami funkcji STOD.

Softstarter wykonuje kontrolowany stop. Podczas

hamowania nastgpuje:

e Komunikat bledu w parametrze [810], wskaz litery “S”
w obszarze E wyswietlacza.

* Dioda bl¢du mruga z cz¢stotliwoscia 2 Hz (czerwony
tréjkat).

*  Wysterowany przekaznik wyjsciowy (jezeli ustawiony na

wskaz bledu).
Po catkowitym wyhamowaniu:
* Dioda bledu swieci stale (czerwony tréjkat).
¢ Komunikat “TRP” na wyswietlaczu w obszarze D.
*  Zadzialanie wyjscia przekaznikowego (po wczesniejszym

przypisaniu odpowiedniej funkcji w parametrach [551],

[552] lub [553]).
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Komunikaty btedu

Komunikaty bledu przechowywane sa w parametrze “View
Trip Log” [800]. Zachowanych jest dziewig¢ ostatnich
bledéw, w podparametrach od [810] do [890]. Kazdy
podparametr zawiera nastepujace informacje o bledzie: czas i
data wystapienia usterki ( wskaz z zegaru czasu
rzeczywistego), kod bledu w odniesieniu do Tabela 36,
strona 129. Przyczyna wystapienia ostatniego lub najczesciej

powtarzajacego si¢ bledu, przechowywana jest w parametrze
[810].

By ulatwi¢ rozwigzywanie probleméw, po wystapieniu
bledu, dane kopiowane s3 z grup parametréw dotyczacych
pracy i statusu [710] - [730]. Spéjrz na liste
przechowywanych informacji, wyjustowanych w Tabela 37,
strona 132. Przechowywane parametry i ich wartosci
podejrze¢ mozna w: [8X1] “Operation” (operacja), [8X2]
“Status” (status) , oraz [8X3] “Stored Values”
(przechowywane wartosci). W celu wyswietlenia, przejdz do
czwartego poziomu parametréw (np. 8XXX).

UWAGA: Po resecie btedu, wiadomosé o btedzie znika z
wyswietlacza, lecz dane te nadal przechowywane beda
w grupie parametréow [800].

7.3.4 Monitor obcigzenia

Parametry zwiazane z monitorem obciazenia [410],
przeznaczone sa do ochrony przed wszelkimi przecigzeniami
i niedocigzeniami silnika, takimi jak: zaciecie sig
przenosnika, zerwanie pasa wentylatora, suchobieg pompy,
itp. Monitor obciazenia, na biezaco estymuje aktualng
warto$¢ obciazenia na wale silnika.

Do dyspozycji mamy dwa alarmy przeciazenia , “Max
Alarm” i “Max Pre-Alarm”, oraz dwa alarmy zwigzane z
niedociazeniem, “Min Alarm” i “Min Pre-Alarm”. Monitor
obciazenia nie dziata podczas rampy stopowej, podczas
hamowania i podczas trwania funkcji JOG. Dla rampy
startowej, przewidziano mozliwo$¢ opdznienia inicjalizacji
funkcji monitoringu obciazenia (parametr [416]).

Alarmy maximum i minimum powiazane s3 z bledami
cigzkimi i lekkimi (Hard, Soft Trip), podczas gdy pre-alarmy
powiazane sa z ostrzezeniami, ktére wyswietlane s3 na panelu
TSA (np. “Mon MinPreAl”), informujacymi o stanie
zagrozenia, przekroczenia pewnej ustawionej wartosci przez
okreslony czas.

Jezeli praca softstartera zostanie przerwana przez jeden z
bledéw alarmu obciazenia, wymagany jest reset oraz
ponowne podanie sygnatu start. Funkcje autoresetu dla
funkcji obciazenia ustawi¢ mozna w parametrze [254]. Na
stronie 60 opisano sposoby resetu recznego.

Poziomy alarméw monitora obcigzenia
Wystepujg dwie metody ustawienia pozioméw alarméw dla
funkcji monitoringu obciazenia:

1. Reczna konfiguracja do czterech réznych pozioméw
alarméw (Rys. 40).

2. Automatyczna konfiguracja , bazujaca na normalnym
obciazeniu TSA. Automatyczne ustawienie czterech
réznych pozioméw alarméw (Rys. 41).

Wspdlnym wykladnikiem dla obu metod, jest procentowe
okreslenie obciazenia dla alarméw, bazujace na znamionowej
mocy silnika (parametr [223] - 100% ).

UWAGA: Przed aktywacja funkcji monitoringu
obciazenia, upewnij sie, ze poprawnie zostata wpisana
moc silnika, w parametrze [223].
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Reczne ustawianie poziomow alarmow

Obrazek ponizej ilustruje sposéb recznego ustawienia Przyklad:

alarméw: “Alarm Levels” [411] - [414]. Poziomy nalezy

ustawi¢ jako procentowa warto§¢ mocy znamionowe;j silnika 4112 MaxAlarmLev
(parametr [223]). Aktualna warto$¢ mocy(w nawiasie)oraz Run g (104%) 116%
skojarzona z nig warto$¢ alarmu, wy$wietlana jest na panelu

TSA, patrz przyktad po prawe;j.

Obszar pracy normalnej ® Sygnat startu
P [%] (von Pyy_mot) P
A Obszar pre-alarmu @ Czas opOznienia
‘Obszar alarméw Min. i Max A Akcja alarmowa
Ustawienia reczne :
A Max Alarm Level
4122
AMax Pre-Alarm Level |: /7 : E E \
I t / : i : 1
o oy
I ! I i A
! A ! i : ; E
I i\ ! 5 i P
: A A
; LN P P
AMin Pre-Alarm Level ’
I
24142 I
Min Alarm Level ]
)
|
3 b 3 N
O — : ry m— - - t[s]
Opo6znienie ¥ Min Voralarm Min Alarm Max Voralarm Max Alarrr
3 Opbznienie: (4133) Op6Znienie: (4143 Op6Znienie: (3123) Opdznienie:
Akcja: (4131) Akcja: (4141) Akgja: (4121 Akcja:

Rys. 40 Reczne ustawianie pozioméw alarméw funkcji monit-
ora obcigzenia.
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Automatyczne ustawianie alarmoéw (Autoset)
Funkcja automatycznego dopasowania (Autoset) pozwala na
szybkie dopasowanie monitora obciazenia do zmiennych
warunkéw pracy. Podczas inicjalizacji funkeji, sprawdza ona
aktualng moc na wale silnika i zapamictuje ten stan jako
poziom odniesienia do automatycznego ustawienia czterech
pozioméw alarméw. Poziomy alarméw ustawiane sg jako
procentowa suma aktualnej mocy (100%) oraz marginesu
alarmu (patrz Tabela 28, strona 98). Funkgja jest o tyle
przydatna, ze w sposéb automatyczny mozna zmieniaé
poziomy alarméw, w zaleznosci od aktualnego obciazenia
(Normal Load).

Marginesy alarméw ustawiane sa w grupie parametréw
[417]. Aktulna warto$¢ obciazenia “Normal Load” jest
automatycznie zapamictywana w parametrze [4175] AutoSet
Alarm, podczas inicjalizacji funkcji “Autoset”. Wartos¢
“Normal Load’ podejrze¢ mozna w parametrze [4176].

Wyzwalanie funkcji “Autoset” dostepne jest réwniez z
poziomu listwy I/O (wej$¢ cyfrowych). W tym celu nalezy
przypisa¢ do jednego z wejs¢ cyfrowych funkcje “Autoset”.

UWAGA: W przypadku recznej zmiany poziomow
alarmow, parametry [411] - [414] zostang nadpisane, a
parametr “normal load” zostanie wylaczony (aktualna
wartos¢ odniesienia).

UWAGA: W przypadku wyboru funkcji automatycznego
ustawienia alarmow (Autoset), wszystkie alarmy,
ustawione w parametrach [4112], [4122], [4132] oraz
[4142] ulegna aktualizacji.

P [%] (von Py_my)
A

Funkcja autodopasowania
("Autoset")

A Max Alarm Margin

Max Pre-Alarm Margin
4172

4176)Normal Load I

Obszar pracy normalnej

Obszar pre-alarmu

Obszar alarméw Min. | Max A Akcja alarmowa

@ Sygnat startu

8 Czas opOznienia

4173 |
Min Pre-Alarm Margin I

@)

Min Alarm Margin ]

M '
. v
Min Voralarm

Opdznienie: OpdZnienie:
Akcja:

. : : , t[s]
'Y LN
Min Alarm Max Voralarm Max Alarm
Opo6znienie: Opéznienie:
Akcja: Akgja: Akcja: (4111)

Rys. 41 Aytomatyczne ustawianie poziomdw alarméw funkcji
monitora obcigzenia.
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Akcje alarmowe funkcji monitora obcigzenia
Do kazdego z alarméw i pre-alarméw mozliwe jest
przypisanie odpowiedniej akgji dziatania, np. akcja bledu,
akgja ostrzezenia (wigcej na strona 55). Alarm lub pre-alarm
moze by¢ réwniez sygnalizowany za pomoca wyjscia
przekaznikowego (parametry z grupy [550]).

Akgje alarméw, zdefiniowanych recznie lub automatycznie
ustawi¢ nalezy w parametrach [4111], [4121], [4131] oraz
[4141].

Odpowiednie opéznienia, skojarzone z funkcjami alarméw,
ustawi¢ nalezy w parametrach [4113], [4123], [4133] oraz
[4143].

Monitor obcigzenia podczas startu

By unikna¢ niechcianych alarméw podczas rozruchu,
ustawi¢ nalezy odpowiedni czas opdznienia inicjalizacji
monitora obcigzenia, w parametrze [416] strona 98.

I:)obciazenia

tn
B

I
I
I
I
50% .
? V U i : : ,\lormalne
: | | [
i I I :
| I I
i I I I
i I I I
i . | Min
10% " L : :
I
! L ! .
T T t
| L !

. 30s. .) | 10s. Czas

UWAGA: Alarmy monitora obcigzenia sg nieaktywne
podczas rampy stopowej, hamowania oraz dziatania
funkcji JOG.

Przykfad 1: Reczna konfiguracja alarméw
Nalezy zdeaktywowa¢ funkcje monitora obciazenia podczas
rozruchu, w celu uniknigcia niepozadanych akeji
alarmowych. W tym celu ustaw parametr [416] na warto$¢

30 sekund.

Zal6zmy, ze pracujemy z aplikacja pompowa. Silnik pompy
powinien by¢ chroniony od przeciazenia i niedociazenia. Nie
sa jednak wymagane ustawienia pozioméw pre-alarméw.
Parametry [4121] oraz [4131] ustawié¢ nalezy na warto$é
“No action” (brak akeji). Akcje dzialania dla alarmu Max i
Min [4111], [4141] ustawi¢ nalezy na warto$¢ “soft trip”
(lekki blad). Opéznienia alrméw ustawi¢ nalezy na wartos¢:
Max alarm 10 sekund, parametr [4113]; Min alarm 5
sekund, parametr [4143].

Standardowe obciazenie pompy przy pracy normalnej
wynosi 50%, w odniesieniu do znamionowej mocy silnika
[223]. Poziom alarmu Max [4112] ustaw na warto$¢ 70%.
Poziom alarmu Min [4142] ustaw na wartoéé¢ 10%.

Powyzsza konfiguracja skutkuje nastgpujacym ciagiem
wydarzen (patrz réwniez Rys. 42):

A. Funkcja monitora obciazenia zostaje aktywowana po
okresie trzydziestu sekund.

B. Zostaje osiagniety poziom Max, lecz obciazenie spada
ponizej tej warto$ci w czasie krétszym niz 10 sekund.
Dlatego nie nastgpuje zadna akcja alarmu.

@

. Ponownie osiagniety jest poziom alarmu Max.

D. Po przekroczeniu czasu dziesi¢ciu sekund, podjeta zostaje
akcja alarmu Max (w tym przypadku, blad lekki (soft
trip), ustawiony w parametrze [4111]).

Rys. 42 Prayktad 1: reczne ustawienia funkcji monitora
obcigzenia.

Przyktad 2: Automatyczna konfiguracja
alarmow

Podobnie jak w przyktadzie 1, blokujemy funkcj¢ monitora

obciazenia na czas rozruchu. Wpisujemy warto$¢ 30 sekund

w parametrze [416].

Zalézmy, ze pracujemy z aplikacja przeno$nika.
Implementujemy poziomy alarméw i akcje z nimi zwigzane.
Domyglnie akcje alarmu Min oraz pre-alarmu Min [4141],
[4131]ustawione sg na “no action” (brak akgji). Akcja dla
Max Pre-Alarm [4122] ustawiona jest na “Warning”
(ostrzezenie) oraz akcja dla Alarmu Max [4111] ustawiona
jest na “Hard Trip” (cigzki biad). Opdznienie alarmu Max
[4113] ustawione jest na 3 sekundy, opdznienie Pre-Alarmu
Max [4123] ustawione jest na 0 sekund, by natychmiastowo
uzyska¢ informacje o przecigzeniu. Margines alarmu Max
ustawiony jest na 10% [4171], margines pre-alarmu Max
ustawiony jest na 5% [4172] w celu uzyskania informacji, ze
zbliza si¢ stan przeciazeniowy.

Po zalaczeniu zasilania i starcie, aktualne obciazenie
wskazywane jest w [4175] Autoset Alarm. Po stabilizacji
procesu, parametr wskazuje, ze aktualne obciazenie wynosi
60% mocy znamionowej silnika [223]. Wcisnij ENTER i
wybierz warto$¢ “Yes”. Na wyswietlaczu pojawi si¢ napis
“Autoset OK!”. Alarmy zostaly ustawione automatycznie:
alarm Max na warto$¢ 70% (Normal Load + margines alrmu
Max, 60% + 10%) oraz pre-alarm na warto$¢ 65% (Normal
Load + margines Pre-Alarmu Max, 60% + 5%). Aktualna
warto$¢ obciazenia, jak i poziom bazowy wyswietlane sa w

[4176].

Powyisza konfiguracja skutkuje nast¢pujacym ciagiem
wydarzeri (patrz réwniez Rys. 43):

A. Funkcja monitora obciazenia zostaje aktywowana po
okresie trzydziestu sekund.

B. Po osiagnieciu poziomu pre-alarmu , natychmiastowo na
wyswietlaczu pojawi sie wskaz: "Mon MaxPreAl” (brak
opéznienia).
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C. Osiagnigty zostaje poziom alarmu Max.

D. Jezeli poziom alarmowy utrzymuje si¢ przez czas dtuzszy
niz 3 sekundy, nastapi akcja alarmu Max: Hard trip
(cigzki blad, parametr [4111]).

F)obciaienia
A Q ®
70% ﬂ

Max

65% / \ ‘® Fire-M:x
ol UL N~

V V: Normalne

-
.—) - 3—5) Czas

S.

Rys. 43 Przyktad 2: Automatyczne ustawianie pozioméw
alarméw (funkcja Autoset).

7.3.5 Reset i autoreset

Gdy softstarter przechodzi w tryb bledu, wymagane jest
podanie sygnatu reset. Bez podania sygnatu reset nie bedzie
mozliwy restart i wyjscie z trybu bledu. Sygnal reset moze
pochodzi¢ z jednego ze Zrédet, wymienionych w parametrze
[216] “Reset Control”, lub sygnal moze by¢ generowany
automatycznie, po odpowiedniej parametryzacji grupy
parametréw [250] “Autoreset”.

Dla dalszych rozwazani, wazne jest aby rozréznié¢ definicje
funkcji “reset” i “restart”. “Reset” oznacza, ze urzadzenie nie
jest juz w trybie bledu a dioda bledu przestaje swiecié. Jezeli
operacja zostala przerwana przez blad i podany zostal sygnat
reset, softstarter gotowy jest do ponownego startu
(oczekiwanie na ponowny sygnat “Start”).

Podczas wyzwolenia alarmu, kedrego akcja jest ostrzezenie
(warning), wskaz bledu zniknie tak szybko, jak tylko zniknie
stan alarmowy oraz nie jest wymagany sygnal reset (patrz

Tabela 23, strona 55).

Podczas wyzwolenia bledu (trip), niezbedne jest podanie
sygnalu reset i ponowne podanie sygnatu start w celu
restartu urzadzenia (“Restart”).

Reset manualny

Zrédho zadawania sygnatu reset ustawi¢ nalezy w parametrze
[216] “Reset Control”. Przycisk RESET, znajdujacy si¢ na
panelu jest aktywny, gdy wybierzemy jedna z alternatyw
klawiatury w parametrze [216] (ustawienie domyslne, reset
dostepny).

Reset manualny przeprowadzi¢ mozna z poziomu cyfrowych

i wirtualnych wej$¢ cyfrowych (parametr [520] lub [560],
wartoéé “Reset”).

Parametr [550] pozwala na przypisanie funkcji “ManRst
Trip” do jednego z wyj$¢ przekaznikowych. Po przypisaniu
6w funkciji, przekaznik zostanie aktywny po wystapieniu
jakiegokolwiek bledu, ktdry wymaga¢ bedzie resetu
manualnego (brak mozliwosci ustawienia funkcji autoresetu

dla danego bfedu).

OSTRZEZENIE!

Jezeli wejscie cyfrowe, z przypisang funkcja
start lewo lub start prawo bedzie aktywne i
reagowac bedzie na poziom sygnatu (nie
zbocze), softstarter wystartuje

automatycznie, jak tylko otrzyma komende
reset.

Autoreset

Dla niektérych alarméw, mozliwe jest ustawienie funkgji
autoresetowania. Jezeli wszystkie warunki pracy sa
prawidlowe, softstart wykona funkcje autoresetu i prébowa¢
bedzie powt6rzy¢ przerwang operacjg. W przypadku, gdy
sytuacja alarmowa bedzie si¢ powtarzaé, softstarter bedzie
realizowad funkcje autoresetu przez ustalong liczbe razy, do
momentu zniknigcia alarmu, lub jezeli liczba préb
autoresetu przekroczy nastawe, zakonczy pracg z
odpowiednia informacjq alarmowa na wy$wietlaczu.

Konfiguracje autoresetu nalezy przeprowadzi¢ z poziomu
grupy parametréw [250] Autoreset, wraz z podparametrami:
Motor Protection Autoreset [252], Communication Error
Autoreset [253], Process Protection Autoreset [254],
Softstarter Protection Autoreset [255], oraz Mains Failure
Autoreset [256].

Alternatywa 1

Po przypisaniu funkcji “reset” do jednego z wejs¢ cyfrowych,
nalezy je cyklicznie wyzwala¢ (z odpowiednimi interwatami
czasowymi). Po zaistnieniu alarmu, wejscie jest aktywowane,
nastgpuje reset alarmu.

Alternatywa 2
To samo, co wyzej, z tym, ze uzy¢ nalezy jedno z dostgpnych
wirtualnych wejsé¢ cyfrowych.

W prametrze [550] mozliwe jest przypisanie do jednego z
wyjé¢ przekaznikowych funkeji , “AutoRst Trip”. Po
przekroczeniu ustalonej liczby autoresetéw, wyjécie zostanie
wysterowane.

Wiecej na temat zdalnego resetowania w podrozdziale 7.5.3.

W celu aktywacji funkcji autoresetu, ustaw odpowiednia
liczbg autoresetéw, w parametrze [2511]. Po przekroczeniu
liczby autoresetéw, urzadzenie wystopuje silnik a na
wyswietlaczu pojawi si¢ komunikat alarmowy. Wiecej na
temat liczby autoresetéw, opisano na strona 81.
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Przykfad: Autoreset po btedzie termicznym
Silnik chroniony jest przed zbyt wysoka temperatura pracy, z
poziomu softstartera TSA. Po wlaczeniu zabezpieczenia oraz
po zaistnieniu zbyt wysokiej temperatury silnika, softstarter
wystopuje silnik i odczeka 300 sekund w celu ochlodzenia
silnika. Jezeli sytuacja powtarzaé si¢ bedzie tréjkrotnie, w
krétkich odstepach czasu, softstarter TSA przejdzie w tryb
bledu.

By osiagna¢ powyisze, wykonaj:

*  Ustaw funkcje resetu. Przypisz funkcje autoresetu do
wejscia cyfrowego i ciagle podawaj sygnal na to wejscie.

* W parametrze [2511]ustaw max. liczbg autoresetow (3).

*  Ustaw automatyczny reset funkcji It ; ustaw parametr

[2521]na 300 s.

*  Ustaw przekaznik wyjsciowy 1, jako sygnalizacje
przekroczenia préb autoresetéw w parametrze [551]

“AutoRst Trip”.

Przykfad : Autoreset po zaniku zasilania

Bardzo czesto zdarza sie, ze napigcie zasilajace ulega zanikowi
na krétki okres czasu. Zanik zasilania spowoduje przejécie
TSA w tryb bledu ( “Undervoltage alarm”). Za pomoca
funkgji autoreset, alarm zwiazany z chwilowym zanikiem
zasilania zostanie zresetowany automatycznie.

*  Ustaw funkgje resetu dla jednego z wejs¢ cyfrowych/
wirtualnych. Ciagle podawaj sygnal na to wejscie
(wejscie reset musi by¢ aktywne przez caly czas).

*  Akeywuj funkejg autoresetu w parametrze [2511].

e Ustaw mozliwo$¢ autoresetowania, dla alarmu zaniku
zasilania, w parametrze [2564]. Ustawiony czas
op6znienia, jest odliczany, w momencie usuniecia
usterki.

Detekgja zaniku napiecia mozliwa jest jedynie podczas
pracy urzadzenia.

74 Programowalne 1/0

Softstarter TSA oferuje wiele funkdji, kedrych dziatanie
przypisa¢ mozna do wejs¢/wyjé¢ cyfrowych i analogowych.
Funkcje wymioniono zbiorczo na stronie 103.

* 1 wejécie analogowe [510]

* 1 wyjscie analogowe [530]

* 4 wejécia cyfrowe [520], z opcja rozbudowy o kolejne
sze$¢ wejs¢, w przypadku instalacji dwéch kart opeyjnych
1/0.

*  Brak wyj$¢ cyfrowych.

* 3 przekazniki wyjsciowe [550],z opcja rozbudowy o
kolejne sze$¢ wyjs¢, w przypadku instalacji dwéch kart
opcyjnych I/O.

* Dostepnych 8 wirtualnych wejsé¢/wyjs¢ [560]

7.5 Zdalna kontrola

Operowanie z funkcjami Start/Stop/Enable/Reset.

Domyslnie, urzadzenie ustawione jest na stuchanie rozkazéw
Start/Stop/Enable z poziomu listwy wejéé/wyjs¢ (sygnaly
zdalne). Funkgja reset, domy$lnie ustawiona jest na
wyzwalanie z poziomu panelu oraz listwy 1/O.

W parametrach “Run/Stop Control” [2151] oraz “Reset
Control” [216], zmieni¢ mozna miejsce wyzwalania funkcji:
komunikacja, panel TSA.

UWAGA: Przyktady prezentowane w tym rozdziale maja
charakter ogolny i nie wyczerpuja wszystkich mozliwosci
konfiguracji. Przyktady giownie bazuja na ustawieniach
domysinych softstartera.

7.5.1 Ustawienia domysine funkcji
Start/Stop oraz Reset

Fig. 44. prezentuje domyslne ustawienia softstartera TSA.
Start wyzwalany za pomoca Digln 1 (Run FWD, wejscie 1 -
Start prawo), stop wyzwalany za pomoca Digln 2 (Stop,
wejécie 2 - stop). Funkgja reset przypisana do wejscia Digln
4 (wejscie 4 - reset). Domyslnie, wejécia reaguja na zbocze
narastajace sygnatu (stop - zbocze opadajace).
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Rys. 44 Domysine ustawienia funkcji Start/Stop/Reset.

CG Drives & Automation, 01-5980-13r1

Gtéwne funkcje 61



7.5.2 Funkcje Enable i Stop

Obie funkcje moga by¢ uzywane osobno lub jednoczesnie.
Wybér kolejnosci zalezy od typu aplikacji oraz sposobu
reagowania wej$¢ na charakeer sygnatu (Poziom/Zbocze

[21A]).

UWAGA: W przypadku wyboru reagowania wejS¢ na
zbocze, co najmniej jedno z wej$¢ cyfrowych musi mie¢
przypisang funkcje Stop.

Enable (pozwolenie na prace)

Funkcja Enable stuzy do blokowania urzadzenia (brak
reakcji na sygnaly sterownicze). W celu operowania z TSA,
wejscie Enable musi by¢ aktywne. Zdjecie sygnatu Enable,
podczas pracy TSA, skutkowaé bedzie hamowaniem silnika
wolnym wybiegiem.

OSTRZEZENIE!
Jezeli nie przypiszesz funkcji Enable do
jednego z wejsé cyfrowych, bedzie ona ciagle

aktywna (softstarter ciagle gotowy do pracy).

Stop

Po zdjeciu sygnatu stop z wejécia cyfrowego, TSA wykona
procedure stopu, zgodnie z nastawa w parametrze [341].

7.5.3 Wyzwalanie wej$é poziomem/
zboczem sygnatu po resecie

Softstarter, po wystapieniu akgji alarmowej, przechodzi w
tryb bledu. Mozliwy jest reset bledu, za pomoca sygnatu
impulsowego , (zbocze narastajace) podtaczonego do wejscia
cyfrowego Digln 4, do kedrego przypisana domyslnie jest
funkcja “reset”. W zaleznosci od sposobu wyzwalania wejs¢
cyfrowych zboczem lub poziomem sygnatu, procedura
restartu przebiega odmiennie:

Sygnat start wyzwalany zboczem sygnatu

Po wykonaniu funkdji reset, nalezy ponownie poda¢ sygnat
start, by softstarter uleg! restartowi. Domyélnie, wejscia
cyfrowe reaguja na zbocze sygnatu. Oznacza to, ze ponownie
nalezy poda¢ sygnal start, z uwzglednieniem zbocza (sygnat

ciagly nie wyzwoli pracy).

UWAGA: Wejscia cyfrowe, reagujace na zbocze sygnatu,
zgodne sg z wymaganiami Dyrektywy Maszynowej.

Wejécia przypisane do funkcji “Enable” i “Stop” nalezy
wyzwala¢ kazdorazowo, gdy wymagane jest wykonanie
nowego rozkazu. Dla softstartera TSA wazne jest, ostatnie
zapamigtane zbocze sygnaléw Start FWD, Start REV. Jezeli
wejscie start reaguje na zbocze, niezbedne jest podiaczenie
sygnatu Stop do wejscia, ktdre réwniez reaguje na zbocze,
lecz opadajace. Patrz Rys. 44 i Rys. 45.

Wyzwalanie zboczem [21A]

Wejscia

Enable

Stop

Start FWD |_| |_|

Start REV |_|

Dzia’rahie silnika |

Kierunek prawy

Kierunek lewy | I

Rys. 45 Status wejséiwyjsc pray wyzwalaniu zboczem sygnatu.

Sygnat start wyzwalany poziomem

Jezeli wejscie z przypisang funkcja start pozostaje ciagle
aktywne, softstarter automatycznie wystartuje, po
otrzymaniu sygnalu reset.

Funkcja autoresetu jest aktywna, gdy wejscie reset pozostaje
w stanie wysokim. Funkcje autoresetu skonfigurowa¢ nalezy
w parametrze “Autoreset” [240].

UWAGA: Jezeli TSA sterowany jest z poziomu panelu lub
za pomoca komunikacji, funkcja autoresetu jest
niedostepna.

By aktywowad reakcje wej$¢ na poziom sygnatu, ustaw
parametr “[21A] Level/Edge” na warto$¢ Level. Ta metoda
sterowania jest szczeg6lnie przydatna, gdy jednostka
zarzadzajaca softstarterem TSA, jest sterownik PLC.

OSTRZEZENIE!
.Wejscia cyfrowe, reagujace na poziom
sygnatu, nie sa zgodne z wymaganiami

Dyrektywy Maszynowej

Wejécie Enable musi by¢ ciagle aktywne, w innym wypadku
nie bedzie mozliwe podanie jakichkolwiek innych rozkazéw
do softstartera TSA. Jezeli jednoczesnie podane zostang,
sygnaly start lewo i prawo, softstarter wystopuje silnik
zgodnie z nastawa w parametrze [341]. Patrz réwniez Rys.

46.
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7.6 Funkcje logiczne

Wyzwalanie poziomem [21A] Ponizej wymieniono dostgpne funkeje logiczne, w
standardowej jednostce softstartera TSA:

WEJSCIA
* 4 analogowe i cyfrowe komparatory [610]

Enable

| * 4 definiowalne funkcje logiczne [620]
' * 4 timery[630]
* 4 przerzutniki SR [640}

seero | LI T« 2icasien

Start REV | l * 2 zegary[660]
R | ! Sposéb konfiguracji funkgji logicznych, przedstawiono w
podrozdziale 8.6.

Dziatanie silnika | SR | 7.6.1 Predkosé Jog przed startem lub

] o stopie
Kierunek prawy _I_ |_|_|_| P P

Softstarter TSA oferuje mozliwo$¢ wyzwalania predkosci

Kierunek lewy | l I | JOG przy starcie/stopie za pomocs funkdji logicznych
‘ ' (timery, liczniki). Spéjrz i przeanalizuj ponizsze przyklady:

Rys. 46 Status wejséiwyjs¢ przy wyzwalaniu poziomem OSTRZEZENIE!
sygnatu. W zaleznosci od ustawien, silnik moze
wystartowaé natychmiastowo po podaniu

zasilania giownego.
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Przykfad 1

Predkos¢ JOG przed startem i po stopie z uzyciem licznika.
Funkcja przydatna w sytuacji, gdy przed startem i po stopie,
silnik musi wykona¢ ustalong liczbe obrotdw z niska
predkoscia. W tym przypadku wymagamy by silnik wykonat
4 obroty przed startem i 2 obroty przed catkowitym stopem.

Predkosé
A
nN |- - o _______
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
COLRLPEN — |
‘ i — » Czas
T Jog Czas startu Praca na | Czas stopu: 9 T .
przy starcie petnej predkosci | , Przy sjopte
|
1
Komenda startu | ! Wystopowany
1
ain 1 —1 I -
Digln 1 .
1
Zamkniety :
Sygna{ Otwartylll Il || | | | | I I I I :””
zewnet. _ . .
Digln 2 Czas ignorowania sygnatu '

Rys. 47 Predkosé JOG kontrolowana za pomocq wejscia impulsowego.

Tabela 24 Zestaw parametréw dia funkeji JOG przy starcielstopie

pray uzyciu licznika.

Parametr Funkcja Ustawienie Komentarz

21A Level /Edge Level Wyzwalanie wej$¢ poziomem sygnatu

341 Stop method \S/?qlfiich(tli’run Torg Ctr or Hamowanie do zera/wybor trybu stopu

351 JogSpd FWD 10% Ustawienie domysine (wartosc predkosci Jog)

521 Digin 1 Off DigIn1 bedzie sygnatem START/STOP za pomoca wirtualnego I/01 (VIO 1)
522 Digln 2 Off DigIn2 bedzie wejsciem impulsowym dla wejscia licznikal (C1, C2 trig)
561 VIO 1 Dest Jog FWD Predkos$c JOG przed startem

562 VIO 1 Source Digln 1 Sygnat start/ start Jog

563 VIO 2 Dest Run FWD Start po predkosci JOG

564 VIO 2 Source CTR 1 Wyjscie licznika 1 aktywuje start

565 VIO 3 Dest Jog FWD Predkosc JOG po starcie

566 VIO 3 Source F1 Wyjscie przerzutnika 1 aktywuje niskg predkosS¢ przed stopem

6411 F1 mode Set

6412 F1 set Dec Wyzwalane hamowania

6413 F1 reset CTR2 Wyjscie licznika 2 zresetuje przerzutnik 1 i wystopuje silnik.

6151 CD1 Digin 1 Sygnat start

6511 C1 Trig Digln 2 Wejscie impulsowe

6512 C1 Reset D1 Komenda stop resetuje licznik 1

6513 C1 Trip Val 4 llosé obrotéw z predkoscia JOG przed startem

6521 C2 trig Digln 2 Wejscie impulsowe

6522 C2 Reset Dec Licznik 2 jest zblokowany do momentu zatrzymania hamowania.

6523 C2 Trip Val 2 Liczba obrotéw z predkoscig JOG po starcie (przed catkowitym stopem)
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Przyktad 2

Predkos¢ JOG przed startem i przed catkowitym stopem
przy uzyciu timera. Funkcja przydatna, gdy chcemy

operowac z silnikiem z niska predkoscia przez okreslony

czas. W tym przypadku wymagamy by silnik poruszat si¢ z
predkoscia JOG, przed startem przez okres 10 sekund oraz
przez okres 5 sekund przed catkowitym stopem.

Predkos¢
A
Predkos¢ nom. ny |
| |
| I
| I
| I
| I
| |
| |
| |
| I
| |
| |
[351]0.10 x ny | |
1 | I .
! ! | »
T Predko$é Jog Czas startu ' Petna | Czas stopu 'Predkosé g Czas
przy starcie predkosé Jog
Komenda startowa Komenda stopu Wystopowany
I
Digin 1 se—
Rys. 48  Predkosé Jog przy starcie i stopie przy uzyciu timera.
Tabela 25 Zestaw parametréw dla funkeji Jog przy starcielstopie przy uzyciu zegara.
Parametr Funkcja Ustawienie Komentarz
21A Level /Edge Level Wybor reakcji wejs¢ na poziom sygnatu
Voltage Ctr, Lin Torq Ctr . . .
341 Stop method or Sqr Torq Ctr Hamowanie do zera/wybér trybu hamowania
351 JogSpd FWD 10% DomysIne ustawienie (wartosc predkosci Jog)
521 Digln 1 Off DigIn1 bedzie sygnatem RUN/STOP za pomoca wirtualnego 1/01 (VIO 1)
522 Digln 2 Off Wytgczone, domysinie stop
561 VIO 1 Dest Jog FWD Predkos¢ JOG przed startem
562 VIO 1 Source Digin 1 Sygnat startu/ start predkosci JOG
563 VIO 2 Dest Run FWD Wystartuj po predkosci JOG
564 VIO 2 Source T1Q Wyjscie zegara 1 podaje sygnal start
565 VIO 3 Dest Jog FWD Predkos¢ JOG przed strartem
566 VIO 3 Source F1 Wyjscie przerzutnika podaje sygnat start
6151 CD1 Dec Wykrycie hamowania przez komparator 1
6311 Timer1 trig Digin 1 Start zegara 1 po sygnale START
6312 Timer mode Delay
6313 Timer1 Dly 10,0 Czas predkosci JOG przed startem
6321 Timer2 trig F1 Timer 2 wyzwalany zboczem “Dec”
6322 Timer2 mode Delay Reset przerzutnika 1 komenda STOP
6323 Timer2 Dly 50s Czas predkosci JOG przed stopem
6411 F1 mode Edge
6412 F1 set D1 Zbocze opadajgce “Dec”
6413 F1 reset T2Q Reset po skonczonej predkosci JOG po starcie
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8. Opis wszystkich parametrow

W rozdziale przedstawiono opis wszystkich parametréw,
zaimplementowanych w pamieci TSA. Przy kazdym
parametrze umieszczono krétki opis, podano wartos¢
domyslna oraz mozliwy zakres ustawien.

Pelna lista parametréw wraz z ustawieniami domyslnymi,
dolaczona jest na koricu niniejszego podrecznika (zalacznik
1). Na stronach: www.aniro.pl, www.emotron.com lub
www.cgglobal.com, w dziale do pobrania, dostgpne sa pliki
excel z lista pelnych parametréw, ktérych uzy¢ mozna jako
kopig zapasowa (dostgpne pola z wlasnymi komentarzami i

ustawieniami).

Funkcja Parametr Opis Odsytacz
Preferred view 100 Ustawienia kompozycji wySwietlacza. strona 69
Operation setup 210 fhjiiac\}v;igilic?;édztrjx?g«% vj;fzyk' Sposob sterowania, strona 69
Motor data 220 Ustawienia danych silnika. strona 72
Motor protection 230 Zabezpieczenia silnika i softstartera (termiczne). strona 74
Parameter set handling 240 Konfiguracja i ustawienia zestawdw parametréw. strona 78
Autoreset 250 Ustawienia funkcji reset i autoreset. strona 81
Serial communication 260 Ustawienia komunikacji szeregowe;j. strona 84
Process settings 300 plisztiivr\]/qiinvivae jzg?;:zs:;/}/s g(:vse gs;i rt softstartera poprzez wskaz strona 87
Process protection 400 Zabezpieczenia procesu, ustawienia monitoringu obcigzenia. strona 95
1/0 settings 500 Ustawienia wejsé/wyjsé. strona 103
Analogue input 510 Wejscie analogowe. strona 103
Digital inputs 520 Wejscia cyfrowe. strona 105
Analogue output 530 Wyjscie analogowe. strona 106
Relays 550 WyjScia przekaZnikowe. strona 108
Virtual I/0s 560 Wirtualne wejscia/wyjscia. strona 111
Logic and timers 600 Funkcje logiczne, timery. strona 112
Operation status 700 Podglad danych operacyjnych (moc, prad, itd.). strona 126
Trip log 800 Lista bteddw, informacije o btedach. strona 132
System data 900 Imngodrgigje.fystemowe i serwisowe (wersja oprogramowania, strona 133

OSTRZEZENIE!
W zaleznosci od ustawien, silnik moze wystartowa¢ automatycznie po podaniu zasilania gtownego. Sprawdz
doktadnie wszystkie ustawienia, przed podaniem zasilania giownego.
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Opis kompozycji wySwietlacza

Init Torque

a® @332

Doktadnosé nastaw

Dokladnos$¢ nastaw parametréw, przedstawionych w tym
rozdziale, wyswietlana jest do 3 cyfr znaczacych (o ile nie
sprecyzowano inaczej przy danym parametrze).

. 10%
Read-only @ stph 0%
Tabela 26
Default: @
Zakres Doktadnosé
® ® @ 0.01-9.99 0.01
10.0-99.9 0.1
1. Ukdad wyswietlacza nie moze by¢ zmieniony podczas 100999 1
pracy.
1 - 1
2. Mozliwy jedynie podglad parametréw/informadji (tylko ,000-9,990 0
do odezytu). 10,000-99,900 100

3. Informacje o parametrach. Dokladny opis na stronie 43.
4. Ustawienie fabryczne.
5. Dostepne opcje ustawienia parametru.
6. Warto$¢ catkowita komunikaciji.
7. Opis alternatywy lub zakres (min. - max.).
Przykfad:
2175 REV key
stp I\ Off
Default: Off
Off 0 REV key deactivated
REV 1 REV key activated

Parametr [2175] “REV key” posiada dwie wartosci do
wyboru: “Off” oraz “REV”, na wyswietlaczu wskaz aktywnej
warto$ci. Warto$¢ domyslna wynosi “Off”.

W celu zmiany warto$ci, postuz si¢ przyciskami “+” i “-”
(dokladny opis na stronie 45). Nastepnie zatwierdz zmiane

przyciskiem ENTER.

Dla komunikacji, warto$¢ 0 oznacza wybér “Off” , wartos¢ 1
oznacza wyb6r “REV”. Opis zmiany warto$ci parametru,
przy pomocy protokotu komunikacyjnego, opisano na
stronie 135.
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8.1 Preffered View [100]

Parametr pojawia si¢ przy kazdym uruchomieniu. Podczas
normalnej pracy TSA, parametr [100] zostanie wy$wietlony,
jezeli nie bedzie podjeta zadna akcja klawiatury przez okres 5
minut. Funkcja automatycznego powrotu zostanie
wylaczona, jezeli jednocze$nie zostang wcisnigte przyciski
Toggle i STOP/RESET na okres 5 sekund. Domy$lnie
wys$wietlane sa informacje o pradzie oraz mocy (przyklad na
rysunku ponizej):

Rys. 49 Domysiny ekran poczqtkowy..

100 OkW
Stpi\ 0.0a

Parametr [100], “Preferred View” wyswietla warto$¢ wybrana
w parametrach: [110], “Ist Line”, oraz [120], “2nd Line”.

100 (1st Line)

Tylko do odczytu StPE (2nd Line)

8.1.1 1stLine [110] (pierwsza linia)

8.2 Main Setup [200]

Parametry z grupy “Main Setup”zawieraja wszystkie
niezbedne parametry, do pracy softstartera TSA z dang
aplikacja. Szereg podparametréw dotyczy ustawieni: sposobu
sterowania, danych silnika, zabezpieczen, automatycznego
resetu. Zestaw parametréw rozszerza si¢ natychmiastowo po
zainstalowaniu kart dodatkowych.

8.2.1 Operation setup [210]

Zestaw podparametréw, odnoszacy si¢ do uzytkowanego
silnika, trybu pracy softstartera TSA, sygnaléw
sterowniczych, komunikacji szeregowej.

Language [211]

Wybierz preferowany jezyk obstugi panelu sterowniczego.
Wybdr jezyka pozostanie niezmienny, nawet po powrocie
ustawieri do nastaw fabrycznych.

211 Language
Stpf English

Parametr pozwala wybra¢ co ma by¢ wyswietlane w prawym DomySinie: English (angielski)
rogu ekranu [100] “Preferred View. Jezeli wybrano warto$¢ English 0 Angielski
[?I:;(;Tfs Value” , wy$wietlona bedzie warto$¢ ustawiona w Svenska 1 Szwedzki
Nederlands| 2 Holenderski
110 1st Line Deutsch 3 Niemiecki
Stp\ El Power Francais 4 Francuski
Domyslinie: El Power Espafiol 5 Hiszpariski
W zaleznosci od par. Pycckuit 6 Rosyjski
Process Val 0 Warto$é procesowa Italiano 7 Wioski
Torque 2 Moment Cesky 8 Czeski
Shaft Power 4 Moc na wale Tirkge ° Turecki
El Power 5 Moc elektryczna
Current 6 |Prad Select Motor [212]

Heatsink Tmp 10 | Temperatura radiatora

Parametr przydatny, gdy operujemy z wigcej niz jednym
silnikiem. TSA oferuje obstuge do czterech réznych silnikéw:

Motor Temp 11 | Temperatura silnika M1 do M4. Wigcej informacji na stronie 78..
SoftstStatus 12 | Status softstartera
Run Time 13 | Czas pracy 212 Select Motor
Energy 14 Energia Stpﬂ M1
Domyslinie: M1
8.1.2 2nd Line [120] (druga linia) M1 0
Parametr pozwala wybra¢ co ma by¢ wyswietlane w prawym M2 1 | Dane silnika (Motor Data) [220]
rogu ekranu [100]. Nastawy identyczne jak dla linii 1. V3 5 | przyporzadkowywane do danego silnika.
M4 3
120 2nd Line

stpiA Current

Domyslnie: Current (prad)
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Action Control [215]

Parametry stuza do wyboru zrédla zadawania sygnaléw Start/

Stop i Jog. Doktadny opis na stronie 49.

Run/Stop Control [2151]

Wybér zrédta zadawania sygnaléw Start/Stop.

2151 Run/Stp Ctrl
Stpl Remote

Domyslnie: Remote (zdalne)

Zdalne, za pomoca listwy I/0 lub

Remote | 0 | irtuainych 10,

Int+Ext 1 Za pomoca zainstalowanego lub
keyb zewnetrznego panelu.
Com 2 | Za pomoca komunikacji szeregowej.

Int keyb 5 | Za pomoca zainstalowanego panelu.

Ext keyb 6 | Za pomoca zewnetrznego panelu.

Jog Control [2152]

Wybér zrédta zadawania predkosdéi Jog. Jezeli cheesz
wyzwala¢ funkeje Jog z poziomu przyciskéw panelu, wybierz
jedna z dostepnych opcji klawiatur oraz odblokuj klawiature
w parametrze [218].Wigcej informacji na stronie 50.

2152 Jog Ctrl
Stpf Remote

Domyslnie: Remote (zdalne)

Zdalne, za pomoca listwy I/0 lub

Remote 0 wirtualnych |/0.

Int+Ext 1 Za pomoca zainstalowanego lub
keyb zewnetrznego panelu.
Com 2 | Za pomoca komunikacji szeregowej.

Int keyb 5 | Za pomoca zainstalowanego panelu.

Za pomoca zewnetrznego panelu.

Ext keyb

Reset Control [216]

Gdy softstarter przechodzi w tryb alarmowy/bledu,
niezbedne jest podanie sygnatu reset, w celu zrestartowania
urzadzenia. Parametr [216] pozwala na wybér zrédla
zadawania sygnalu reset. W celu ustawienia funkgji
autoresetu, zapoznaj si¢ z parametrem [250] “Autoreset”.
Wiecej informacji na stronie 60.

OSTRZEZENIE!
Jezeli operujesz z wejsciami cyfrowymi,
reagujacymi na poziom sygnatu, pamietaj, ze

podanie sygnatu reset, skutkuje
natychmiastowym startem silnika. Pamie¢taj
rowniez, ze wejScia wyzwalane poziomem nie
sa zgodne z Dyrektywa Maszynowa.

216 Reset Ctrl
stp ) Remote+Keyb
Domyslnie: Remote+Keyb
Remote 0 Rgset podawany z listwy 1/0, lub
wirtualne 1/0.
Reset podawany z poziomu
Keyboard | 1 wbudowanego lub zewnetrznego panelu
(przycisk RESET).
Com 5 Reset r‘)oda.\./vanay Za pomoca
komunikacji.
Remote+ ReseF podawany z poziomu ||st\{vy 1/0 lub
3 z poziomu panelu (wbudowany i
keyb
zewnetrzny).
Reset podawany z poziomu komunikacji
Com+keyb | 4 lub z poziomu panelu (wbudowany i
zewnetrzny).
Rem-+keyb Reset podawany za pomocg komumkacn,
+com 5 listwy I/0 lub panelu (wbudowany i
zewnetrzny).

Key functionality [217]

Zestaw parametréw, za pomocg ktérych ustawi¢ mozna
funkcje przyciskédw panelu TSA. Wigcej informacji na stronie

45.

Function Key [2171]

Przycisk Toggle, znajdujacy si¢ na panelu (dokfadny opis
strona 46) posiada dwie funkcje dziatania do wyboru.
Domyslnie, przycisk posiada funkcje przewijania parametréw
w petli startowej. Do przycisku przypisac mozna réwniez
funkeje “Loc/Rem” , ktdra pozwala na szybka zmiang
sterowania z lokalnego na zdalne (patrz strona 47). Wybér
wartosci “off”, wylacza wszystkie funkcje przycisku.
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Funkcje “Loc/Rem”mozna wyzwalaé tez z poziomu listwy 1/
O. Patrz parametr [520].

2171 FunctionKey

REV key [2175]

Przycisk REV umozliwia podanie komendy start w lewa
strong. Funkcja wymaga podiaczenia stycznika nawrotnego.
Kierunek obrotéw, musi by¢ tez zdefiniowany w parametrze

Local Run Control [2173]

W parametrze zdefiniowaé nalezy dzialanie trybu “Local
(lokalne), dla funkcji “Loc/Rem” . Gdy softstarter jest w
trybie “Local”, na wy$wietlaczu pojawi sic “ .

»

2173 LocRunCtrl
stp ) Keyboard

Domyslnie: Keyboard (klawiatura)

Sygnaty start/stop z poziomu listwy I/0 lub

Remote |1 | ifualne I/0. Parametr [2151].

Sygnaty start/stop z poziomu klawiatury

Keyboard | 2
panelu.

Com 3 Sygnaty start/stop z poziomu komunikacji.

FWD key [2174]

Przycisk START/FWD umozliwia podanie komendy start w
prawg strong. Kierunek obrotéw, musi by¢ tez zdefiniowany
w parametrze [219] “Rotation”.

2174 FWD key

Stp I\ FWD
Domyslinie: FWD
Off 0 Przycisk START FWD zdeaktywowany
FWD 1 Przycisk START FWD aktywny

Stp E Toggle [219] “Rotation”.
Domyslnie: Toggle
Y &8 2175 REV key
Off O | Brak funkgcji Stp E Off
Funkcja Toggle (przewijanie parametrow w —
Toggle 1 petli startowe)) Domyslnie: Off
Loc/Rem 2 | Zmiana sterowania zdalne/lokalne off 0 Przycisk START REV zdeaktywowany
Combined | 3 | Potaczenie obu funkcji Toggle oraz Loc/ REV 1 | Przycisk START REV aktywny
Rem (doktadny opis w 6.5.1).
Lock Code [218]

W celu zabezpieczenia panelu TSA przed niepowolanym
uzyciem lub w celu ochrony ustawieni, procesu, softstarter
TSA oferuje sposobnos¢ blokowania klawiatury, za pomoca
kodu. Parametr “Lock Code” [218], stuzy do ustawiania
hasta. Haslo jest ustawione na state i wynosi “291”. Wpisz ten
kod gdy chcesz zablokowa¢ lub odblokowa¢ przyciski
klawiatury (wigcej informacji na stronie 45). Jezeli
klawiatura nie jest zablokowana, wyswietli si¢ monit “Lock
Code?”. Jezeli klawiatura jest juz zablokowana, pojawi si¢
monit “Unlock Code?”

Po zablokowaniu klawiatury, nie ma mozliwosci zmiany
nastaw, lecz mozliwe jest przegladanie parametréw i ich
warto$ci. Swobodnie uzywaé mozesz wszelkich przyciskéw
klawiatury (Start/Reset/JOG itd.). Blokowanie klawiatury
nie ma wpluwy na funkgje, przypisane do przyciskéw

funkcyjnych.
218 Lock Code?
stp I\ 0
Domyslnie 0
Zakres: 0-9999

Rotation [219]

Blokada kierunku

W parametrze mozna pozwoli¢ softstarterowi TSA na ruch
tylko w jednym kierunku (lewo lub prawo), lub zezwoli¢ na
oba kierunki. Ustawienie to ma bardzo wysoki priorytet i po
zblokowaniu kierunku lewego, przycisk REV klawiatury,
bedzie nieaktywny (brak czynnosci). Podobnie w przypadku
zmiany kierunku z poziomu listwy I/O. Jezeli zamierzasz
operowaé w obu kierunkach, pamigtaj o instalagji stycznika
nawrotnego (przyktad polaczen na stronie 15).
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Dostepne ustawienia parametru [219]:

219 Rotation
stp A FWD

Domyslnie: FWD

Pozwolenie tylko na kierunek prawy.
Przyciski zwigzane ze zmiang kierunku sg
nieaktywne.

FWD 1

Pozwolenie tylko na kierunek lewy.
Przyciski zwigzane ze zmiang kierunku sa
nieaktywne.

REV 2

FWD+REV | 3 Pozwolenie na oba kierunki.

UWAGA: W przypadku operowania w obu kierunkach,
wymagane jest podiaczenie stycznika nawrotnego.

UWAGA: Funkcja JOG pozwala na zmiane kierunku, bez
potrzeby instalacji stycznika nawrotnego.

8.2.2 Remote signal Level/Edge
[21A]
Parametr daje wybér sposobu wyzwalania wej$¢ cyfrowych
dla realizacji funkcji Run FWD, Run REV, RESET i Stop.
Do wyboru wyzwalanie poziomem sygnatu (wejécia bedg
aktywne tak dugo jak dtugo podawany jest sygnat wysoki) lub
zboczem sygnatu. W przypadku tego ostatniego, nalezy
pamictal, ze wszystkie funkcje wyzwalane s3 zboczem
narastajacym, poza funkcja Stop, ktéra wyzwalana jest
zboczem opadajacym. Patrz réwniez opis na stronie 61.

UWAGA: Wejscia cyfrowe, reagujace na zbocze sygnatu,
zgodne sa z Dyrektywa Maszynowa.

Units [21C]

Parametr wyboru standardu jednostek, dla ktérych
wyswietlane i przeliczane sa wszelkie dane w pamieci TSA.

Jednostki SI
Po wyborze wartosci “SI” domyslnie:

¢ Moc[kW]
¢ Moment[Nm]
* Temperatura [°C]

Automatycznie ustawiona jest wartos$¢ czestotliwosci zasilania

silnika na 50Hz. Standard jednostek w ukladzie SI.
Jednostki US

Po wyborze wartosci “US” domyslnie:

*  Moc [hp]
e Moment [lb.ft]
* Temperatura [°F]

Automatycznie ustawiona jest warto$¢ czestotliwosci zasilania
silnika na 60Hz. Standard jednostek w ukladzie US.
Patrz réwniez podrozdzial 1.7.2, oraz Tabela 27, stronie 73.

21C Units

Stp I\ SI
Domyslnie: Sl
Sl 0 | Jednostki w uktadzie Sl
us 1 | Jednostki w uktadzie US

UWAGA: W przypadku wyboru reakcji wejsé na zbocze
sygnatu, wymagane jest przypisanie funkcji Stop do
jednego z wejsé.

21A Level/Edge
Stp I\ Edge

Domyslnie: Edge (zbocze).

Wejscia wyzwalane poziomem sygnatu.
Przydatne, gdy jednostkg zarzadzajgca
softstarterem TSA jest sterownik PLC.

Level 0

Wejscia wyzwalane zboczem
narastajgcym lub opadajgcym sygnatu.
Wszystkie poza Stop reaguja na zbocze
narastajace, Stop reaguje na zbocze
opadajace.

Edge 1

OSTRZEZENIE!
Wejscia reagujace na poziom sygnatu, nie sa
zgodne z Dyrektywa Maszynowa.

OSTRZEZENIE!

Po zmianie standardu jednostek, zmiania sie
rowniez ustawienia wartosci domysinych dla
niektorych parametrow.

8.2.3 Motor Data [220]

Zestaw parametréw danych silnika. Nalezy starannie wpisa¢
dane z tabliczki znamionowej silnika, w celu odpowiedniego
dopasowania sterowania przez softstarter TSA. Im dokladniej
wpisane zostang parametry, tym dokladniejsza bedzie
kontrola nad danym silnikiem. Niektdre dane silnika zaleza
od wyboru odpowiednich jednostek w parametrze [21C].
Przed wpisaniem danych silnika, upewnij si¢ najpierw, ze
operujesz w odpowiednim standardzie jednostek. Jezeli
zmienisz standard jednostek po wpisaniu danych -
prawdopodobnie nastawy ulegna zmianie.

Domyslnie ustawiony jest silnik M1 i wszystkie wpisywane
dane, beda przyporzadkowane do silnika M 1. Jezeli operujesz
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z kilkoma silnikami, w pierwszej kolejnosci wybierz
odpowiedni silnik w parametrze [212].

znamionowej mocy softstartera TSA P

8 UWAGA 1: Danych znamionowych silnika nie mozna
zmieni¢ podczas pracy softstartera TSA (parametry
oznaczone znakiem blokady).

UWAGA 2: Ustawienia domysine fdotyczace mocy i pradu
silnika, bazuja na standardowym wykonaniu 4 polowym.
Softstarter moze wspotpracowac z silnikami, dla ktorych
nie wpisane sa wszystkie dane silnika, lecz kontrola i
wydajnos¢ silnikow znacznie spadnie.

Nominal Motor Power [223]

Zakres ustawieri znamionowej mocy silnika zalezy P, ¢ od

n_soft- Zakres mocy

silnika wynosi 25 - 400% mocy softstartera Pn_soft. Jezeli
pracujesz z silnikami podlaczonymi réwnolegle, wez pod
uwage moc faczng podlaczonych silnikéw. Tabela ponizej
prezentuje standardowe dane silnikéw z oferty CG Drives.

UWAGA 3: Nie mozna zmieni¢ zestawu parametrow
podczas pracy, jezeli s one przypisane do réznych
silnikow.

223 Motor Power
e Stp fAM1: (Pn_mot) kKW
Domysinie: Pn_mot
Zakres: 25-400% x P, soft, patrz tabela 27.

Doktadnosé Do 3 cyfr znaczacych

Tabela 27 Dane znamionowe silnikéw CG zgodnie z IE2 class

UWAGA 4: Dane znamionowe silnika dla M1-M4 moga IEC 60034-30.
zostaé przywrécone do ustawien fabrycznych w » »
parametrze [243], Default>Set. Moc Predkos¢ Moc Predkose
Prad In TSA| przy 400 V| przy 50 Hz| przy 460 V| przy 60Hz
[A] ukitad SI | ukiad SI | ukiad US | ukiad US
(kW] [rpm] [hp] [rpm]
Wigcej informacji o danych silnika i zestawach parametréw z 16 75 1,440 10 1,730
nim zwiazanych, przedstawiono na stronie 52. 2 11 1460 15 1750
Dla objasnienia wszystkich skrétéw, uzywanych w tym ' '
rozdziale, zapoznaj si¢ z definicjami skrétéw na stronie 7. 30 15 1,460 20 1,750
36 18.5 1,465 25 1,760
Nominal Motor Voltage [221] 42 22 1,465 30 1,760
Ustaw napiecie znamionowe silnika, U, o 56 30 1,465 40 1,760
70 37 1,480 50 1,780
8 221 Motor Volts 85 45 1475 |60 1,770
Stp [AM1: 400V
100 55 1,480 75 1,780
o 400 V dla jednostek SI
: 14 7 1,4 1 1,7
Domysinie: | 460 v dia jednostek US 0 ° 80 00 80
17 1,4 12 1,7
Zakres: 100-700V 0 90 480 ° 780
Doktadnode 1 1v 200 110 1,485 150 1,780
240 132 1,485 200 1,780
UWAGA: Warto$¢ znamionowego napiecia silnika 300 160 1,490 250 1,790
zawsze przechowywana jest w postaci 3 - cyfowej z 360 200 1,490 300 1,790
dokiadnoscia do 1 V.
450 250 1,490 350 1,790
. 560 315 1,490 450 1,790
Nominal Motor Frequency [222]
Y . - 630 355 1,490 500 1,790
Ustaw czestotliwo$¢ znamionows silnika.
710 400 1,490 600 1,790
222 Motor Fregq 820 450 1,490 700 1,790
& Stp FAM1: 50Hz 1,000 560 1,490  [800 1,790
Domysinie: 50 Hz dla jednostek S 1,400 800 1,490 1,000 1,790
) 60 Hz dla jednostek US 1,800 1,000 1,490 1,500 1,790
Zakres: 50 lub 60 Hz
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Nominal Motor Current [224]
Ustaw prad znamionowy silnika. Gdy operujesz z kilkoma

silnikami, podiaczonymi réwnolegle, wez pod uwage

amperarz faczny.

Motor Ventilation [228]

Parametr stuzy do ustawienia metody chlodzenia silnika. W
zaleznosci od wyboru, przypisana zostanie odpowiednia
krzywa zabezpieczenia termicznego 1%t.

e

224 Motor Curr
Stp fAM1: (In_mot) &

8

228 Motor Vent

Domyslnie:

In_mot=In_soft (Patrz uwaga 2, strona 73
oraz Tabela 27).

Zakres:

25-200% x I, _soft [A] W zaleznosci od

modelu TSA.

Stp fAM1: Self
Domyslnie: Self (chtodzenie wtasne)
None 0 | Brak chtodzenia. Krzywa 1%t ograniczona.
Self 1| Wiasne. Krzywa 1%t normalna.
Forced 2| Obce. Krzywa 1%t rozszerzona.

UWAGA: Ustawienie domysine bazuje na silniku 4 -
polowym.

I, sof jest pradem znamionowym softstartera, w odniesieniu

do tabeli 27.

Nominal Motor Speed [225]

Ustaw predko$¢ znamionows silnika.

225 Motor Speed
e StpAM1: (N, mot) rPM

P Nn_mot (Patrz uwaga 2, strona 73 oraz
Domysinie: Tabela 27)
Zakres: 500 - 3,600 rpm
Doktadnosé 1 rpm, do 4 liczby znaczacej

Nominal Motor Poles [226]

Parametr pojawia si¢ tylko wtedy, gdy wpisano predkos¢
znamionows silnika <500 rpm. Nalezy ustawi¢ prawidtowa
liczbe biegunéw silnika.

8 226 Motor Poles

Stp [AM1: 4
Domyslnie: 4
Zakres: 2-144

Nominal Motor Cos ¢ [227]

Ustaw wsp6tczynnik mocy z tabliczki znamionowej silnika.

227 Motor Cos¢
) Stp fAM1: 0.86
Domyslnie: 0.86
y ’ (patrz uwaga 2, strona 73 oraz tabela 27).
Zakres: 0.50-1.00

W przypadku silnika bez chlodzenia, wybierz wartos¢
“None”. Dlasilnika z wentylatorem na wale, wybierz wartos¢
“Self”. Dla silnika z chlodzeniem obcym, wybierz warto$¢
“Forced”.

8.2.4 Motor protection [230]

Parametr stuzy do ochrony silnika przed przeciazeniem z
godnie z IEC 60947-4-2. Informacje ogélne na temat
alarméw znajdziesz na stronie 55.

Predictive 1%t function

Funkcja przewiduje na zasadzie estymacji (I*t) pojemnosé
cieplna silnika (calka Jolue’a). Funkcja przewiduje o ile
wzrosta pojemnosc cieplna pomiedzy kolejnymi startami i
oblicza czy silnik jest w stanie wytrzymac kolejny start lub
stop. Jezeli obliczenia wskazuja na brak zapasu cieplnego
silnika, start zostanie opézniony do momentu schlodzenia sie
silnika. Czas opéZnienia sygnalizowany jest jednoczesnym
mruganiem, z czestotliwoscia 1Hz diod “Trip” oraz “Run”.
Dodatkowo, jezeli w przeciagu 15 sekund, nie zostanie
weisniety zaden klawisz panelu, na wyswietlaczu pojawi si¢

napis: “Used Th Cap”.

OSTRZEZENIE!
Pamietaj, ze jezeli operujesz z wejSciami
wyzwalanymi poziomem sygnatu, silnik

podejmie automatyczny start, zaraz po
otrzymaniu sygnatu reset.

Motor 1%t Alarm [231]

Funkcja pozwala na ochrong silnika przed przecigzeniem
zgodnie ze standardem IEC 60947-4-2.

W parametrze “Motor I?t Class” [2313] nalezy ustawi¢
odpowiedni poziom alarmu w odniesieniu do klasy
przeciazenia. Po przekroczeniu nastawionego progu, podjeta
zostanie akcja alarmowa, ustawiona w parametrze [2311].
Alarm pozostanie aktywny, dopdki warto$¢ I2t jest powyzej
wartosci 95%. Po obnizeniu catki Jolue’a ponizej tej wartosci,
mozliwe bedzie podanie sygnatu reset lub przeprowadzenie
autoresetu.
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Motor 1%t Alarm Action [2311]

2311 Mot I’t AA

Stp f{M1: Soft Trip
Domyslnie : Soft Trip (miekki btad).
No action | O Zabezpieczenie niaktywne.
Hard Trip | 1
Soft Trip 3 Definicje podano w tabeli 23, na stronie
55.
Warning 4

Motor 1%t Current [2312]

Parametr pozwala na podwyzszenie lub obnizenie nastawy
zabezpieczenia termicznego (uzywany dla silnikéw ze
wspdlczynnikiem uwzgledniajacym warunki pracy i
zuzywania si¢ czeéci >1.00 (service factor)).

2312 Mot I?tCurr
Stp f{M1: 100%

Domyslnie: 100%

0-150% pradu znamionowego silnika

Zakres:
In_mot [224]

Motor 1t Class [2313]

Klasyfikacja w odniesieniu do standardu IEC60947-4-2.
W parametrze nalezy wybrac odpowiednia klase
przeciazalnodci, ktéra ustawia odpowiedni poziom
zabezpieczel. Wpisane ustawienia ksztattuja krzywa
termiczna, jak pokazano na rysunku ponizej. Pojemnogé
cieplna jest obliczana w sposéb ciagly, zgodnie z ustawiong
krzywa. Jezeli pojemnos¢ cieplna zostanie przekroczona
100% , nastapi akcja alarmowa, ustawiona w parametrze
[2311] . Alarm pozostaje aktywny do momentu ochlodzenia
si¢ silnika do 95% pojemnosci cieplnej. W parametrze
[2314] mozna podejrze¢ aktualng warto$¢ pojemnosci.

2313 Mot ItClass
Stp fAM1: 10
Domysinie: Rozmiar L 1OA
Rozmiary 2 i wieksze: 10
2 0 |Klasa 2
3 1 |Klasa3
5 2 | Klasa5
10A 3 |Klasa 10 A
10 4 | Klasa 10
20 5 | Klasa 20
30 6 | Klasa 30
40 7 | Klasa 40

Czas przecigzenia(s)

100000

Normalny start
Klasa przecigzalnosci 10

Prad: 3 X I mot

Czas przecigzenia (max. czas startu): 60 s.

10000 Ciezki start
\ . . Yol
™~ Klasa przecigzalnosci 10
NN Prad: 5 X I, mot
Czas przecigzenia (max. czas startu): 20 s.
1000 &\\ p ) ( )
\\‘ ~—
\,
\\
N
100 \ \
60s — —_—— e — ———
—T— —— Kiasa 40
- Klasa
20s = — |\\h\%g - Kiasa 30
- Klasa 20
) "\\L\\
Il T Klasa 10
 § — - Klasa 10A
] — Klasa 5
| 1 - Klasa 3
. - Klasa 2
Y | ! I 1 I 1 I L -
1 1.051.1 1.2 15 2 3 4 5

300% X Iy_mot

"Brad (X I, mot)
rad (x
500% X Iy mot n_mot

Rys. 50 Krzywa termiczna.
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Used Thermal Capacity [2314)

Parametr wskazuje aktualna warto$¢ catki Joule’a. Aktualna
wartoé¢ It podzielona przez max. warto$é I%t, wyrazona w

(%) .

Tylko do 2314 Used Th Cap
odczytu Stp EMl : XX%

PT100 Alarm[232]

Parametry zwiazane z obstuga PT100, pojawiaja si¢ po
zainstalowaniu karty opcyjnej PT100.

PT100 Alarm Action [2321]

2321 PT100 AA

StpfM1: No Action
Domyslnie: No Action (brak akcji)
No Action | O
Hard Trip | 1 | pefinicje alarméw podano na Tabela 23,
Soft Trip 3 stronie 55.
Warning 4

Motor Class [2322]

Parametr dostgpny po zainstalowaniu karcy PTC/PT100 . W
parametrze nalezy ustali¢ odpowiednig klase izolagji silnika.

Poziomy alarméw PT100 zostang ustawione automatycznie,
w odniesieniu do nastawy niniejszego parametru.

2322 Motor Class
Stp fAM1: F 140°C

Domyslnie: F 140°C

A 100°C

E115°C

B 120°C

W|N| | O

F140°C

F Nema
145°C

H165°C |5

PT100 Inputs [2323]

Do instalacji dwéch kart opeyjnych PT100 (B1 i B2),
mozliwa jest obstuga do szesciu wejs¢ czujnika PT100. W
parametrze [2323] “PT100 Inputs”, nalezy wybra¢, ktédre
wejscia PT100 maja by¢ aktywne, tzn. ktére wejscia maja
pozwolenie na generowanie alarmu/bledu, po przekroczeniu
nastawy w parametrze [2322] “Motor Class”.

Wejscia PT'100 o numerach 1,2 i 3 odpowiadajg zaciskom
terminali na pierwszej karcie PT100 1, 2 i 3 (B1). Wejscia
PT100 o numerach 4, 5 i 6 odpowiadaja zaciskom terminali
na drugiej karcie PT100 1, 2i 3 (B2).

Wejscia PT100 nalezy dobra¢ w odpowiedniej sekwencji, bez
pozostawiania wolnych terminali, pomiedzy podlaczeniami.
Dla przyktadu, jezeli chcesz pracowac tylko z jednym
czujnikiem PT100, nalezy wybra¢ wejscie nr 1 z karty B1.
Jezeli chcesz pracowad z czterema czujnikami, nalezy wybra¢
wejscia o numerach 1,2,3 karty pierwszej B1 oraz wejscie nr
1 karty B2 (brak przerw pomiedzy wejéciami 1-4).
Wszystkie wejscia PT100 podejrze¢ mozna w parametrach:

[71B] PT100 B1 1, 2, 3 oraz [71C] PT100 B2 1, 2, 3.

2323 PT100Inputs
Stp f{M1: PT100 1-3

Domyslnie: PT100 1-3

PT1001 |O | Kanat1 PT100

PT100 1-2 | 1 | Kanaty 1-2 PT100

PT100 1-3 | 2 Kanaty 1-3 PT100

PT100 14 | 3 | Kanaty 1-4 PT100

PT1001-5 | 4 Kanaty 1-5 PT100

PT100 1-6 | 5 | Kanaty 1-6 PT100

PTC Alarm [233]

Przypisanie odpowiedniego alarmu do wejécia PTC,
zlokalizowanego na plycie mocy (PB-PTC), zaciski 69 i 70.
Wejscie PTC w standardzie.

PTC Alarm Action [2331]

2331 PTC AA

StpfAM1: No action
Domysinie: No action (Brak akcji)
No action | O
Hard Trip | 1 | pefinicje alarméw przedstawiono na
Soft Trip 3 | Tabela 23, stronie 55.
Warning 4
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PTC Inputs [2332]

Wejcia softstartera TSA mozna rozszerzy¢ o dwa dodatkowe
wejscia PTC (trzeba zainstalowaé dwie karty opcyjne
PTC).W parametrze nalezy wybra¢ aktywne wejécia PTC.

2332 PTC Inputs
Stp f\M1: PB-PTC
Domyslnie: PB-PTC (wejScie standardowe)
PB-PTC 0 Wejscie PTC zlokalizowane standardowo
na TSA.
PB-PTC 1 Wejscie PTC standardowe i karty opcyjnej
&Optl 1.
PB-PTC 5 Wejscie PTC standardowe oraz karty
&O0ptl1-2 opcyjnej 1i 2.

Start Limitation [234]

Parametr zwigzany z limitami dotyczacymi funkgji startowej:
limit startéw na godzing, minimalny czas pomiedzy
kolejnymi startami softstartera TSA.

Alarm limitu startowego znika, gdy warunki wyzwolenia
alarmu ustana i podany zostanie nowy sygnat start.

Podglad na aktualny czas przerwy pomigdzy startami,
dostepny jest w parametrze [72G] “Time to Next Start”.

Start Limitation Alarm Action [2341]

Parametr przypisania odpowiedniej akcji alarmowej dla
limitu startowego. Dla tego alarmu dostgpna jest funkcja
autoresetu, parametr [2552].

2341 StartLim AA
stp [} No action

Domyslnie: No action (Brak akcji).

No action 0

Hard Trip 1 Deﬂn_lqe alarméw podano na Tabela 23,
stronie 55.

Warning 4

Number of starts per hour [2342]

W parametrze nalezy ustawié limit startéw urzadzenia na
godzine. Po przekroczeniu tej liczby, wyzwolony zostanie
alarm z akcja, ustawiong w parametrze [2341].

Alarm pozostanie aktywny po przekroczeniu okresu godziny
i otrzymania nowego sygnatu start. Pierwsza godzina liczona
jest od momentu ustawienia alarmu i wyzwolenia urzadzenia
sygnalem start.

2342 starts/h
Stp [AM1: 10

Domyslnie: 10
Zakres: 1-99

Minimum time between starts [2343]

Parametr okreslajacy minimalny czas pomiedzy kolejnymi
startami. Jezeli podany zostanie sygnal start, gdy minimalny
czas jeszcze nie uplynal, nastapi alarm, z akcja ustawiona w
parametrze [2341]. Nie ma mozliwosci resetu alarmu, przed
uplywem ustawionego czasu (funkgja reset dostgpna po
uplywie nastawionego czasu i podaniu ponownego sygnatu
start).

2343 MinTBtwStrt

Stp [AM1: Off
Domysinie: Off (wytgczone)
Zakres: 1 - 60 min.

Time to next start [2344]

Parametr wy$wietlajacy czas do nastgpnego, mozliwego
startu. Odliczanie w dét od wartoséci ustawionej w parametrze

[2343].

Tylko do 2344 TimTNxtStrt
odczytu Stp EMl : min
Jednostka minutes (minuta)

Doktadnosé: | 1 min

CG Drives & Automation, 01-5980-13r1

Opis wszystkich parametrow

77



Phase Loss

Dla zaniku pojedynczej fazy, dostgpna jest funkcja
autoresetu, parametr [2561].

Multiple phase loss

Zanik kilku faz, zawsze sygnalizowany jest cigzkim bledem
(hard trip). Wykrywanie zaniku faz odbywa sie tylko i
wylacznie podczas pracy softstartera TSA. Alarm zaniku fazy
jest aktywowany z opdznieniem dwéch sekund (wykrycie
zaniku, oczekiwanie przez 2 s, jezeli zanik nadal wystepuje -
alarm).

Single phase loss

W parametrze [235], nalezy przypisaé¢ odpowiednia akeje
alarmowa, skojarzona z zanikiem pojedynczej fazy.
Wykrywanie zaniku faz aktywne tylko podczas pracy, na state
ustawione jest opdznienie o wartoéci dwéch sekund.

Single Phase Loss Alarm Action [235]

Parametr akeji alarmowej dla zaniku pojedynczej fazy. Alarm
wyzwalany, gdy zanik trwa co najmniej dwie sekundy.

235 SnglPhLossAA

stp A Hard Trip
Domyslnie: Hard Trip (Ciezki btad)
Hard Trip 1 | Definicje alarméw przedstawiono na
Warning 4 | Tabela 23, stronie 55.

Current Limit Alarm Action [236]

Parametr akgji alarmowej dla ograniczenia pradowego
podczas startu (parametry [331] oraz [335]). Alarm jest
wyzwalany w momencie, gdy prad osiagnal ustawiong
granice a czas rozruchu si¢ skoficzyl. Silnik nie byt w stanie
osiagna¢ pelnej predkosci, stycznik obejsciowy nie zostal
wysterowany. Dla tego alarmu dostgpna jest funkcja
autoresetu, parametr[2525].

236 CurrLim AA

stp Hard Trip
Domyslinie Hard Trip (Ciezki btad)
No action | O
Hard Trip | 1 | pefinicje alarmow przedstawiono na
Soft Trip 3 | Tabela 23, stronie 55.
Warning 4

8.2.5 Parameter set handling [240]

W celu szybkiego przezbrojenia TSA, dostepne sa 4 zestawy
parametréw. Dokladny opis przedstawiono na stronie 51.
Kazdy zestaw moze by¢ dowolnie skonfigurowany do
whasnych potrzeb.

Wybér odpowiedniego silnika (M1 - M4) [212] decyduje o
przypisaniu odpowiednich danych znamionowych silnika
[220]. Dokladny opis przedstawiono na stronie 52.

Select Set [241]

Parametr wyboru odpowiedniego zestawu parametréw.
Kazdy parametr sygnowany jest odpowiednig literka
dostepnych zestawéw: A, B, C, D. Literka wyswietlana jest w
lewym dolnym obszarze wyswietlacza FY (zestaw domyslny).
Aktywny zestaw parametréw, wyswietlany jest réwniez w
parametrze [721] “TSA Status”.

Zestaw parametréw moze byc zmieniany podczas pracy (brak
konieczno$ci stopowania). Jednakze, gdy zestaw parametréw,
wymaga zmiany danych silnika (M1 do M4), wymagany jest
kontrolowany stop, przed zmiang zestawu.

241 Select Set

stp A A
Domyslnie: A
A 0
B 1 Wybér odpowiedniego zestawu
c o | parametréw A, B, C lub D.
D 3
Zmiana zestawu parametréw z poziomu
DigIn 4 listwy 1/0. Przypisz funkcje do danego
wejscia, parametr [520].
Zmiana zestawu parametrow z poziomu
Com 5 L .
komunikacji szeregowe;j.
Zmiana zestawu z poziomu karty opcyjnej.
. Parametr widoczny, gdy zainstalowana
Option 6 . P P .
karta moze kontrolowac wybor wartosci
parametru.

UWAGA: Zestawu parametrow nie mozna
a zmieni¢ podczas pracy, gdy odnosi sie rowniez
do zmiany operowanego silnika (M1-M4).
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Copy Set [242]

Parametr pozwala na kopiowanie zestawu parametrow z
jednego do drugiego, dla przykladu: A>B oznacza, ze
skopiowane zostang nastawy z zestawu A do zestawu B.

242 Copy Set
stp A A>B

Domyslnie: A>B

A>B 0 Kopiuj A do B

A>C 1 KopiujAdo C

A>D 2 | KopiujAdo D

B>A 3 Kopiuj Bdo A

B>C 4 Kopiuj Bdo C

B>D 5 | Kopiuj B do D

C>A 6 Kopiuj Cdo A

C>B 7 Kopiuj Cdo B

Cc>D 8 | KopiujCdoD

D>A 9 Kopiuj D do A

D>B 10 | KopiujD do B

D>C 11 | KopiujDdo C

UWAGA: Aktualne wartosci parametrow do odczytu, nie
sg przechowywane w pamieci TSA.

Load Default Values Into Set [243]

Za pomocg parametru, przywrdci¢ mozna ustawienia
domyslne danego zestawu parametréw. Powrdt do ustawiert
domyslnych powoduje reset wszystkich wartosci do ustawieri
fabrycznych.

243 Default>Set

stp A A
Domyslnie: A
A 0
B 1 Dany zestaw zostanie przywrécony do
C 2 ustawien fabrycznych (do wyboru).
D 3
ABCD 4 Wszystkie zestawy zostana przywrocone do

ustawien fabrycznych.

Wszystkie ustawienia, poza: [211], [221]-
Factory 5 [228], [261] i [923], zostana przywrécone
do ustawien fabrycznych.

M1 6

M2 7 Dany zestaw danych silnika zostanie
M3 8 przywrécony do ustawien fabrycznych.
M4 9

M1M2M3 Wszystkie zesteiwy danych sﬂm!«oyv
M4 10 | zostang przywrécone do ustawien

fabrycznych.

Copy all settings to control panel [244]

Za pomoca tego parametru, mozliwe jest skopiowanie
wszystkich ustawiert (facznie z danymi silnikéw) z plyty
sterowania TSA do pamieci panelu sterowniczego (réwniez
panel zewngetrzny). Funkcja przydatna, gdy chcemy
skopiowa¢ parametry z jednego softstartera do drugiego.

Na stronie 52 opisano doktadne dziatanie funkeji.

Jezeli posiadasz dwa panele sterownicze (jeden na TSA, drugi
zewngtrzny), mozliwe jest kopiowanie tylko do jednego (brak
mozliwosci kopiowania do obu na raz). Podczas kopiowania/
fadowania panel sterowniczy jest blokowany na czas trwania
procesu.

UWAGA: Podczas procesu kopiowania/tadowania
parametrow, komenda start bedzie ignorowana.

UWAGA: Panel sterowniczy TSA bedzie chwilowo
zablokowany, podczas procesu kopiowania/tadowania
parametrow. Podobna sytuacja ma miejsce, jezeli
kopiowanie/tadowanie odbywa sie za pomoca
komunikacji lub zewnetrznego panelu.
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By skopiowa¢ ustawienia z plyty sterowania do
standardowego panelu sterowniczego TSA, ustaw w
prametrze [244] “Copy to CP” warto$¢ “Copy”. Nastawa
spowoduje skopiowanie wszelkich ustawieri z pamieci plyty
sterownia, do pamieci panelu i nadpisze wszelkie znajdujace
sie tam dane. Podczas transferu danych, wyswietlacz panelu
do ktérego kopiowane sg dane zakomunikuje “Copy”, drugi
panel (o ile jest uzywany), bedzie tymczasowo zablokowany.
Po zakonczeniu transferu, wyswietlacz zakomunikuje
“Transfer OK!”, panel zostanie odblokowany i powrécié
mozna do normalnej pracy z softstarterem.

8 244 Copy to CP
stpA No Copy
Domyslnie: No Copy (Brak akcji)
No Copy 0 Brak akcji kopiowania
Copy 1 Kopiuj wszystkie ustawienia

UWAGA: Aktualne wartosci parametrow do odczytu, nie
zostang skopiowane do panelu TSA.

Load settings from control panel [245]

Parametr pozwala na kopiowanie ustawieri z pamigci panelu
sterowniczego TSA do plyty sterowania. Procedura
fadowania jest bardzo podobna do procedury kopiowania.
Wybrane grupy parametréw z pamieci panelu oraz wybrane
dane silnika (M1 do M4) zostang skopiowane do pamieci
plyty sterowania. Do wyboru kilka opcji fadowania, w
zaleznosci od potrzeb.

Jezeli operujesz z dwoma panelami (stacjonarny i
zewnetrzny), drugi panel nie bedzie zablokowany podczas
operacji fadowania.

a 245 Load from CP
stp A No Copy
Domyslnie: No Copy (Brak akgciji)
No Copy 0 Brak akcji kopiowania.
A 1 Zataduj grupe A.
B 2 Zataduj grupe B.
C 3 Zataduj grupe C.
D 4 Zataduj grupe D.
ABCD 5 | Zataduj grupy A,B,C i D.
A+Mot 6 Zataduj grupe A oraz dane silnika M1.
B+Mot 7 Zataduj grupe B oraz dane silnika M1.
C+Mot 8 Zataduj grupe C oraz dane silnika M1.
D+Mot 9 Zataduj grupe D oraz dane silnika M1.
ABCD+Mot| 10 Zataduj grupy A,B,C i D oraz dane silnika
M1.
M1 11 | Zataduj dane silnika M1.
M2 12 | Zataduj dane silnika M2.
M3 13 | Zataduj dane silnika M3.
M4 14 | Zataduj dane silnika M4.
miM2M3 15 | Zataduj dane silnikow M1,M2,M3 i M4.
All 16 | Zataduj wszystkie dane z pamieci panelu.

UWAGA: Kopiowanie i tadowanie nie ma wplywu na
wartosc parametrow do odczytu.
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8.2.6 Autoreset [250]

Za pomocg grupy parametréw [250] ustawisz funkeje
autoresetu. Korzyscia z uzywania funkcji autoresetu, jest brak
koniecznosci stopowania silnika, przy zaistnieniu losowych
bledéw i alarméw. Co za tym idzie, kontrolowany proces nie
ulega przerwaniu, czas trwania usterki procesu jest
minimalizowany. Podczas dziatania funkcji autoresetu,
softstarter TSA sygnalizuje to za pomoca jednoczesnego
blyskania diod Led “Trip” i “Run”. Dodatkowo na
wyswietlaczu pokazana zostanie wiadomo$¢ “Autoreset”.

OSTZREZENIE!

Jezeli wejscia cyfrowe z przypisana funkcja
Start FWD/REV sa w stanie wysokim, reaguja
one na poziom sygnatu i podany zostanie

sygnat reset, silnik wystartuje automatycznie.

Wejscia cyfrowe reagujace na poziom sygnatu nie sa
zgodne z wymaganiami Dyrektywy Maszynowej.

Autoreset Attempts [251]

Parametr liczby automatycznych resetéw. TSA pozwala na
ustawienie do 10 préb autoresetu dla alarméw ([2561] -
[2564]). Oznacza to, ze po wystapieniu bledu/alarmu, TSA
automatycznie podawa¢ bedzie sygnat reset w celu usunigcia
bledu, tyle razy, ile zdefiniowalismy w [2511].

Jezeli licznik (aktualna warto$¢ autoresetéw) “Actual
Autoreset Attempts” [2512] posiada wigksza warto$¢ niz
ustawiona w [2511],funkcja autoresetu zostanie przerwana.
Licznik autoresetéw schodzi w d6t o jedna warto$é po
uplynieciu 10 minut bez wystapienia nowego bledu.

Jezeli podjeta zostanie max. liczba autoresetéw, na
wyswietlaczu pojawi si¢ informacja o bledzie, wraz z datg
wystapienia bledu, poprzedzona literg “A”:

830 OVERVOLT
Trp A 15:45:12

830 OVERVOLT
Trp A 2013-04-17

Przyklad powyiej przedstawia wskaz z pamieci trzeciego
bledu parametru [830].

O godzinie 15:45:12 dnia 2013-04-17, miejsce miat blad za
wysokiego napigcia, co skutkuje przekroczeniem préb
ustawionej liczby autoresetéw.

Jezeli przekroczono max. liczbg ustawionych préb autoresetu,
softstarterowi nalezy poda¢ normalny sygnat reset, patrz
przyklad ponizej:

»  Ustawiona liczba préb autoresetu [2511]= 5.

* W przeciagu 10 minut, miejsce miato 6 bledéw.

* Do zaistnieniu bledu nr 6, brak funkcji autoresetu.
Nalezy poda¢ normalny sygnat reset (np. na wejscie
cyfrowe, z przypisang funkcja “reset”).

* DPodaj sygnal reset, w celu wyzerowania licznika préb
autoresetu (z poziomu wejs¢ I/O, wirtualnych 1/0).

* Po podaniu sygnatu reset, licznik funkgji autoresetu
ulega wyzerowaniu.

Number of Allowed Autoreset attempts
[2511]

2511 AllowedArst

stp [ Off
Domyslnie: Off (brak autorestu
Zakres: 0-10 préb autoresetu

Number of Actual Autoreset attempts
[2512]

Parametr pokazuje aktualng warto$¢ podjetych préb
autoresetu. Jezeli w przeciagu 10 minut brak nowego bledu,
licznik schodzi w dét o jedng wartos¢.

Tylko do 2512 ActualArst
odczytu Stp E 0
Domyslnie: ‘ 0

UWAGA: Funkcja autoresetu poprzedzana jest funkcja
opodznienia czasowego.

Motor Protection Autoreset [252]

Grupa parametréw funkgji autoresetu dla alarméw
odnoszacych si¢ do ochrony silnika.

Motor |2t protection autoreset [2521]

Licznik opdznienia zaczyna odliczanie w momencie, gdy
warto$¢ It jest wystarczajaco niska by umozliwié start silnika.
Oznacza to, ze w pierwszej kolejnosci odliczony zostanie czas
potrzebny do ostudzenia silnika (pojemno$¢ cieplna < 95%,
jezeli zabezpieczenie termiczne wiaczone). Nastepnie dodany
zostanie czas opdznienia funkcji autoresetu. Po uplynieciu
nastawionego czasu, wyzwolona zostanie funkcja autoresetu
dla alrmu bfedu termicznego.

2521 Motor It

stp A Off
Domyslnie: Off
Off 0 Off (wytaczone)

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s
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PT100 autoreset [2522]

Licznik opdznienia zaczyna odliczanie, gdy wszystkie wejscia
PT100 sa ponizej ustawionej temperatury w parametrze
[2322].

2522 PT100

stp A Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

PTC autoreset [2523]

Licznik opdznienia zaczyna odliczanie, gdy wszystkie wejscia
PTC sa ponizej ustawionej nastawy. Oznacza to, ze jezeli
operujemy tylko ze standardowym wejsciem PTC (PB-PTC),
rezystancja wejscia spas¢ musi ponizej wartosci 2,260 Ohm.
Dopiero wtedy zaczyna si¢ odliczanie opdznienia dla funkcji
autoresetu. Catkowity czas od momentu wystapienia alarmu
do przeprowadzenia autoresetu wynosi: czas potrzebny do
spadku rezystacji wejscia ponizej 2,260 ohm + czas
op6znienia dla funkgji autoresetu [2523].

Doktadny opis wejs¢ PTC, pozioméw wyzwalania, znajdziesz
w instrukcji do opcyjnej karty PTC dla softstartera TSA.

2523 PTC

stp A Off
Domyslnie: Off (wytgczone
Off 0 Off
1-3600 | 1-3600| 1-3,600 s

Locked Rotor autoreset [2524]

Parametr opéznienia czasowego dla funkgji autoresetu,
przypisanej do alarmu zablokowanego silnika. Licznik
op6Znienia zaczyna odliczanie natychmiastowo po wykryciu
zablokowanego silnika (brak wykrywania zablokowanego
silnika podczas postoju). Po odliczeniu nastawionego czasu,
wyzwoleniu nastapi funkcja autoresetu.

2524 LockedRotor

stp Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Current Limit autoreset [2525]

Funkcja opéznienia czasowego dla funkdji autorosetu,
skojarzonej z alarmem limitu pradu startowego. Licznik
op6znienia zaczyna odliczanie natychmiastowo po
zaistnieniu alarmu limitu pradu (brak wykrywania limitu
podczas postoju). Po odliczeniu nastawionego czasu,
nastgpuje wyzwolenie funkgji autoresetu dla tego alarmu.

2525 Curr Lim

stp A Off
Domysinie: Off (wytgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Communication Error autoreset [253]

Licznik opdznienia zaczyna odliczanie natychmiastowo po
przywréceniu komunikagji.

253 ComErrArst

stp E} Off
Domysinie: Off (wytgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

UWAGA: Funkcja autoresetu jest opozniona czasem
przyspieszania i hamowania (ACC/DEC).

Process Protection Autoreset [254]

Zestaw parametréw funkcji autoresetu, dla funkcji
monitoringu obciazenia (parametry z grupy [410]).

Load Monitor Max Alarm autoreset
[2541]

Czas opdznienia autoresetu dla max. alarmu monitora
obciazenia.

2541 MaxAlarm

Stp I\ Off
Domyslnie: Off (wytgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s
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Load Monitor Max Pre-Alarm autoreset
[2542]

Czas opdznienia autoresetu dla max. pre-alarmu monitora

External Alarm 2 autoreset [254A]

Czas opdznienia dla alarmu zewngtrznego 2. Dziatanie

identyczne jak dla [2549].

obciazenia.
2542 MaxPAlarm
Stp I\ Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off

254A Ext Alarm 2

Stp I\ Off
Domyslnie: Off (wytgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Load Monitor Min Pre-Alarm autoreset
[2543]

Czas opdznienia autoresetu dla min. pre-alarmu monitora

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Softstarter Protection autoreset [255]

Ponizsze ustawienia dotycza alarméw, kedre stanowig
ochrong samego softstartera TSA.

Overtemperature autoreset [2551]

obciazenia.
Czas opéznienia funkcji autoresetu dla alarmu przekroczenia
temperatury TSA (przegrzanie urzadzenia). Czas zostaje
2543 MinPAlarm . - .
odliczany po ochlodzeniu softstartera. Nast¢pnie wyzwolona
stp [} Off zostanie funkeja autoreset dla tego alarmu.
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0] Off 2551 Overtemp
1-3600 | 1-3600| 1-3,600 s stp | Off
Domysilnie: Off (wylgczone)
Load Monitor Min Alarm autoreset Off 0 off

[2544]

Czas opdznienia autoresetu dla min. alarmu monitora

obciazenia.
2544 MinAlarm
stp EA Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off
1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

External Alarm 1 autoreset [2549]

Czas opéznienia dla alarmu zewnetrznego. Alarm zewngtrzny
wyzwalany jest wejéciem cyfrowym z przypisang funkcjg
zewngtrznego alarmu. Odliczanie rozpoczyna si¢ zaraz po
zdjeciu sygnatu zewnetrznej awarii/alarmu.

2549 Ext Alarm 1

stp [} Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Start Limitation autoreset [2552]

Czas opédZnienia autoresetu dla alarmu min. czasu pomigdzy
kolejnymi startami (parametr [2354]). Odliczanie startuje w
momencie uplyni¢cia min. czasu pomiedzy startami.

2552 Start Limit

stp A Off
Domyslnie: Off (wytaczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s
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Mains failure autoreset [256]

Parametry dotyczace funkdji autoresetu, skokarzonej z
réznymi alarmami zasilania.

Phase Input loss autoreset [2561]

Czas opdznienia autoresetu dla alarmu zaniku pojedynczej
fazy zasilania. Brak wykrywania zaniku faz podczas postoju.
Czas zostaje odliczany w momencie powrotu fazy, nastgpnie
wyzwolona zostanie funkcja autoresetu.

nie dziafa. Po odliczeniu nastawionego czasu, aktywacji ulega
funkcja autoresetu.

2564 Undervolt

stp A Off
Domyslnie: Off (wytgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

2561 Phase Input

stp ) Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Voltage Unbalance autoreset [2562]

Czas opdznienia autoresetu dla alarmu asymetrii faz,
usatwionego w parametrze [431]. Czas zostaje odliczany
natychmiastowo w momencie usuniecia usterki. W trybie
postoju, funkcja wykrywania asymetrii faz nie dziata. Po
odliczeniu nastawionego czasu, aktywacji ulega funkcja

autoresetu.
2562 Volt unbal
stp A Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off
1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Overvoltage autoreset [2563]

Czas op6znienia funkgji autoreset dla alarmu zbyt wysokiego
napiccia, ustawionego w parametrze [432]. Czas zostaje
odliczany natychmiastowo w momencie usunigcia usterki. W
trybie postoju, funkcja wykrywania zbyt wysokigo napiecia
nie dziala. Po odliczeniu nastawionego czasu, aktywacji ulega
funkcja autoresetu.

2563 Overvolt

8.2.7 Serial Communication [260]

Zestaw parametréw do poprawnego ustawienia komunikacji
SzZeregowej.

Karty opcyjne RS485 i USB (ustawienie komunikacji USB/
RS485 w parametrze [261]) bazuje na protokole Modbus
RTU z ustawialna predkoscia transmisji w [2621] oraz
adresem w [2622].

Dodatkowo, dostgpny szereg kart opcyjnych komunikacji:
Profibus/DeviceNet/ModbusTCP/Profinet 10. Gdy uzywasz
karty opcyjnej, parametr [261] Com Type musi by¢
ustawiony na warto$¢ “Fieldbus”. Szczegétowa konfiguracja
komunikacji w parametrze [263] i jego podparametrach.
Port RS232, jest zarezerwowany na przyszle opcje
komunikacji oraz w celu resetu magistarli modutu
komunikacyjnego .

Wigcej informacji o komunikacji zawarto w rozdziale 9.
Standardowy port (CB) RS232, dostgpny na TSA, jest zawsze
aktywny, z ustawiona na stale predkoscia komunikacji 9600,
oraz stalym adresem =1 (patrz strona 20).

Communication Type [261]
Wybér typu komunikacji..

261 Com Type

stp [\ RS232
Domyslinie: RS232
RS232 0 RS232 uz.ywany gtownie do resetu
magistrali.

. Opcyjna karta komunikacji (Profibus,
Fieldous | 11 heviceNet, Modbus/TCP lub EtherCAT*)
USB/ 5 Opcyjna karta USB, RS485 lub
RS485/BT Bluetooth*

stp [} Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Off 0 Off

1-3600| 1-3600| 1-3,600 s

Undervoltage autoreset [2564]

Czas opéznienia funkeji autoreset dla alarmu zbyt niskiego
napiecia, ustawionego w parametrze [433]. Czas zostaje
odliczany natychmiastowo w momencie usunigcia usterki. W
trybie postoju, funkcja wykrywania zbyt niskiego napigcia

UWAGA: Ustawienie wartosci RS232 spowoduje reset
modutu komunikacyjnego (Re-boot).

*) EtherCAT i Bluetooth w planach rozwojowych, dostepne
w przysziosci.
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Modbus RTU [262]

Zestaw parametréw komunikacji Modbus/RTU.

262 Modbus RTU
Stp

Baudrate [2621]
Predko$¢ komunikacji Modbus RT'U.

UWAGA: Ustawiana predkos¢ komunikacji wazna dla

portow: RS485 oraz USB.

2621 Baudrate

stp I\

9600

Domyslnie: 9600

2400
4800
9600
19200
38400
57600
115200

ol | W[N] | O

Dowolny wybér wedle potrzeb

Address [2622]

Parametr adresu do komunikacji Modbus RT'U.

UWAGA: Ustawiany adres wazny jest dla portow: RS485

Address [2631]

Wpisz lub odczytaj adres jednostki/wezta. Dostep do zapisu i
odczytu dla Profibus i DeviceNet. Tylko do odczytu dla

EtherCAT™.

2631 Address
stp I 62

Domyslnie:

62

Zakres:

Profibus 0-126, DeviceNet 0-63

EtherCAT* (RO).

Adres wezta wazny dla Profibus(RW), DeviceNet (RW) i

*) EtherCAT dostepny w przysztosci.

Process Data Mode [2632]

Ustaw tryb danych procesowych (dane cykliczne). Wiecej
informacji w instrukeji do danego opcyjnego modutu

komunikacyjnego.

2632 PrData Mode

stp [ Basic
Domyslnie: Basic (prosty)

Informacje kontrolne i statusowe nie
None 0 .

uzywane.
Basic 4 4 bitowa informacja kontrolna/statusowa.

Read/Write [2633]

Ustawienie warto$ci do odczytu i zapisu. Wigcej informacji w

oraz USB. instrukgji do danego opcyjnego modutu komunikacyjnego.
2622 Address 2633 Read/Write
stp B 1 stp [\ RW
Domyslnie: 1 Domyslnie: RW (odczyt i zapis)
Zakres: 1-247 RW 0 Read & Write (odczyt i zapis)
Read 1 Read-only (tylko do odczytu)

Fieldbus [263]

Zestaw parametrow dla ustawied magistrali komunikacyjnej.

263 Fieldbus

stp I

Wazne dla danych procesowych. Ustaw tylko do odczytu dla
logowania bez mozliwoSci zapisu. Ustaw RW w celu petnej
kontroli nad softstarterem TSA.

Additional Process Values [2634]
Okreslenie liczby dodatkowych wartosci procesowych

wysylanych cyklicznie.
2634 AddPrValues
Stp [\ 0
Domyslinie: 0
Zakres: 0-8
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Communication Fault [264]

Zestaw parametréw przeznaczony do ustawienia gtéwnych
awarii/ostrzezen, zwigzanych z komunikacja. Wiece;j
informacji znajdziesz w instrukcji do opcyjnych kart
komunikacyjnych.

Communication Fault Alarm Action
[2641]

Parametr wyboru akeji dla bledu komunikacji.

Jezeli wybrany jest RS232 lub USB/RS485/BT i nastapi

zanik komunikacji, przez czas okreslony w parametrze

[2642] “ComFlt Time”, TSA wykona jedna z przypisanych

akgji alarmu. Jezeli wybrana jest komunikacja “Fieldbus”,

softstarter wykona akcje w zaleznosci od:

1. nastapi zanik komunikacji pomiedzy plyta sterowania a
karta komunikacyjna, przez czas dtuzszy, niz ustawiony
w parametrze [2642] “ComFlt Time”.

2. nastapi powazny blad, zwigzany z komunikagja.

2641 ComFlt AA
stp [\ No action
Domyslnie: No action (Brak akcji).
No action | O Brak akgji.
Hard Trip | 1
- Definicje alarméw przedstawiono na
Softrip 3 stronie 55, tabela 23.
Warning 4

UWAGA: By powyzsza funkcja dziatata poprawnie,
parametr [2151] lub [2152] musi by¢ ustawiony na
wartosé “COM”.

Communication Fault Time [2642]

Czas opdznienia dla bledu/alarmu komunikacji.

2642 ComFlt Time

Stp [\ 0.5s
Domyslnie: 0.5s
Zakres: 0.1-15s

Ethernet [265]

Ustawienia dla komunikacji Ethernet (Modbus/TCP,
Profinet I0). Wiecej informacji ujgto w instrukeji do
opcyjnych kart komunikacyjnych.

UWAGA: W celu aktywacji ustawien dla karty Ethernet,
nalezy ja zresetowacé, np. za pomoca parametru [261]
przypisujac wartos¢ RS232. Ustawienia bez aktywacji,
mrugaja w postaci tekstu na wyswietlaczu TSA.

IP Address [2651]

2651 IP Address
0. 0. 0. O

Domyslnie: ‘ 0.0.0.0

MAC Address [2652]

Tylko do 2652 MAC Address
odczytu Stpa 000000000000
Domysinie: ‘ Unikalny adres modutu komunikacyjnego.

Subnet Mask [2653]

2653 Subnet Mask
0. 0. 0. O

Domyslnie: ‘ 0.0.0.0

Gateway [2654]

2654 Gateway
0. 0. 0. O

Domyslnie: ‘ 0.0.0.0

DHCP [2655]

2655 DHCP

stp [\ Off
Domyslnie: Off (wytgczone)
Wybbér: On/Off (wkaczone/wytgczone)
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Fieldbus Signals [266]

Definiuje mapowanie Modbus dla dodatkowych wartosci
procesowych. Wiecej informacji w instrukeji do opcyjnych
kart komunikacyjnych.

FB Signal 1 - 16 [2661]-[266G]

Uzywany do budowy bloku parametréw (odczyt/zapis) do
komunikagji, 1 do 8 odczyt + 1 do 8 zapis parametréw.
Adresy do komunikacji Modbus zalaczono na koricu
instrukgji (dodatek 1 - lista parametréw).

2661 FB Signal 1

8.3 Process [300]

Zestaw parametréw do okreslenia pozioméw sygnatéw
procesowych w celu inicjalizacji funkdji start/stop. Sygnat
wejsciowy jest odpowiednio przeskalowany (jednostki SI,
komparatory analogowe). Odczyt aktualnej wartosci zalezy
od wybranego zrédta, w parametrze [321].

8.3.1 View Process Value [310]

Parametr widoczny po dokonaniu wyboru w parametrze
[321] Process Source (domyslnie nie wyswietlany).

Po dokonaniu wyboru zrédla sygnatu, parametr wyswietla
aktualng warto$¢ sygnatu procesowego.

Stp [\ 0
Domyslnie: 0
Zakres: 0-65535

Fieldbus Status [269]

Parametr pokazuje aktualny status parametréw do
komunikacji. Dokladne informacje w instrukeji do
opcyjnych kart komunikacyjnych.

Tylko do
odczytu

269 FB Status
Stp

Tylko do 310 ProcessValue

odczytu Stp 0

Zalezy od: Process Sogrce [32;] (zrodto sygnatu), oraz
Process Unit [322] (jednostka sygnatu)

Zakres Min w odniesieniu do [324] - max w
odniesieniu do [325]

8.3.2 Process Settings [320]

Za pomocy tych ustawieni, dostosuj sygnat procesowy do
swojej aplikacji/potrzeb. Warto$¢ procesowa [110], [120],
[310], oraz [711] uzywa jednostek, ustawionych w [322]
(bar, rpm, itd.).

Process Source [321]

Wybér zrédia sygnatu procesowego, stuzacego do wyzwalania
funkgji start/stop TSA. Poziomy sygnaléw nalezy ustawié¢ w
parametrach [324] i [325]. Zrédto sygnatu, moze by¢
ustawione w funkgji sygnatu analogowego, PT100,
komunikacyjnego.

Wybér wartosci F(x) oznacza, ze niezbedne jest
przeskalowanie sygnatu w parametrach [322]-[325].
Umotzliwia to wspdlprace softstartera TSA z réznorodnymi
czujnikami analogowymi (np. czujnik ci$nienia, jednostka
bar). Jezeli wybierzesz warto$¢ F(Anln), musisz w pierwszej
kolejnosci ustawi¢ parametr [511], na warto$¢ “Process Val”.

321 Proc Source

stp A Off
Domyslnie: Off (wytgczone)
Off 0 Wytgczone.
F(AnIn) 1 Funkcja sygnatu wejScia analogowego.
F(Bus) 7 Funkcja sygnatu komunikacyjnego.

UWAGA: Jezeli wybierzesz wartosé F (Bus), w parametrze
[321], zapoznaj sie z opisem na stronie 136.
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Process Unit [322]

Wybér jednostki sygnatu procesowego. Parametr
wyswietlany po wyborze Zrédta w parametrze [321] “Process

Znak

Dla
komunikacji

Znak

Dla
komunikacji

. 0 25 y 74
Source”. 5 6 . =5
Q 27 a 76
;i; EProc Unit ofs R 58 3 77
S 29 o] 78
Domysinie: Off (wytaczone) T 30 ] 79
Off 0 | Wytaczone u 31 80
% 1 | Procent U 32 # 81
°C 2 | Stopnie Celsjusza \Y 33 $ 82
°F 3 Stopnie Fahrenheita W 34 % 83
bar 4 | Cisnienia w barach X 35 & 84
Pa 5 | Cisnienie w paskalach Y 36 85
Nm 6 | Moment z 37 ( 86
Hz 7 | Czestotliwogé A 38 ) 87
rpm 8 Obroty na minute A 39 * 88
m3/h 9 Metr szeScienny na godzine 0 40 + 89
gal/h 10 | Galony na godzine a 4 ’ 90
ft3/h 11 | Stopa szeScienna na godzine a 42 ) a
User 12 | Jednostka zdefiniowana przez uzytkownika b 43 92
c 44 / 93
) ) d 45 Y
User-defined Unit [323] S 5 : 55
Parametr dostgpny po wyborze wartosci: “User” w -
parametrze [322]. Funkcja pozwala na zdefiniowanie wlasnej © 47 © 96
jednostki, sktadajacej si¢ z szesciu symboli. Uzyj przyciskéw é 48 B 97
PREV i NEXT by ustawi¢ kursor w odpowiednim polozeniu. é 49 > 98
Nastepnie uzyj przyciskéw + i - w celu przewijania listy f 50 2 99
dostepnych znakdéw. Zatwierdz wybrany znak, przesuwajac
kursor do nastepnej pozycji, za pomoca przyciku NEXT. & °1 e 100
h 52 n 101
i 53 102
Znak komtll)nliakacji Znak komtll)l:?kacji 1 54 : 103
Spacja 0 m 58 j 55 2 104
0-9 1-10 n 59 k 56 3 105
11 n 60 | 57
B 12 o} 61
C 13 6 62
D 14 0 63
E 15 p 64
F 16 q 65
G 17 r 66
H 18 s 67
| 19 t 68
J 20 u 69
K 21 U 70
L 22 v 71
M 23 w 72
N 24 X 73
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Przykfad:

Stworzenie jednostki “kPa”.

1. Bedac w parametrze [323] wciénij .

2. Wocisnij by przesunaé kursor do prawej pozycji.

3. Weiskaj dopéki pokaze si¢ “a”.

4. Weinij [am.

5. Nastqpnie_ wcidnij do momentu pojawienia si¢ “P”, i
WCiSnij | prev).

6. Powtarzaj az ustawisz “kPa”. ZatweirdZ za pomocg .

323 User Unit

stp |\

8.3.3 Start setting [330]

Parametry zwigzane z ustawieniami funkgji start.

Start method [331]

Dostepne tryby startowe:

Linear or Square Torque Control

Start z liniowa lub kwadratowa kontrola momentu.
Poprawnie skonfigurowana funkcja startu skutkowad bedzie
liniowym wzrostem predkosci oraz malym pradem
startowym, bez pikéw pradowych. Rysunek ponizej
przedstawia start z liniowg i kwadratowa kontrolag momentu.
Warto$¢ poczatkows momentu ustaw w parametrze [332],
korficowa warto$¢ krzywej ustaw w parametrze [333].

Domyslinie : | No characters shown (brak znakéw)

Process Minimum [324]

Parametr widoczny po wyborze Zrédta w parametrze [321].
Przeskalowanie sygnatu procesowego. Przypisanie wartosci

minimalne;j.
324 Process Min
Stp E 0.000
Domyslnie: 0.000
Zakres: 0.000-10000
’ -10000- +10000 (F(AnIn, F(Bus), PT100)

Process Maximum [325]

Parametr widoczny po wyborze zrédta w parametrze [321].
Przeskalowanie sygnatu procesowego. Przypisanie wartosci

maksymalne;j.
325 Process Max
Stp E 10.00
Domyslnie: 10.00
Zakres: 0.000-10000

Moment
A
1 Liniowy

2 Kwadratowy

Wartosc kon.

333

1. |Moment nominalny
n

Warto$é pocz.

332

/

Czas startu [336] Czas

Rys. 51 Kontrola momentu podczas startu.

Voltage Control

Start z liniowa kontrolg napigcia (rampa napigciowa).
Napigcie poczatkowe ustaw w parametrze [334], patrz
rysunek ponizej:

Napiecie
A

334

Un_mot

Czas startu

Czas

336

Rys. 52 Napigcie poczqtkowe podczas startu.

Direct on-line start, DOL

Rozruch bezposredni. Przy wyborze tej opgji, silnik
wystartuje tak samo, jakby polaczony byl bezposrednio z
siecig (bez limitu pradu startowego [335] lub z limitem
pradowym oraz szybka rampg startowa). Wiecej informacji o
tym trybie startu na stronie 91.

Przed wyborem tego trybu:
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Upewnij sie, ze silnik pozwoli na rozruch bezposredni z
danym obcigzeniem. Ten tryb startu jest réwniez przydatny
podczas awarii tyrystorow softstartera TSA.

6-7 x In_soft
A
FLC
>
Czas
03-F115-2

Rys. 53 Rozruch bezposredni.

331 Start Method
Stpf\ Lin Torg Ctr

Domyslnie: Lin Torqg Ctr (liniowa kontrola momentu)

Liniowa kontrola momentu z krzywa

Lin Torq Ctr | 1 ustawiong w [332] oraz [333].

Kwadratowa kontrola momentu z krzywa

Sar Torq Ctr | 2 ustawiong w [332] oraz [333].

Liniowa kontrola napiecia, z wartoscia

Voltage Ctr | 3 poczatkowq ustawiong w [334].

DOL 4 | Rozruch bezposredni.

Initial Torque [332]

Poczatkowa warto$¢ momentu.

332 Init Torque

Stp E 10%
Domyslnie: 10%
Zakres: 0-250%T,

End Torque at Start [333]

Konicowa warto$c momentu.

333 EndTorqueSt

Stp E 150%
Domyslnie: 150%
Zakres: 0-250%T,

Initial Voltage [334]

Warto$¢ poczatkowa napiecia przy starcie z liniows kontrola
napiecia. Softstarter rozpoczyna rozruch od tej wartosci
napiecia i koriczy na wartosci znamionowe;j.

334 Init Volt

stp ) 30%
Domyslnie: 30%
Zakres: 0-90% U, g [221]

Current Limit [335]

Dla kazdego trybu startu, mozliwe jest ograniczenie pradowe.
Ograniczamy prad startowy do momentu uzyskania na
wyjéciu napigcia znamionowego. Czas rozruchu, zgodny jest
z nastawg w parametrze [3306]. Jezeli nastawa ograniczenia
pradowego jest zbyt mala i silnik nie osiggnie pelnej
predkosci po uptywie okreslonego czasu rozruchu, na
wyswietlaczu pojawi si¢ wskaz bledu, z akcjg alarmowag
ustawiong w parametrze [236]”Current Limit Alarm Action”.

Linear or square torque ramp with current
limit

Rozruch z kontrola momentu i ograniczeniem pradowym. Za
pomoca parametru [331], wybieramy liniowg badz
kwadratowg charakterystyke momentu startowego.
Regulator ograniczenia pradowego uruchamia si¢ w
momencie przekroczenia pradu ponad nastawe w parametrze
[335], wylacza si¢ po osiagnieciu napiecia nominalnego, lub
po przekroczeniu nastawionego czasu rozruchu w [336].
Prad startowy powinien spas¢ ponizej nastawionego
ograniczenia, rampa momentu zostanie reaktywowana by
osiagnaé rozruch w zakladanym czasie (patrz rysunek
ponizej):

Moment

Koniec krzyyej- - - - - ----------- -~

|
1
1
1
1
* 1
1
1
1
1
1

Okres limitu
pradowego

Czas rozruchu

Rys. 54 Rampa momentowa z ograniczeniem pradowym.

Voltage ramp with current limit

Rampa napigciowa z limitem pradowym. Napiecie wyjsciowe
wzrasta liniowo, od ustawionej wartosci minimalnej az do
osiagniccia wartosci nominalnej.

Regulator ograniczenia pradowego wlacza si¢ w momencie
przekroczenia pradu ponad nastwe z parametru [335], i
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wylacza sie, po osiagnieciu nominalnego napigcia na wyjsciu
softstartera, lub gdy czas rozruchu dobiegt korica [336].
Prad powinien opas¢ ponizej nastawy progu, rampa
napieciowa zostanie reaktywowana.

Po wylaczeniu regulatora limitu pradowego, nachylenie
rampy napigcia wzro$nie powyzej pierwotnej nastawy, by
ukonczy¢ rozruch w zakladanym czasie.

Direct on-line start DOL with current limit
Rozruch bezposredni z limitem pradowym.

Czas rampy napigciowej wynosi 6 sekund.

Regulator limitu pradowego wlacza si¢ w momencie
przekroczenia pradu ponad nastawe, wylacza sig natomiast po
osiagnieciu pelego napiecia na wyjsciu lub po ukoriczeniu
czasu rozruchu [336].

I [A]

Limit pradowy

I
FLC | :\

. >t
Czas rampy (6 sekund) [s]

Rys. 55 Rozruch bezposredni z limitem pradowym.

Jezeli regulator limitu pradowego wciaz jest aktywny, podczas
gdy czas rozruchu dobiegt korica, na wyswietlaczu pojawi sie
alarm “Current Limit” , z akcjg alarmowa, ustawiong w
parametrze [2306].

335 Curr Limit

stp I\ Off
Domyslnie: Off (wytgczone)
Zakres: Off, 150 - 500% I _silnika [224]

UWAGA: Zawsze rozsadnie dobieraj nastawe limitu
pradowego w parametrze [224], minimum wynosi 15%
pradu znamionowego. Jezeli nastawa bedzie za niska,
silnik moze nie osiagna¢ predkosci maksymalnej a
procedura startu ulegnie przerwaniu.

UWAGA: Jezeli ustawiasz limit pradowy, upewnij sie w
pierwszej kolejnosci, ze poprawnie zostat wpisany prad
znamionowy silnika w parametrze [224].

Start Time [336]

Parametr do regulacji odpowiedniego czasu rozruchu. Po
osiagnieciu pelnej predkosci i skoriczeniu czasu rozruchu,
softstarter automatycznie przelaczy si¢ na tryb stycznika
obejsciowego (wyjatek: alarm przekroczenia limitu
pradowego). Upewnij sig, ze czas rozruchu zostal dobrany
odpowiednio do aplikacji. Najlepiej, by koficowa wartosé
krzywej momentu, ustawiona w parametrze [333], zostata
osiagnieta tuz przed koficem czasu rozruchu. Wymaga to
kilku podejs¢ i préb testowych (manipulacja czasem
rozruchu).

Cas rozruchu odnosi si¢ do wszystkich trybéw startu, poza
rozruchem bezposrednim.

336 Start Time

stp |\ 10s
Domyslnie: 10s
Zakres: 1-60s

Torque Boost [337]

Dla niektérych aplikacji, niezbedne jest podbicie,
zwickszenie momentu startowego. Parametr pozwala na
osiagniecie wysokiego momentu startwoego, przez okres 0.1-
2 sekund podczas rozruchu. Umozliwia to fagodny start
silnika, nawet gdy moment startowy jest bardzo duzy.
Przykladem zastosowania moze by¢ kruszarka.

I [A]
A

FLC |

> t[s]

4—»'

\ Czas podbicia momentu

Rys. 56 Przyktad uzycia podbicia momentu.

Podbicie momentu moze by¢ aktywowane przed rampg
startowa. Regulator limitu pradowego aktywuje sie
natychamiastowo i utrzymuje prad ponizej nastawy w
“Torque Boost Current Limit” [3371] przez czas ustawiony w
“Torque Boost Time” [3372] (patrz rysunek wyzej).

Jezeli uzywasz funkcji podbicia momentowego przy starcie,
czas rozruchu wydluzony jest o parametr “Torque Boost

Time” [3372].
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Torque Boost Current Limit [3371]

3371 TB CurrLim

stp A Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Zakres: Off, 300 - 700% of I, siinika [224]

Torque Boost Time [3372]

3372 TB Time

stpA 1.0s
Domyslnie: 1.0s
Zakres: 0.1-2.0s

usatwionym w parametrze “Stop Time” [345] (patrz rysunek
nr 58).

Coast
Hamowanie wolnym wybiegiem. Softstarter odcina sie od
silnika i pozwala mu wyhamowa¢ wlasna bezwladnoscia.

Brake

Szybkie hamowanie nalezy wykorzystywaé w aplikacjach,
gdzie szybki stop zwiazany jest z poziomem bezpieczefistwa.
Po wybraniu tej nastawy, dysponujemy dwoma opcjami
(dynamiczne hamowanie vector oraz hamowanie pradem
wstecznym), ktére aktywowad nalezy z poziomu parametru

[344].

341 Stop Method
stp A Coast

8.3.4 Stop Setting [340]

Procedura stopu polega na przejeciu kontroli pradu przez
tyrystory, podczas gdy wewngtrzny stycznik obejsciowy jest
otwarty. Prawidlowa kontrola tyrystoréw nad pradem,
prowadzi do kontrolowanego stopu.

Stop Method [341]
Dostepne tryby stopu:

Linear or Square Torque Control

Momentowo kontrolowany stop uzywa si¢ w aplikacjach,
gdzie bardzo szybkie wystopowanie silnika jest szkodliwe.
Moment silnika kontrolowany jest liniowo lub kwadratowo,

Domyslinie: | 4 Coast (wolny wybieg)

LinTorg Ctr | 1 Liniowa kontrola momentu.

Sqr Torq Ctr | 2 Kwadratowa kontrola momentu.
Voltage Ctr | 3 Kontrola z rampa napieciowa.

Coast 4 | Hamowanie wolnym wybiegiem.
Brake 5 Szybkie hamowanie, zgodnie z [344].

End Torque at Stop [342]

Parametr do ustawienia koricowej wartoéci krzywej momentu

podczas hamowania z nastawy w [341].

342 EndTorqueStp

od obecnej wartosci do wartosci koricowej, ustawionej w Stp E 0%
“End Torque at Stop” [342](patrz rysunek ponizej).
d p" 3421(p b P i) Domyslnie: 0%
Moment Zakres: 0-100% of T,
A

1 Liniowy Step Down Voltage at Stop [343]

2 Kwadratowy Parametr dostepny po wyborze wartoéci “voltage control”, w
parametrze [341]. Parametr stopniowego obnizania napigcia
podczas funkgji stopu. Dhugo$¢ rampy stopu nalezy ustawié

o | Moment nominainy w parametrze “Stop Time” [345].
; 343 StepDwnVolt
342 koniec krzywe] Stp E 100%
J ° E— .
Czas stopu [345] Czas Domyslnie: 100%
Rys. 57 Kontrola momentu przy stopie. Zakres: 0 - 100% Up_sii [221]

Voltage Control

By wsytopowac silnik z rampg napigciowa, wybierz wartos¢
“Voltage Ctr” w parametrze [341]. Softstarter redukuje
napiecie wyjsciowe do wartoéci ustawionej w “Step Down
Voltage at Stop” [343]. Nastepnie napicgcie jest obnizane
liniowo az do osiagniecia wymaganego minimum, w czasie
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Napiecie

A
343

Un_siI

Czas stopu

.
|

—_—e C
345 zas

Rys. 58 Obnizanie napigcia podczas trwania funkcji stop.

Braking Method [344]

Parametr dostepny, po wyborze wartosci “Brake” w
parametrze [341]. Przed wyborem funkcji szybkiego
hamowania, upewnij sig, ze silnik i wszelkie polaczenia
mechaniczne, gotowe s3 na duze stresy mechaniczne,
generowane przez duze prady wsteczne. W celu uniknigcia
wibracji, stanéw przecigzeniowych silnika, sugerowane jest
ustawienie jak najmniejszego, mozliwego momentu
hamujacego.

UWAGA: Szybkie hamowanie przeprowadzane jest w
bardzo krotkim czasie. Nie jest zgodne z nastawa w
parametrze [345] (czas stopu).

Dynamic Vector Brake

Dynamiczne hamowanie wektorowe pozwala na zwickszanie
momentu hamujacego, podczas spadku predkosci silnika.
Dynamiczne hamowanie wektorowe moze by¢ uzywane w
aplikacjach, gdzie silnik porusza si¢ niezbyt blisko predkosci
synchronicznej. Obejmuje to wickszos¢ aplikacji, gdzie
obcigzenie hamuje, gdy nie ma podanego napiecia na silnik
(wolny wybieg, hamowanie sit tarcia, przekfadnie, pasy).
Metoda hamowania przeznaczona do pracy z malymi i
$rednimi obcigzeniami. Dla bardzo duzych obcigzen, nalezy
uzy¢ hamowania pradem wstecznym.

Dla tego trybu hamowania, nie jest wymagany dodatkowy
stycznik nawrotny.

TSA odczytuje aktualng predkosé i jezeli znajduje sie ona
powyzej limitu, ustawionego w parametrze [349], inicjacji
nastepuje funkcja hamowania dynamicznego wektor. Dla
predkosci nizszych, uzywane jest hamowanie DC.

Reverse Current Brake

Hamowanie pradem wstecznym. Ten tryb przeznaczony jest
do wyhamowywania bardzo duzych obciazeri, w krétkim
czasie. Za pomocy tej funkeji, generowaé mozna bardzo duzy
moment hamujacy, nawet dla silnika bedacego blisko
predkosci synchronicznej. Hamowanie realizowane jest przez
odwrécenie faz pradowych. By funkgja dziatata poprawnie,
wspdlpracowaé musi z dwoma zewngtrznymi stycznikami
mocy, sterowanymi z poziomu wyjs¢ przekaznikowych
softstartera TSA. Na stronie 28 przedstawiono przykladowy
schemat podlaczen stycznikéw.

Podczas startu i normalnej pracy softstartera TSA,
aktywowany jest stycznik K1. W celu hamowania pradem
wstecznym, stycznik K1 jest deaktywowany, a prace
rozpoczyna stycznik K2, ktéry odwraca fazy. Z powodéw
bezpieczeristwa, mozliwe jest ustawienie czasu opdznienia
zakaczania kolejnych stycznikéw, w parametrze [346].

By aktywowa¢ funkcje hamowania pradem wstecznym,
ustaw warto$¢ “Reverse Current Brake”, w parametrze [344].
Softstarter sprawdza aktualng predko$¢, komparuje z
ustawionym limitem w [349] i inicjuje funkcje hamowania.

Dla predkosci niskich, aktywowane jest hamowanie DC.

DC brake (hamowanie DC dla niskich predk.)
Przy hamowaniu DC, aktywne s3 tylko dwie fazy 1.2 1 L3.
Hamowanie DC zostanie automatycznie zdeaktywowane po
osiagnieciu predkosci zero, lub po uplywie czasu stopu.
Opgjonalnie, do wejscia cyfrowego, mozna podlaczy¢
zewngtrzny sygnat SSL [520]. Za pomoca dostgpnych funkgji
logicznych, stworzy¢ mozna odpowiedni warunek korica
hamowania DC.

344 Brake Method
stp [\ DynVectBrk

DynVectBrk (Dynamiczne hamowanie

D SInie:
omysinie: | O wektorowe).

DynVectBrk| O Dynamic Vector Brake

Reverse Current Brake (Hamowanie

RevCurrBrk| 1
pradem wstecznym).

UWAGA: Jezeli zasilasz kilka softstarterow z jednego
Zrodta zasilania i uzywasz funkcji szybkiego hamowania,
podtacz softstartery, zachowujac odmienne sekwencje
podlaczenia faz, np. L1-L2-L3 dla pierwszego, L2-L3-L1
dla drugiego, i tak dalej.

Dodatkowo, poza wymienionymi w tym rozdziale funkcjami
hamowania, dostepna jest réwniez funkcja “spinbrake”.
Dok}adny opis umieszczono na stronie 49.

Stop Time [345]

Parametr do ustawienia czasu hamowania. Parametr aktywny
dla wszystkich metod hamowania, poza wolnym wybiegiem
silnika (“Coast”).

UWAGA: Podczas uzywania szybkiego hamowania, czas
ustawiony w parametrze [345] moze by¢ dtuzszy niz
rzeczywisty czas hamowania.

345 Stop Time

stp I 10s
Domyslnie: 10s
Zakres: 0-120s
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Reverse Current Braking Delay [346]

W tym parametrze mozliwe jest ustawienie opéZznienia

czasowego funkcji hamowania pradem wstecznym. Gdy

wyjéciowy przekaznik, ustawiony na “RunSignalFEWD”
ulegnie deaktywacji, przekaznik ustawiony na
“RevCurrBrake” zostanie aktywowany po odliczeniu
opdznienia czasowego.

346 RevC Brk Dly

stp | 0.5s
Domyslnie: 0.5s
Zakres: 0-120s

Braking Strength [347]

Parametr stuzacy do ustawienia mocy hamowania [344].
Warto$¢ reprezentowana jako procent mocy silnika.

347 Brk Strength

Stp E 50%
Domyslnie: 50 %
Zakres: 20 - 100%

DC Braking Strength [348]

Parametr stuzacy do ustawienia mocy hamowania DC.

Warto$¢ wyrazona jako procent dostgpnej mocy hamowania

DC.
348 DCB Strength
Stp 30%
Domyslnie: 30 %
Zakres: 20 - 80%

Switch to DC Brake [349]

Parametr stuzacy do ustawienia progu predkosci dla
hamowania DC. Warto§¢ przedstawiona jako procent
znamionowej predkosci silnika.

349 SwitchToDCB

stp | 30%
Domyslnie: 30 %
Zakres: 20 - 80% predkosci znamionowej [225]

8.3.5 Jog[350]

Dokladny opis funkgji Jog przedstawiono na stronie 50.
Funkcja Jog wyzwolona moze by¢ z poziomu panelu, listwy
I/O lub komunikacji (parametr [2152] “Jog Control”).

Dla zdlanego wyzwlania funkcji Jog, nalezy ustawi¢ funkcje
wejscia cyfrowego na warto$¢ “Jog FWD” lub “Jog REV”
(520].

Na stronie 45 opisano dzialanie przyciskéw funkeyjnych,
skojarzonych z funkcja Jog.

UWAGA: Gdy uzywasz funkcji JOG, pamietaj aby
umozliwi¢ ruch w danym kierunku, w parametrze [219].

UWAGA: Gdy uzywasz funkcji Jog, przekaznik wyjSciowy,
ustawiony na funkcje “operation FWD”, bedzie aktywny.
Funkcja Jog nie wymaga dodatkowego, zewnetrznego
stycznika nawrotnego, do pracy w kierunku lewym.

n [rpm]

predkos¢ Jog

Rozkaz Jog t[s]

Rys. 59 Rozkaz Jog.

Jog Speed Forward [351]

351 JogSpd FWD
stp A 10%

Domyslnie: 10%

Zakres: 1- 30% predkosci nominalnej silnika [225]
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Jog Speed Reverse [352]

352 JogSpd REV
Stp E 10%

Domyslnie: 10%

Zakres: 1- 30% predkosSci nominalnej silnika [225]

Jog Ramp Rate [353]

Parametr do ustawienia rampy przyspieszania dla funkcji Jog.

Im wigksza nastawa, tym przyspieszanie dluzsze.

352 Jog RampRate
stp |\ 0.2s/%

Domyslnie: 0.2s/%

Zakres: 0.1.10.08/%

8.4 Load Monitor and Process
Protection [400]

8.4.1 Load Monitor [410]

W rozdziale opisano wszystkie parametry, zwiazane z funkcjg
monitora obcigzenia waltu silnika. Dokladny opis monitora
obciazenia, zawarto na stronie 56.

Wybér akeji dla alarméw i prealarméw ustawié¢ nalezy w
parametrach: [4111], [4121], [4131] oraz [4141].
Opéinienia czssowe alarméw i prealarméw, nalezy ustawié w

parametrach: [4113], [4123], [4133] oraz [4143].

* Reczne nastawy pozioméw alarméw ustaw w
parametrach: [4112], [4122], [4132] i [4142].

e Parametry automatycznego dopasowania (Autoset),
ustaw w: [4171]- [4174], alarm (autoset alarm) aktywuj
w parametrze [4175], podczas pracy z normalnym
obciazeniem (normal load - punkt odniesienia).

Wszystkie poziomy alarméw wyrazone s jako procent
nominalnej mocy silnika (parametr [223], np. 100% oznacza
nominalna moc silnika).

W parametrze [416], ustaw czy funkcja monitora obciazenia
ma by¢ aktywna podczas rozruchu (mozliwe ustawienie
opéznienia czasowego, zwiazanego z pradami startowymi).

Dokladny opis dziatania funkcji monitora obciazenia,
przedstawiono na stronie 74.

Maximum Alarm [411]

Ustawienia alarméw maksymalnych dla funkcji monitora
obciazenia.

Maximum Alarm Action [4111]

Parametr przypisania akeji dla alarmu: “Maximum Alarm”,
funkcji monitora onbciazenia.

4111 MaxAlarmAct

stp A No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip 1
Definicje podano na Tabela 23, stronie 55|
Soft Trip 3
Warning 4
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Maximum Alarm Level [4112]

Parametr ustawienia warto$ci alarmu: “Maximum Alarm
Level”. Warto$¢ alarmu pokazywana jest w obszarze F
wyswietlacza. Jednoczesnie, w tym samym obszarze,
wyswietlana jest aktualna warto$¢ obciazenia (warto$¢ w
nawiasie). Pozwala to na fatwe dopasowanie progéw alarméw,
przy jednoczesnej obserwacji obcigzenia silnika.

Poziom alarmu nalezy ustawi¢, jako procentowa warto$é
nominalnej mocy silnika [223], np. nastawa 1%, oznacza
obciazenie o warto$ci 1% nominalnej mocy silnika. Po
przekroczeniu ustawionej wartoéci alarmu, odliczanie
rozpocznie funkcja opdznienia alarmu: “Maximum Alarm
Delay”, ustawiona w parametrze [4113]. Po skoriczeniu
odliczania, TSA ponownie sprawdzi poziom obciazenia.
Jezeli nadal znajdowac si¢ bedzie powyzej nastawy,
wyzwolony zostanie alarm, z akcja ustawiong w parametrze
“Maximum Alarm Action” [4111].

Parametr moze by¢ ustawiony recznie, lub automatycznie, za
pomocg funkgji autodopasowania (“Autoset”).

Wigcej informacji podano na stronie 57. .

4112 MaxAlarmLev

Run E (Pghaft%) 116%
Domyslnie: 116%
Zakres: 0 - 200% nominalnej mocy silnika [223]

Przykfad:

Poziom alarmu “Max Alarm Level” ustawiony jest na 80%.
Oznacza to, ze jezeli na wale silnika pojawi sie obciazenie
wicksze od 80% nominalnej mocy silnika, odliczanie
rozpocznie funkcja opéznienia alarmu. Po uplywie czasu
op6znienia, TSA ponownie sprawdzi poziom obciazenia.
Jezeli nadal wynosi¢ bedzie wiecej niz 80%, wyzwolona
zostanie akcja alarmowa.

Maximum Alarm Delay [4113]

Parametr ustawienia opdznienia czasowego, dla alarmu
maksimum, funkcji monitora obciazenia.

4113 MaxAlarmDel

stp A 0.5s
Domyslnie: 0.5s
Zakres: 0.1-90s

Maximum Pre-Alarm [412]

Parametry do ustawienia prealarméw maksimum funkgji
monitora obciazenia.

Maximum Pre-Alarm Action [4121]

Parametr akcji alarmowej, dla alarmu “Maximum Pre-
Alarm?”, funkcji monitora obciazenia.

4121 MaxPreAlAct

stp [ No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip |1
Definicje podano na Tabela 23, stronie 55|
Soft Trip 3
Warning 4

Maximum Pre-Alarm Level [4122]

Parametr ustawienia wartosci obciazenia, dla maksymalnego
prealarmu funkcji monitora obciazenia. Warto$¢ wyrazona
jako procent nominalnej mocy silnika [223]. Gdy aktualna
warto$¢ obciazenia przekroczy nastawe alarmu, odliczanie
rozpocznie funkcja opéznienia czasowego dla tego alarmu,
ustawiona w parametrze “Maximum Pre-Alarm Delay”
[4123]. Po skoniczeniu odliczania, obciazenie sprawdzane jest
ponownie. jezeli nadal przekracza poziom alarmowy,
wyzwolona zostanie akcja alarmowa, ustawiona w parametrze
“Maximum Pre-Alarm Action” [4121].

Parametr moze by¢ ustawiony recznie, lub za pomoca funkcji
autodopasowania (“Autoset”). Wiecej informacji podano na
sronie 57.

4122 MaxPreAlLev

Run E (Pshaft%) 108%
Domyslinie: 108%
Zakres: 0 - 200% nominalnej mocy silnika [223]

Maximum Pre-Alarm Delay [4123]

Parametr ustawienia opdznienia czasowego, dla prealarmu
maksimum, funkcji monitora obciazenia.

4123 MaxPreAlDel
stp A 0.5s
Domyslnie: 05s
Zakres: 0.1-90s
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Minimum Pre-Alarm [413]

Parametry do ustawienia minimalnych prealarméw funkgji
monitora obcigzenia.

Minimum Pre-Alarm Action [4131]

Minimum Pre-Alarm Delay [4133]

Parametr funkcji opéznienia czasowego dla minimalnego
prealarmu funkcji monitora obciazenia. ..

4133 MinPreAlDel

Parametr ustawienia akcji alarmowej dla prealarmu stp [\ 0.5s
minimum funkcji monitora obciazenia. -
Domysinie: 0.5s
Zakres: 0.1-90s
4131 MinPreAlAct

stp [ No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip | 1

Definicje podano na Tabela 23, stronie 55,
Soft Trip 3
Warning 4

Minimum Pre-Alarm Level [4132]

Warto$¢ alarmu nalezy ustawi¢ jako procent nominalnej
mocy silnika [223]. Gdy aktualna wartos$¢ obciazenia spadnie
ponizej nastawy alarmu, odliczanie rozpocznie funkcja
opdznienia czasowego, ustawiona w parametrze “Minimum
Pre-Alarm Delay” [4133]. Po skoriczeniu odliczania, poziom
obciazenia sprawdzany jest ponownie, i jezeli nadal znajduje
sie ponizej nastawy, wyzwolona zostanie akcja alarmowa,
ustawiona w parametrze “Minimum Pre-Alarm Action”
[4131].

Parametr moze by¢ ustawiony recznie, lub za pomoca funkgji
autodopasowania (“Autoset”). Wiecej informacji podano na
stronie 57.

4132 MinPreAlLev

Run [ (Pghafi%) 92%
Domyslnie: 92%
Zakres: 0 - 200% nominalnej mocy silnika [223]

Przykfad:

Warto$¢ alarmu “Min Pre-Alarm Level” ustawiono na 40%.
Jezeli obciazenie na wale silnika spadnie ponizej nastawy 40%
, odliczanie rozpocznie funkcja opéznienia czasowego dla
tego alarmu. Po skoniczeniu odliczania, poziom obciazenia
sprawdzany jest ponownie. Jezeli obciazenie jest ponizej
nastawy, wyzwolona zostanie akcja alarmowa.

Minimum Alarm [414]

Parametry do ustawienia minimalnych alarméw funkgji
monitora obciazenia.

Minimum Alarm Action [4141]

Parametr ustawienia akeji alarmowej dla alarmu minimum
funkcji monitora obciazenia.

4141 MinAlarmAct

stp A No Action
Domyslnie: No Action (Brak akgji)
No Action | O
Hard Trip | 1

Definicje podano na Tabela 23, stronie 55|
Soft Trip 3
Warning 4

Minimum Alarm Level [4142]

Warto$¢ alarmu nalezy ustawi¢ jako procent nominalne;j
mocy silnika [223]. Gdy aktualna wartos$¢ obciazenia spadnie
ponizej nastawy alarmu, odliczanie rozpocznie funkcja
opéinienia czasowego, ustawiona w parametrze “Minimum
Alarm Delay” [4143]. Po skoriczeniu odliczania, poziom
obciazenia sprawdzany jest ponownie, i jezeli nadal znajduje
sie ponizej nastawy, wyzwolona zostanie akcja alarmowa,
ustawiona w parametrze “Minimum Alarm Action” [4141].
Parametr moze by¢ ustawiony recznie, lub za pomoca funkji
autodopasowania (“Autoset”). Wiecej informacji podano na
sronie 57.

4142 MinAlarmLev

Run E (Pghaft%) 84%
Domyslnie: 84%
Zakres: 0 - 200% nominalnej mocy silnika [223]
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Minimum Alarm Delay [4143]

Parametr ustawienia funkcji opéznienia czasowego dla
minimalnego alarmu funkcji monitora obciazenia.

4143 MinAlarmDel

stp A 0.5s
Domyslnie: 0.5s
Zakres: 0.1-90s

Start Delay [416]

Parametr do nastawy czasu opéznienia wyzwolenia funkgji
monitora obcigzenia. Duze prady rozruchowe moga
prowadzi¢ do wyzwalania akgji alarmowych. Za pomoca tego
parametru, mozliwe jest wylaczenia monitora obcigzenia na
czas startu.

Po przeprowadzeniu autodopasowania, aktualne poziomy
alarméw wyswietlane beda w: [4112], [4122], [4132] orazw
[4142].

UWAGA: Manualne nastawy nadpisuja nastawy
automatyczne, oraz ustawiaja wartos¢ parametru [4176]
Normal Load, na “Off” (wylaczone).

Akcje alarmowe dla alarméw funkcji monitora obcigzenia
(ustawianych recznie i automatycznie), nalezy ustawié w
parametrach: [4111], [4121], [4131] oraz [4141]; funkcje
op6znieri czasowych, skojarzonych z alarmami, nalezy
ustawi¢ w parametrach: [4113], [4123], [4133] oraz [4143].

Funkcje “Autoset”, mozna wyzwoli¢ réwniez z poziomu
wejscia cyfrowego [520].

Maximum Alarm Margin [4171]

Autoset [417]

Funkcja autodopasowania (“Autoset”), stanowi alternatywe
dla manualnych nastaw pozioméw alarméw, skojarzonych z
funkcja monitora obcigzenia.

UWAGA: Jezeli dokonates recznych nastaw parmetrow:
[4112], [4122], [4132] oraz [4142], nie musisz wyzwalaé
funkcji autodopasowania (“Autoset”).

Po wyzwoleniu funkeji “Autoset”, do parametru [4176]
Normal Load, wpisana zostanie warto$¢ aktualnego
obciazenia na wale silnika (normal load), ktéra stanowi¢
bedzie punkt odniesienia do nastaw poszczegélnych progéw
alarméw. Poziomy alarméw ustawiane sg automatycznie,
wedle ponizszego:

1abela 28 Poziomy alarmdw.

Typ alarmu Kalkulacja

[4176] Normal Load +

[4112] MaxAlarmLev| 1211 MaxAlarmMar

Przecigzenie
[4176] Normal Load +

[4122] MaxPreAlLev | 11751 MaxPreAlMar

[4176] Normal Load -

[4132] MinPreAlLev | /1231 MinPreAIMar

Parametr ustawienia marginesu dla alarmu maksimum
416 Start Delay funkcji monitora obciazenia. Margines dodany zostanie jako
stp | 10s procent mocy znamionowe;j silnika do wartosci odniesienia
(normal load)[4176].
Domyslnie: 10s
Zakres: 1-999s UWAGA: Zmiana marginesu alarmu, bez wyzwalania

funkcji “Autoset” nie spowoduje zmiany poziomu tego
alarmu.

4171 MaxAlarmMar
Stp E 16%

Domyslnie: 16%

Zakres: 0-100% [223]

Przyktad:

Prametr “Maximum Alarm Marlgin” ustawiono na warto$¢
16%. Warto$¢ odniesienia obciazenia na wale (normal load),
wynosi 45%. Alarm maksimum zostanie ustawiony na
warto$¢ 61%. Jezeli aktualne obcigzenie przekroczy te
warto$¢, odliczanie ropocznie funkcja opéznienia czasowego.
Po skoriczeniu odliczania, TSA ponownie sprawdzi aktualne
obciazenie. Jezeli nadal obciazenie wynosi¢ bedzie wiecej niz
nastawa, wyzwolona zostanie akcja alarmowa.

Maximum Pre-Alarm Margin [4172]

Parametr ustawienia marginesu dla prealarmu maksimum
funkcji monitora obcigzenia. Margines dodany zostanie jako
procent mocy znamionowej silnika do wartosci odniesienia

(normal load)[4176].

Niedocigzenie
[4176] Normal Load -

[4142] MinAlarmLev | 11241 MinAlarmMar

4172 MaxPreAlMar
stp A 8%

UWAGA: Zmiana marginesu alarmu, bez wyzwalania
funkcji “Autoset” nie spowoduje zmiany poziomu tego
alarmu.

Domyslnie: 8%

Zakres: 0-100% [223]
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Minimum Pre-Alarm Margin [417 3]

Parametr ustawienia marginesu dla prealarmu minimum
funkcji monitora obcigzenia. Margines odjety zostanie jako
procent mocy znamionowej silnika od wartosci odniesienia

(normal load)[4176].

4173 MinPreAlMar

stp A 8%
Domyslnie: 8%
Zakres: 0 - 100% nominalnej mocy silnika [223]

Przykfad:

Parametr “Min Pre-Alarm Margin” ustawiono na warto$¢
10%. Warto$¢ odniesienia (normal load), wynosi 45%.
Warto$¢ prealarmu minimum wynosi 35% znamionowej
mocy silnika. Jezeli aktualne obciazenie spadnie ponizej 35%,
odliczanie rozpocznie funkcja opdZnienia czasowego
prealarmu minimum. Po zakorczeniu odliczania, TSA
ponownie sprawdzi poziom obciazenia. Jezeli nadal
obciazenie bedzie nizsze od 35%, wyzwolona zostanie akcja
alarmowa, zgodnie z nastawa w [4131].

Minimum Alarm Margin [4174]

Parametr ustawienia marginesu dla alarmu minimum funkgji
monitora obcigzenia. Margines odjgty zostanie jako procent
mocy znamionowe;j silnika od warto$ci odniesienia (normal

load)[4176].].

4174 MinAlarmMar

stp FA 16%
Domyslnie: 16%
Zakres: 0 - 100% nomnalnej mocy silnika [223]

Autoset Alarm [4175]

W celu przeprowadzenia autodopasowania, wybierz w
wy
parametrze warto$¢ “Yes” i potwierdZ przyciskiem “ENTER”.
Wyswietlony zostanie komunikat: “Autoset OK” (lub
w1 g . . )

Failed” przy niepowodzeniu). Po przeprowadzeniu
autodopasowania (funkcja “Autoset”), aktualna wartos¢
obciazenia zostanie zapisana, jako warto$¢ odniesienia do
ustawienia pozioméw alarméw [4176]. Nastgpnie poziomy
alarméw, zostana ustawione automatycznie, wedle formu

! Y
podanej w tabeli 28.
Jezeli zmianisz nastawy margineséw alarméw, ponownie
nalezy wyzwoli¢ funkcj¢ “Autoset” w celu aktualizacji nowych
nastaw. Stare nastawy zostana nadpisane.
Funkcje “Autoset” wyzwoli¢ mozna z poziomu wejscia
cyfrowego, do ktdrego przypisana jest funkcja: “Autoset”.
Funkcja wyzwalana jest tylko i wytacznie zboczem sygnatu.

Podczas przeprowadzania funkcji “Autoset”, silnik musi
operowac z danym obcigzeniem.

UWAGA: Jezeli podczas przeprowadzania funkcji
“Autest”, silnik stoi w miejscu, lub nie operuje w
jakikolwiek sposob, na wyswietlaczu pojawi sie
komunikat: "Failed!". Powtorz procedure przy
pracujacym silniku.

4175 AutoSet Alrm
Run E(Pshaft)% No
Domyslinie: No
No 0 Nie
Yes 1 | Tak

Normal Load [4176]

Parametr przeznaczony tylko do odezytu. Jezeli wartosé
ustawiona jest na “Off”, ustawienia funkcji Autoset nie sg
aktywne. Nalezy dokona¢ nastaw recznych w parametrach:
[4112], [4122], [4132] oraz [4142] .

Jezeli parametr wyswietla okreslong liczbe, oznacza to, ze
funkcja Autoset jest aktywna, a warto$¢ tego parametru
stanowi punkt odniesienia do ustawienia pozioméw

alarmoéw.
Tylko do 4176 Normal Load
odczytu stp F} Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Zakres: Off (Autoset wy%aczope) o
0 - 200% nominalnej mocy silnika [223]
Przyktad:

Parametr wskazuje warto$¢ 78%. Oznacza to, ze podczas
przeprowadzania funkcji “Autoset”, obcigzenie wynosito
78% nominalnej mocy silnika [223], i stanowi punkt
odniesienia do nastaw pozioméw alarméw. Poziomy alarméw
ustawiane s3 jako suma lub réznica wartosci [4176]+/-
nastawy margineséw alarméw [4171] - [4174].
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8.4.2 Process protection [420]

External Alarm [421]

Parametr stuzacy do ustawienia reakgji softstartera TSA na
zewngtrzny sygnat awarii. Kazde z wej$¢ cyfrowych,
ustawione moze by¢ jako “Ext. Alarm 17 lub “Ext. Alarm 2”
(kolejno: alarm zewnetrzny 1 i 2). Po skonfigurowaniu
wejscia cyfrowego na sygnalizacj¢ zewngtrznego alarmu i
otrzymaniu sygnatu alarmu (deaktywacja wejscia, zbocze
opadajace), wykonana zostanie jedna z ustawionych akgji
alarmowych, dla awarii zewngtrznej, w parametrze [4211]

lub [4212].

Locked Rotor Alarm Action [4221]

4221 LockRot AA
stp ) No Action

Domyslnie: No Action (Brak akgji)

No Action

Hard Trip
Definicje podano na Tabela 23, stronie 55,

0
1
Soft Trip 3
4

Warning

UWAGA: Jezeli przypisana zostanie funkcja zewnetrznej
awarii, do wiecej niz jednego wejscia cyfrowego i
wejscia zostana wyzwolone (reakcja na zbocze
opadajace), skutkowac to bedzie wyzwoleniem
odpowiedniej akcji alarmowej (czytanie wej$¢ przez
bramke logiczng OR).

External Alarm 1 Alarm Action [4211]

Parametr przypisania akcji alarmowej dla awarii zewnetrz. 1.

4211 ExtAlarmlAA

stp Hard Trip
Domyslinie: Hard Trip (Ciezki btad)
No Action | O
Hard Trip |1 Definicje podane zostaty na Tabela 23,
Soft Trip 3 | stronie 55.
Warning 4

External Alarm 2 Alarm Action [4212]

4212 ExtAlarm2AA

stp Hard Trip
Domysinie: Hard Trip (Ciezki btad)
No Action | O
Hard Trip | 1 Definicje podane zostaty na Tabela 23,
Soft Trip 3 | stronie 55.
Warning 4

Rotor Locked [422]

Parametr do ustawienia akeji alarmowej, dla alarmu
zablokowanego silnika. Po wyzwoleniu alarmu
zablokowanego silnika, wymagane jest podanie sygnatu reset,
w celu restartu TSA. Mozliwe jest réwniez ustawienie funkgji
autoresetu dla tego alarmu, w parametrze [2524].

Locked Rotor Time [4222]

Parametr do ustawienia opdZznienia czasowego alarmu
zablokowanego silnika. Jezeli prad silnika przekroczy
ustalony limit, w parametrze [4223], przez czas dtuzszy niz
ustawiony w parametrze [4222], wyzwolony zostanie alarm,
z akcja ustawiona w parametrze [4221].

4222 LockRotTime

Stp f{M1: 5s
Domyslnie: 5s
Zakres: 0.1-10s

Locked Rotor Current [4223]

Limit pradu dla alarmu zablokowanego silnika. Domyslnie
wynosi on 480% nominalnego pradu silnika.

4223 LockRotCurr

Stp fAM1: 480%
Domyslnie: 480% (4.8 x I gi1)
Zakres: 100% - 1000% (1.0 x I gji- 10.0 x 1, &)
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8.4.3 Mains Protection [430]

Softstarter Emotron TSA w sposéb ciagly monitoruje jakos¢
napiccia zasilajacego. Urzadzenie oferuje szereg
zabezpieczeti, zwigzanych z zasilaniem: zanik faz, asymetria
faz, zbyt wysokie i niskie napiecie, kolejnos¢ faz. Ponizsze
parametry stuza do ustawienia wyzej wymienionych
zabepieczen.

Voltage Unbalance Alarm [431]

Parametr alarmu asymetrii faz zasilajacych.

Voltage Unbalance Alarm Action [4311]

Wybierz akcje alarmowa po wykryciu asymetrii faz zasilania:

4311 VoltUnbal AA

stpA No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip 1

Definicje podano na Tabela 23, stronie 55/
Soft Trip 3
Warning 4

Voltage Unbalance Level [4312]

Ustaw odpowiednie progi asymetrii faz, wyrazone jako
procent nominalnego napiecia silnika. Jak tylko zostanie
wykryta wigksza réznica, od nastawy, pomiedzy dwoma
dowolnymi fazami, TSA rozpocznie odliczanie czasu
op6znienia dla tego alarmu, ustawionego w parametrze
[4313]. Po odliczeniu czasu, jezeli stan alarmowy nadal
bedzie wystgpowad, podjeta zostanie akcja alarmowa, zgodna
z nastawg w parametrze [4311].

4312 UnbalLevel

stp I} 10%
Domyslnie 10% napigcia znamionowego [221].
Zakres: 2 - 25% napiecia znamionowego [221].

Voltage Unbalance Alarm Delay [4313]

Ustaw czas op6znienia dla alarmu asymetrii faz.

4313 VoltUnbDel

stp i} 1ls
Domyslnie: 1s
Zakres: 1-90s

Over-Voltage Alarm [432]

Parametr alarmu zbyt wysokiego napigcia zasilania.

Over-Voltage Alarm Action [4321]
Wybierz jedna z akcji alarmowych, po wykryciu zbyt
wysokiego napigcia zasilania:

4321 OverVolt AA

stp [ No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip |1

Definicje podano na Tabela 23, stronie 55|
Soft Trip 3
Warning 4

Over-Voltage Level [4322]

Ustaw odpowiedni poziom napiecia, ktéry wyzwalaé bedzie
alarm zbyt wysokiego napigcia. Warto$¢ wyrazona jako
procent nominalnego napiecia zasilania silnika. Jak tylko
wykryte zostanie napigcie wyzsze niz ustawione w tym
parametrze, przez czas dluzszy niz nastawa w parametrze
[4323], nastapi akcja alarmowa, zgodna z nastawa w
parametrze [4321].

4322 OverV Level

Stp E 115%
Domyslnie: 115% napiecia nominalnego [221].
Zakres: 100 - 150% napiecia nominalnego[221].

Over-Voltage Alarm Delay [4323]

Ustaw odpowiednie opéznienie czasowe alarmu zbyt
wysokiego napigcia.

4323 OverV Del

stp I} 1ls
Domysilnie: 1s
Zakres: 1-90s
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Under-Voltage Alarm [433]

Parametr alarmu zbyt niskiego napiecia zasilajacego.

Under-Voltage Alarm Action [4331]

Wybierz jedna z dostgpnych akcji alarmowych dla zbyt
niskiego napigcia zasilajacego.

4331 UnderVolt AA

stp [ No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip | 1

Definicje podano na Tabela 23, stronie 55,
Soft Trip 3
Warning 4

Under-Voltage Level [4332]

Ustaw odpowiedni poziom zbyt niskiego napiecia
zasilaja,cego, jako procentowa warto$é znamionowego
napiecia silnika. Jak tylko wykryte zostanie zbyt niskie
napiecie, przez czas dluzszy niz nastawa w parametrze [4333],
podjeta zostanie akcja alarmowa, zgodna z nastawa w

parametrze [4331].

4332 UnderV Level

Stp E 85%
Domyslnie: 85% napiecia nominalnego [221].
Zakres: 75 - 100% napiecia nominalnego [221].

Under-Voltage Alarm Delay [4333]

Ustaw czas opéznienia dla alarmu zbyt niskiego napigcia

zasilajacego,
4333 UnderV Del
stp F} 1s
Domyslnie: 1s
Zakres: 1-90s

Phase Reversal Alarm [434]

Parametr alarmu zlej kolejnosci faz zasilajacych.

Phase Reversal Alarm Action [4341]

Wybierz jedna z dostgpnych akgji alarmowych dla zlej
kolejnosci faz zasilajacych. Softstarter przy kazdej probie
startu, sprawdza¢ bedzie kolejnos¢ faz zasilajacych. Jezeli
kolejno$¢ bedzie odmienna od nastawy w parametrze
[4342], podjeta zostanie jedna z wybranych akcji
alarmowych.

TSA sprawdza kolejno$¢ faz przy spelnieniu warunkéw:
silnik podtaczony, podane napiecie zasilajace.

4341 PhaseRevAA

stp [ No Action
Domyslnie: No Action (Brak akcji)
No Action | O
Hard Trip |1

Definicje podano na Tabela 23, stronie 55|
Soft Trip 3
Warning 4

Allowed Phase Sequence [4342]

Podaj odpowiednia kolejnos¢ faz zasilajacych. W odniesieniu
do tej nastawy, wyzwalany bedzie, lub nie, alarm blednej
kolejnosci faz.

4342 AllowedSequ
stp F} L123
Domyslnie: L123
Wybor: L123 lub L321
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8-5 I/O [500] 512 AnIn Setup

Zestaw parametrow, stuzacych do ustawienia wszystkich stp [ 4-20mA
wej$é/wyjéé softstartera TSA.

L 4-20 mA
Domysinie:
8.5.1 Analogue Input [510]
P . . . W zaleznosci od| Ustawienia pozycji zworki S1
arametry Zwigzane 7 WCJSClaml analogowyml.
4-20mA |0 Standard 4 - 20mA.
Analogue Input Function [511]
. . . L, Standard O - 20mA.
Ustaw odpowiednia funkcj¢ wejscia analogowego. 0-20mA |1
Nastawa wtasna uzytkownika standardu
511 AnIn Fc UsermA |2 | pradowego. Definicja za pomocg [5131] i
Stp E Process Val [5132].
Domyslnie: Process Val (warto$¢é procesowa) 0-10V 4 Standard 0 - 10 VDC.
Off 0 | Inputis not active (wytaczone)
Standard 2 - 10 VDC.
Wejscie jako wskaz wartosci procesowej, 2-10V 5
Process Val| 3 | ktéra wykorzystywana moze by¢ do startu
urzadzenia. Wyswietlanie wartosci. Nastawa wtasna uzytkownika standardu
User V 6 | napieciowego. Definicja za pomocg [5131]
i [5132].

UWAGA: Gdy wartos¢ parametru “Anin Fc” wynosi "Off”,
sygnat nadal wykorzystywany moze by¢ przez

komparatory (“Comparators” [610]). UWAGA: Zmiana pozycji zworki S1, nie ma wptywu na
nastawe parametrow. Zmianiajac pozycje zwroki S1,
zmien réwniez nastawy odpowiednich parametrow.

Analogue Input Setup [512]
Wybierz odpowiedni standard elektryczny wejscia Analogue Input Advanced [513]

analogowego. Wejscie moze by¢ skonfigurowane jako

pradowe (4-20 mA), lub napieciowe (0-10 V). Dostgpna jest
réwniez nastawa wlasna. Wybdr standardu, w pierwszej UWAGA: Ponizsze parametry powiazane sa z
parametrem [512]. W zaleznosci od wyboru, wartosci

kolejnosci odby¢ sie powinien z poziomu sprzgtowego. Ustaw © <l ’
parametrow wyswietlane beda jako “mA” lub “V”.

zworke S1 w pozadanej pozycji.

513 AnIn Advan

stp E)

Anin Min [5131]

Ustawienie warto$ci minimalnej, przy wyborze “User mA/V”
w parametrze [512].

Rys. 60 Wybor standardu wejscia, za pomocq zworki S1. 5131 AnIn Min
stp A 0V/4.00mA
UWAGA: Po wyborze zworka S1 standardu Domyslnie: Min (0 V/4.00 mA)
napieciowego, dostepne beda tylko wartosci zwigzane z 0.00-20.00 mA
trybem napieciowym. Jezeli wybrany zostanie standard Zakres: ) )
pradowy, dostepne beda tylko wartosci zwigzane z 0-10.00V

trybem pradowym.
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Anin Max [5132]

Ustawienie warto$ci maksymalnej, przy wyborze “User mA/
V” w parametrze [512]”

5132 AnIn Max
Stp 10.0V/20.00mA

Domysinie: Max (10.00 V/20.00 mA)
Zakres: 0.00-20.00 mA
' 0-10.00V

AniIn Function Min [5134]

Skalowanie wartosci procesowej, warto$¢ minimalna.

Domyslne skalowanie zalezy od wyboru w parametrze [511].

5134 AnIn FcMin

stp A Min
Domysinue: Min
Min 0 Min value (warto§¢é minimalna)
Max 1 Max value (warto§¢ maksymalna)

Zdefiniowane przez

User-defined) 2 uzytkownika[5135]

AniIn Function Value Min [5135]

Okreslenie wartoéci minimalnej dla sygnatu procesowego.
Parametr widoczny, po wyborze “User-defined” w
parametrze [5134].

5135 AnIn VaMin
stp | 0.000

Domyslnie: 0.000

Zakres: -10,000.000 - 10,000.000

Anln Function Max [5136]

Skalowanie wartosci procesowej, warto$¢ maksymalna.
Domys$lne skalowanie zalezy od wyboru w parametrze [511].

5136 AnIn FcMax

stp [ Max
Default: Max
Min 0 Min value
Max 1 Max value
User-defined| 2 Define user value in menu [5137]

AniIn Function Value Max [5137]

Okreglenie wartoéci maksymalnej dla sygnalu procesowego.
Parametr widoczny, po wyborze “User-defined” w
parametrze [5136].

5137 AnIn VaMax
stp A 0.000

Domyslnie: 0.000

Zakres: -10,000.000 - 10,000.000

UWAGA: Za pomoca parametrow “Anin Min”, “Anin
Max”, “Anin Function Min” oraz “Anin Function Max”,
mozliwe jest, np. odpowiednie przeskalowanie sygnatu,
uwzgledniajace spadek napiecia sygnatu (dlugie kable
sterownicze, spadek napiecia podczas przesytu).

Przyktad:

Uzywamy czujnika o ponizszej charakterystyce:

Zakres:  0-3 bar

Wyjscie:  2-10 mA

Parametry wejscia analogowego, nalezy ustawi¢, jak ponizej:
[512] Anln Setup = User mA

[5131] Anln Min = 2 mA

[5132] Anln Max = 10 mA

[325] Process Max= 3.000 bar

Wartos¢é procesowa

3.000 bar{- - -~ - - boememnenas : -
0.000 bar : ' ' Wartos¢
0mA  2mA 10mA 20mA wejscia

Rys. 61 Ustawienie wejscia analogowego do pracy z
gewngtrznym czujnikiem.
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Anin Filter [5139]

Parametr filtru dla wejécia analogowego. Gdy sygnat
wejsciowy jest niestabilny, uzycie filtru wejsciowego, moze
poprawi¢ stabilno$¢ sygnatu. Rysunek ponizej ilustruje
dziatanie filtru, w zaleznoéci od nastawy czasu filtrowania.

5139 AnIn Filt

stp |\ 0.100s
Domyslnie: 0.100 s
Zakres: 0.001 - 10.0s

Anin
Oryginalny sygnat Anin

100% [-==-----~

Sygnat po filtracji
63% [----------f----- - /
I >t [s]
<l T -
- 5xT o
Rys. 62

Anln Enable [513A]

Parametr aktywacji wejécia analogowego, w zaleznosci od
stanu wejécia cyfrowego. Przypisz funkeje “Anln Select”, do
jednego z wejs¢ cyfrowych. W zaleznosci od nastawy
niniejszego parametru, wejécie analogowe bedzie aktywne lub

nie.
513A AnIn Enabl
stp [ On
Default: On
On 0 | Wejscia Anln zawsze aktywne
) Wejscie Anln aktywne, gdy brak sygnatu na
IDigIn 1 o
wejsciu cyfrowym.
. Wejscie Anin aktywne, gdy aktywne jest
DigIn 2 P
réwniez wejscie cyfrowe.

8.5.2 Digital Inputs [520]

Parametry zwiazane z ustawieniami wej$¢ cyfrowych
softstartera TSA.

UWAGA: Parametry zwigzane z dodatkowymi wejSciami,
pojawiag sie, w momencie instalcji opcyjnej karty 1/0.

Digital Input 1 [521]

Wybdér funkeji dla wejscia cyfrowego 1.

Standardowo dostepne sg cztery wejscia cyfrowe.

Jezeli ta sama funkcja przypisana jest do wigcej niz jednego
wejscia cyfrowego, realizowana bedzie funkcja logiczna OR

dla tych wejsé.
521 DigIn 1
Stp [\ Run FWD
Domysinie: Run FWD (start prawo).
Off 0 | Wytgczone, wejscie w stanie niskim.
Komenda stop, z trybem stopu ustawionym
Sto 1 w parametrze [340].
P UWAGA: Komenda stop reaguje na zbocze
opadajace sygnatu.
Komenda reset. Resetowanie btedu,
funkcja autoresetu.
Reset 2

UWAGA: Sygnat reset reaguje na zbocze.
Autoreset reaguje na poziom sygnatu.

Komenda ENABLE (pozwolenie na prace).
Bez tego sygnatu niemozliwy jest start. Po
zdjeciu sygnatu podczas pracy, silnik
Enable 3 | hamuje wolnym wybiegiem.

UWAGA: Jezeli zadno z wej$¢ cyfrowych nie
ma przypisanej funkcji ENABLE,
pozwolenie na prace jest ciggle aktywne!

Run FWD 4 | Start w prawo.

Start w lewo. Wymagany dodatkowy

Run REV 5 stycznik nawrotny.

Start predkosci Jog w prawo. Predkos¢
ustawiana w parametrze [350].

Jog FWD 6 | UWAGA: Wybor reakcji na zbocze/poziom w
parametrze [21A].

Start predkosci Jog w lewo. Predkos¢
ustawiana w parametrze [350].

Jog REV 7 | UWAGA: Wybdr reakcji na zbocze/poziom w
parametrze [21A].

Aktywacja zestawu parametru. Patrz Tabela

Set Ctrl 1 8 29

SetCtrl2 |9 Aktywacja zestawu parametréw. Patrz
Tabela 29.

Loc/Rem 10 Aktywacja trybu lokalnego (local),

zdefiniowanego w parametrze [2173].
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Aktywacja/deaktywacja wejScia

Anin Select | 11 analogowego wedle nastawy w [513A].

Aktywacja funkcji autodopasowania
(“Autoset”[417]).

UWAGA: Wybor reakcji na zbocze/poziom w
parametrze [21A].

Autoset 12

Wyzwolenie funkcji Spinbrake - patrz opis
Spinbrake | 13| na stronie 49. Mozliwa akcja podczas
postoju (softstarter stoi, silnik wiruje).

Wyzwalanie zewnetrznej awarii 1. WejScie
reaguje na zbocze opadajace. Jezeli zaden
Ext. Alarm 1| 16| sygnat nie jest podpiety do tego wejscia,
softstarer natychmiastowo przejdzie w tryb
btedu.

Wyzwalanie zewnetrznej awarii 2. WejScie
reaguje na zbocze opadajace. Jezeli zaden
Ext. Alarm 2| 17 | sygnat nie jest podpiety do tego wejscia,
softstarer natychmiastowo przejdzie w tryb
btedu.

Timer 1 [6311] bedzie aktywowany przy

Timer 1 18 .
zboczu narastajgcym sygnatu.

Timer 2 [6321] bedzie aktywowany przy

Timer 2 19 .
zboczu narastajgcym sygnatu.

Timer 3 [6331] bedzie aktywowany przy

Timer 3 20 .
zboczu narastajgcym sygnatu.

Timer 4 [6341] bedzie aktywowany przy

Timer 4 21 .
zboczu narastajgcym sygnatu.

Tabela 29
Zestaw parametrow Set Ctrl 1 Set Ctrl 2
A 0 0
B 1 0
C 0 1
D 1 1

UWAGA: By zmieni¢ zestaw parametréw z poziomu wejsé
cyfrowych, ustaw wartos¢ parametru 241 Digin. Wybor
danego zestawu odbywa sie w sposob bitowy (patrz
tabela wyzej).

Digital Input 2 [522] to Digital Input 4
[524]

Te same ustawienia jak przy wejsciu cyfrowym Digln 1[521].
Ustawienie domyslne Digln 2 [522] to funkcja “Stop”.
Ustawienie domys$lne Digln 3 [523] to funkcja “Set Ctrl 17,
ustawienie domyslne Digln 4 [524] to funkcja “Reset”.

Additional digital inputs [529] to [52E]
Dodatkowe wejscia cyfrowe, dostepne sa po zainstalowaniu
opcyjnej karty I/O: “B1 Digln 17 [529] - “B2 Digln 3”
[52E]. “B” oznacza karte opcyjna, 1 i 2 oznaczaja numer
karty opcyjnej (wedle kolejnosci instalcji w slotach).
Ustawienia takie same jak dla “Digln 1”7 [521]. Ustawienia
domyslne wszystkich dodatkowych wejs¢ wynosza “Off”.

8.5.3 Analogue Output [530]

Parametry zwigzane z ustawieniami wyjscia analogowego.
Wyjscie sygnalizowaé moze aktualny stan softstartera,
podawaé moze informacje o konkretnej zmiennej, lub stuzy¢
moze jako mostek dla wejécia analogowego (podanie na
wyjscie warto$ci wejsciowe;j).

Analogue Output Function [531]

Ustaw funkcje wyjscia analogowego.

531 AnOut Fc

stp [}

Current

Domyslnie: Current (Wskaz pradu)

Off 0 Wytaczone.

Torque 2 Wskaz momentu.

Process Val | 3 Wskaz wartosci procesowej.
Shaft Power | 4 Aktualna moc na wale.
Current 6 Wskaz pradu.

El power 7 Wskaz mocy elektrycznej.
Anin 10 Podanie wartosci z wejscia

analogowego.

Line Voltage| 14 Wskaz napiecia zasilania.

Used Th Cap| 15 Wskaz wartosci 1%t (catka Jolue’a).
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Analogue Output Setup [532]
Wybér standardu elektrycznego wyjécia analogowego.

532 AnOut Setup
Stp m 4-20mA
Domyslnie: 4-20mA
4-20mA 0 Standard 4 - 20 mA.
0-20mA 1 Standard O - 20 mA
Nastawa pradowa uzytkownika.
User mA 2 Ustawienia za pomocg: AnOut Min i
AnOut Max.
0- 10V 4 Standard 0 -10 VDC
2-10V 5 Standard 2 - 10 VDC
Nastawa napieciowa uzytkownika.
User V 6 Ustawienia za pomocg: AnOut Min i
AnOut Max.

UWAGA: Funkcja mostkowania dla wejScia i wyjScia
analogowego, dziala poprawnie, tylko wtedy, gdy
wejscie i wyjScie dziataja w tym samym standardzie
elektrycznym (funkcja podawania wartosci z wejScia
analogowego na wyjscie analogowe).

Analogue Output Advanced [533]

Zestaw parametréw, za pomoca ktorych, uzytkownik moze
sam okregli¢ standard elektryczny wyjécia analogowego. W
zaleznosci od nastawy w parametrze [532] Analogue output
setup, wartosci parametréw bedg widoczne jako “mA” lub
“V.

do standardu pradowego lub napi¢ciowego. Wpisz warto§¢
maksymalng, wedle uznania.

5332 AnOut Max

stp I\ 20.00mA
Domyslnie: 20.00 mA
Zakres: 0.00-20.00 mA, 0-10.00 V

AnOut Function Minimum [5334]

Skalowanie wartosci procesowej, warto$¢ minimalna.
Domyslne skalowanie zalezy od wyboru w parametrze [531].

5334 AnOutFcMin

stp Min
Domyslinie: Min
Min 0 Wartos¢ minimalna
Max 1 Wartosé maksymalna

Zdefiniowana przez uzytkownika w

User-defined | 2 parametrze [5335]

Tabela ponizej przedstawia odpowiadajace wartosci
maksymalne i minimalne, w zaleznosci od danej funkgji ,
wskazywanej przez wyjscie analogowe.

Tabela 30

AnOut

Funkcja Maks. Wartosé

Min. wartosé

Process Value | Process Min [324] | Process Max [325]

533 AnOut Advan

stp [\

Analogue Output Minimum [5331]

Parametr jest wyswietlany w przypadku wyboru wartosci
“User mA” lub “User V” w parametrze “AnOut Setup” [532].
W zaleznosci od nastawy, wartosci parametréw zaadoptuja sig
do standardu pradowego lub napigciowego. Wpisz wartos¢
minimalna, wedle uznania.

5331 AnOut Min

stp I 4.00mA
Domyslnie: 4.00 mA
Zakres: 0.00 - 20.00 mA, 0 - 10.00 V

Analogue Output Maximum [5332]

Parametr jest wyswietlany w przypadku wyboru wartosci
“User mA” lub “User V” w parametrze “AnOut Setup” [532].

W zaleznosci od nastawy, wartosci parametréw zaadoptuja sie

Shaft Power ow Moc na wale[223]

Current 0A Prad silnika[224]

El Power ow Moc silnika [223]

Output Voltage| OV Napiecie silnika [221]

Torque 0% 250 % Moment
Anin Anin Function Min | Aniln Function Max
Przyktad:

Wybierz funkcjg wyjécia analogowego “Shaft Power” (moc na
wale) w parametrze [531]. Uzyj wartoéci domyslnej
parametru [532] = 4-20 mA.

Ustaw "AnOutFcMax” [5336] na “User-defined” oraz
“AnOutVaMax” [5337] = 150 kW.

Wynikowo na wyjsciu otrzymamy sygnat od 4 mA do 20mA:
ktéry oznacza wartosci: od 0 W do 150 kW. (wskaz mocy na
wale).
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AnOut Function Value Minimum [5335]

Parametr ustawienia warto$ci minimalnej sygnatu, po
wyborze wartoéci “User-defined” w parametrze [5334].

8.5.4 Relays [550]

Parametry do ustawienia wszystkich wyj$¢ przekaznikowych..

5335 AnOutVaMin
stp | 0.000

UWAGA: Parametry zwigzane z dodatkowymi wyjsciami
przekaznikowymi, ujawnia sie natychmiastowo po
instalacji dodatkowej karty 1/0.

Domyslnie: 0.000

Zakres: -10,000.000-10,000.000

AnOut Function Maximum [5336]

Skalowanie wartoséci procesowej, warto$¢ maksymalna.

Domyf{lne skalowanie zalezy od wyboru w parametrze [531].

Relay 1 [551]
Przypisanie funkgji do przekaznika wyjsciowego 1.

551 Relay 1

5336 AnOutFcMax

stp [\ Max
Domyslnie: Max
Min 0 | Warto$¢ minimalna
Max 1 | WartoSc maksymalna

Stp [ Operation

Domyslnie: Operation (praca)
Off 0 V\(y’@czone. WyjScie ciggle w stanie

niskim.

Wyjscie ciagle zatgczone. Przydatne
On 1 -

podczas szukania usterek.
Operation 2 Praca silnika (patrz rysunek 63).

Zdefiniowana przez uzytkownika w

User defined | 2 parametrze [5337 ]

No Operation |3 Brak pracy silnika.

Bypass mode | 4 Aktywacja bypasu (patrz rysunek 63).

NOTE: Mozliwe jest odwrocenie wyjScia. W tym celu
ustaw: “AnOut Min” > “AnOut Max”.

Wskaz operacji przyspieszania lub

AnOut Function Value Maximum [5337]

Parametr ustawienia warto$ci maksymalnej sygnatu, po
wyborze wartoéci “User-defined” w parametrze [5334].

Acc/Dec 5 hamowania (rampy ACC i DEC).
No Trip 6 Brak btedow.
Trip 7 Btad.

5337 AnOutVaMax
stp A 0.000

Btad, ktéry moze by¢ usuniety funkcja

AutoRst Tri
utoRst Trip 8 autoreset.

Warning 9 Ostrzezenie.

Domyslnie: 0.000

Zakres: -10,000.000-10,000.000

Gotowos¢ softstartera do pracy.
Ready 10 | Podane napiecie, silnik podtaczony,
oczekiwanie na sygnat start.

Prad wyjSciowy jest wiekszy niz prad

1> 11 . -
n_mot znamionowy silnika.

Wyjscie uzywane podczas zatgczania
RevCurrBrake | 12 | stycznika do hamowania pradem
wstecznym.

Sygnalizacja min. lub max. alarmu

LoadMonAlarm 13 funkcji monitora obcigzenia.

Pre Alarm 14 Sygng”zaqg min. Iup max: prealarmu
funkcji monitora obcigzenia.

Max Alarm 15 | Aktywny alarm max.

Max PreAlarm | 16 | Aktywny prealarm max.

Min Alarm 17 | Aktywny alarm min.

Min PreAlarm | 18 | Aktywny prealarm min.

CA1l 19 | Wyjscie komparatora analogowego 1.

A1 20 | Zanegowane wyjscie komp. anal. 1
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CA2 21 | Wyjscie komp. anal. 2 CLK2 65 | Wyjscie zegara 2 (Clock logic [660]).
1A2 22 | Zanegowane wyjScie komp. anal. 2 ICLK2 66 | Zanegowane wyjscie zegara 2.
CA3 23 | Wyjscie komp. anal. 3 Run Signal 67 | Aktywna komenda start.
| .
1A3 24 | Zanegowane wyjscie komp. anal. 3 Log/Remm o Aktywna funkcja Local/Rem (zdalne,/
CA4 25 | Wyjscie komparatora anal. 4 lokalne).
| .
A4 26 | Zanegowane wyjscie komp. anal. 4 Ace 69 | Przyspieszanie silnika
b1 27 | Wyjscie komp. cyfrowego 1 Dec 70 | Hamowanie silnika
| -
D1 28 | Zanegowane wyjscie komp. cyfr. 1 Digin 1 71 | Aktywne wejscie cyfrowe 1
Cbhb2 29 | Wyjscie komparatora cyfrowego 2 Digin 2 72 | Aktywne wejscie cyfrowe 2
| .
D2 30 | Zanegowane wyjscie komp. cyfr. 2 Digin 3 73 | Aktywne wejscie cyfrowe 3
o3 31 | Wyjscie komp. cyfrowego 3. Digln 4 74 | Aktywne wejscie cyfrowe 4
| .
D3 32 | Zanegowane wyjscie komp. cyfr. 3 Kopia sygnatu start w prawo. Sygnat
CD4 33 | WyjScie komp. cyfrowego 4. uzywany do kontroli stycznika
D4 34 | Zanegowane wyjscie komp. cyfr. 4. RunSignalFWD| 75 | nawrotnego przy hamowaniu prgdem
wstecznym Patrz przyktady w
T1Q 35 | Wyjscie timera 1 podrozdziale 3.4
1IT1Q 36 | Zanegowane wyjscie timera 1 Kopia sygnatu start w lewo. Sygnat
72Q 37 | Wyjscie timera 2 RunSignalREV | 76 | U2YWany do kontroli stycznika
nawrotnego przy hamowaniu pradem
1IT2Q 38 | Zanegowane wyjScie timera 2 wstecznym.
T3Q 39 | Wyjscie timera 3 Silnik dziata w kierunku prawym.
. Sygnal uzywany do kontroli stycznika
IT3 40 | Zanegowane wyjscie timera 3
Q gow wyscie t OperationFWD | 77 | liniowego.
T4Q 41 | WyjScie timera 4 UWAGA! Aktywne podczas dziatania
1IT4Q 42 | IZanegowane wyjScie timera 4 Jog w dowolnym kierunku
L1 43 | Wyjscie funkji logicznej 1. _ SI.|nIk dziataw kleru.nku Ie\yym. Sygnat
OperationREV | 78 | uzywany do kontroli stycznika
L1 44 | Zanegowane wyjscie funkgcji log 1. nawrotnego
L2 45 | WyjScie funkgji logicznej 2.
) 46 | Zanegowane wyjscie funkci log. 2 ManRst Trip 79 Kazd){ btad, ktory trzeba resetowac
recznie (bez autoresetu)
L3 47 | WyjScie funkcji logicznej 3.
IL3 48 | Zanegowane wyjScie funkcji log. 3. i
g Y) )1 108 Alarm (ex LM) | 81 V\:Jyzwglopy alarm (poza monitorem
L4 49 | Wyjscie funkgji logicznej 4. obcigzenia)
L4 50 | Zanegowane wyjscie funkcji log. 4. Overvolt 90 | Alarm zbyt wysokiego napiecia
F1 51 | Wyjscie przerzutnika 1. Com Error 97 | Alarm komunikacji (btad komunikacji)
IF1 52 | Zanegowane wyjscie przerzutnika 1. Com Active 98 | Aktywna komunikacja sieciowa.
F2 53 | Wyjscie przerzutnika 2. Overtemp 101 | Alarm przegrzania sie softstartera
IF2 54 | Zanegowane wyjScie przerzutnika 2. PTC Alarm 103 | Alarm PTC
F3 55 | Wyjscie przerzutnika 3. PT100 Alarm | 104 | Alarm PT100
IF3 56 | Zanegowane wyjScie przerzutnika 3.
F4 57 | Wyjscie przerzutnika 4.
IF4 58 | Zanegowane wyjscie przerzutnika 4.
CTR1 59 | Wyjscie licznika 1.
ICTR1 60 | Zanegowane wyjscie licznika 1.
CTR2 61 | Wyjscie licznika 2.
ICTR2 62 | Zanegowane wyjscie licznika 2.
CLK1 63 | Wyjscie zegara 1 (Clock logic [660]).
ICLK1 64 | Zanegowane wyjscie zegara 1.
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Alarm pojemnosci cieplnej 1%t (catka

2
"t 108 Jolue’a)

Ext Alarm 1 106 | Zewnetrzna awaria 1

Ext Alarm 2 107 | Zewnetrzny awaria 2

Silnik stoi w miejscu. Wykrycie
predkosci zerowe;j.

Funkcja dziata jedynie przy wyborze
113 | funkcji hamowania: Brake lub
Spinbrake.

UWAGA: Sygnat aktywny jedynie po
skonczonym hamowaniu.

At Zero Spd

Napiecie silnika

| ; (e
Praca
é i tis
tryb bypasu
. ! ' . t[s]
Sygnat start | . tls)
RevCurrBrake
i : v t[s]
Predkosc zerowa : :
T T T ! t[s]
0.1s! H 1 H
le—sle Sle Sle I
<=1 s A I

Opo6z. Czasstartu Petne nap.  Czas stopu Pred. zero

Rys. 63 Dziatanie praekaznika wyjsciowego dla cyklu startu i
hamowania.

Relay 2 [552]

UWAGA: Opisane definicje wazne sa dla aktywnego
stanu wyjSciowego.

Ustaw funkcje wyjscia przekaznikowego 2.

552 Relay 2
Stp I\ Off

Domyslnie: Off

Wybér identyczny, jak dla przekaznika

Wybor: wyjsciowego nr 1.

Relay 3 [653]
Ustaw funkcje dla wyjsciowego przekaznika 3.

553 Relay 3

stp [\ Trip
Domyslnie: Trip (Btgd)
Wyb6r: Wy‘t’)o_r identyczny, jak dla przekaznika
wyjsciowego nr 1.

Board Relay [554] to [559]

Parametry zwiazane z dodatkowymi wyjsciami
przekaznikowymi, widoczne sg zaraz po instalacji opcyjnej
karty I/O (maksymalnie zainstalowa¢ mozna dwie karty I/
O). Wyjscia posiadaja nazwy: “B1 Relay 1” - “B1 Relay 3”
oraz “B2 Relay 17 - “B2 Relay 3”. “B” oznacza karte opcyjna
[/0”, 1 i 2 oznacza numer zainstalowanej karty opcyjnej.
Przypisywanie danej funkcji do opcyjnego wyjscia
przekaznikowego odbywa si¢ identycznie, jak dla
standardowych przekaznikéw wyjsciowych. Nastawy
identyczne jak w parametrze “Relay 1”7 [551]. Nastawa
domyslna wszystkich opcyjnych wyjé¢ przekaznikowych
wynosi “Off”.

UWAGA: Widoczne jedynie po instalacji opcyjnej karty I/
0. Maksymalnie zainstalwoa¢ mozna dwie karty opcyjne
1/0.
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Relay Advanced [55D].

55D Relay Advan

Stp [\

Relay 1 Mode [55D1]

55D1 Relayl Mode
stp [ N.O

Domyslinie: N.O

Styki przekaznika normalnie otwarte.

N.O 0 Ulegaja zamknieciu po aktywacii.

N.C 1 | Ulegaja otwarciu po aktywacji. Logika
odwrotna.

Styki przekaZnika normalnie zamkniete.

Relay Modes [55D2] to [55DC]

Ustawienia identyczne jak dla “Relay 1 Mode” [55D1].
Ustawienia domyslne wynosza “N.O”.

8.5.5 Virtual 1/0s [560]

Polaczenia wirtualne, wykorzystywane sa do
bezprzewodowego polaczenia funkgji, skojarzonych z
wejsciami i wyjéciami cyfrowymi. Dostepne sygnaly i
operatory, stuzy¢ moga do stworzenia wlasnej, konkretnej
funkcji.

Ponizsze parametry ilustrujg dostgpne funkcje, za pomoca
ktérych utworzyé mozna do o$miu wirtualnych,
wewnetrznych polaczet pomiedzy komparatorami
(comparators), timerami (timers), przerzutnikami SR (SR
flip-flops), licznikami (counters) oraz sygnalami cyfrowymi.

Przyktad: Op6znienie startu

Silnik wystartuje w prawym kierunku 10 sekund po
aktywacji wejscia cyfrowego 1 (Diglnl). Przypiszemy
opéznienie 10 sekundowe do wejscia Digln 1.

W tym celu ustaw ponizsze:

Parametr Funkcja Ustawienie
[21A] Level/Edge Level (reakcja na
poziom sygnatu)
[521] DigIn1 Off (wylgczone)
[522] Digln 2 Off (wyftgczone)
Run FWD (adres
[561] VIO 1 Dest docelowy potgczenia
wirtualnego)
T1Q (wyjSéie timera
[562] VIO 1 Source 1 jako zZrodio
potgczenia wirtual.)
[6311] Timerd Trig Digin 1 (Sygnat
wyzwalajgcy timer 1)
[6312] Timer1 Mode Delay (tryb pracy
timera)
[6313] Timer1 Delay 0:0951.0 .
(opdznienie)

UWAGA: Jezeli do danego wejscia cyfrowego i
wirualnego potaczenia przypiszemy te sama funkcje,
funkcja dziata¢ bedzie na bazie logicznego OR.

Virtual Connection 1 Destination [561]
Za pomocy tej funkcji mozliwe jest okreslenia miejsca
docelowego polaczenia wirtualnego. Jezeli funkcja,
wyzwalana ma by¢ z réznych zrédel, np. “VIO Destination”
lub “Digital Input”, wyzwalanie funkcji, zachowywac sie
bedzie na bazie bramki logicznej “OR ”.

Na stronie 105 podano wszystkie mozliwe wartosci
parametru (ten sam wybor jak dla wejscia cyfrowego 1).

561 VIO 1 Dest

stp |\ Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
Wybbér: Wybér identyczny, jak w parametrze [521].
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Virtual Connection 1 Source [562]

Za pomocg parametru, okregli¢ nalezy Zrédio polaczenia
wirtualnego. Patrz parametr [550], strona 108.

562 VIO 1 Source

stp [ Off
Domyslnie: Off (wylgczone)
. Identyczny jak dla parametru [550] (funkcja
Wybor: L .
przekaznika wyjsciowego).

Virtual Connections 2-8 [563] to [56G]

Funkgje identyczne, jak “Virtual Connection 1”7 [561] oraz
[562]. Ustawienia domyslne wynosza “Off”.

8.6 Logical Functions and
Timers [600]

Grupa parametréw “Logic&Timers” [600] umozliwia
uzytkownikowi dostep do komparatoréw (comparators),
funkdji logicznych (logic functions), przerzutnikéw SR (SR
flip-flops), timeréw (timers), licznikéw (counters). Z ich
pomoca mozliwe jest przeprowadzenie odpowiednich
poréwnar, budowy funkeji logicznych i warunkéw.
Wszystkie funkcje aktualizowane sa w interwatach
czasowych, wynoszacych 8 milisekund.

8.6.1 Comparators [610]

Komparatory pozwalaja na ciggle monitorowanie
wenetrznych sygnaléw wirtualnych i ich wartosci oraz
wizualizacje, za pomoca wyj$¢ przekaznikowych, czy dany
stan zostal osiagniety lub zainicjalizowany. Sygnaly wyjsciowe
komparatoréw moga by¢ powiazane logicznie, tworzac
warunkowy, logiczny sygnat wyjsciowy.

Wszystkie sygnaly wyjséciowe mozna przypisaé do
przekaznikéw, lub mogg stanowi¢ Zrédlo polaczen
wirtualnych [560].

Do kazdego komparatora cyfrowego i analogowego,
przypisaé mozna funkcje (ustaw opdznienie)“Set Delay” oraz
(resetuj opéznienie) “Reset Delay”, w celu opéznienia lub
przediuzenia sygnalu wyjsciowego.

Analogue Comparator Setup [611] - [614]

TSA oferuje 4 komparatory analogowe, ktére poréwnywaé
mogg dostepna warto$¢ analogowa, z dwoma regulowanymi
progami. Dostepne progi to: (prég wysoki) “Level HI” oraz
(prég niski)“Level LO”. Wystepuja réwniez dwa specjalne
typy komparatoréw analogowych, wybierane w parametrze
[6114] “Comparator Type”: komparator analogowy z
histereza (dyskriminator progowy z histereza) oraz analogowy
komparator z oknem (dyskryminator okienkowy).
Komparator analogowy z histereza wykorzystuje dwa progi
wejsciowe sygnalu w celu generowania histerezy na wyjsciu
(ustawianie i resetowanie wyjscia komparatora).

Ten typ komparatora pozwala na stworzenie zaleznosci
aktualnego stanu od stanéw poprzedzajacych. Zmiany na
wyjéciu komparatora pozwalajg na adaptacj¢ procesu, zanim
podjeta zostanie nast¢pna akcja. Kolejna cecha komparatora
z histereza jest mozliwo$¢ informowania o fakcie, ze pewien
poziom zostal osiagniety.

Analogowy komparator z oknem, stuzy gléwnie do
okreslenia, czy dany sygnat znajduje si¢ w ustawionym

przedziale (oknie).
Digital Comparator Setup [615] - [618]

Dostepne s3 cztery komparatory cyfrowe, ktdre poréwnywad
mogg dowolne sygnaly cyfrowe.
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Setup Analogue Comparator 1 [611]

Zestaw parametréw, stuzacych do ustawienia komparatora
analogowego 1.

Analogue Comparator 1, Value [6111]

Parametr wyboru Zrédla sygnatu analogowego, dla
komparatora analogowego 1 (CA1).

Komparator poréwnywaé bedzie warto$¢ analogowa,
wybrana w parametrze [6111], ze stalg “Level HI”, ustawiong
w parametrze [6112], oraz druga stala “Level LO”, ustawiona
w parametrze [6113].

W parametrze [6114], nalezy dokona¢ wyboru typu
komparatora: “Hysteresis” lub “Window”. W przypadku
komparatora z histereza , jezeli poréwnywana warto$¢ jest
wigksza od progu gdrnego, wyjscie CA1 ustawione jest jako
wysokie a wyjscie !A1 jest w stanie niskim. Jezeli
poréwnywana warto$¢ jest ponizej dolnego progu, wyjscie
CAL1 jest w stanie niskim, natomiast wyjscie !A1, jest w stanie
wysokim.

CA1 Value [6111]

CA1 Level HI [6112]

CA1 Level LO [6113]}-" '

Rys. 64 Komparator analogowy z histerezq.

W przypadku komparatora z oknem, gdy poréwnywana
warto$¢ znajduje sie pomiedzy limitem dolnym i gérnym,
wyjécie komparatora CAl jest w stanie wysokim, natomiast
wyjécie !Al, ustawione jest w stanie niskim. Gdy
poréwnywana warto$¢ nie miesci si¢ w danym zakresie,
wyjécie CAl ustawione jest w stanie niskim, wyjscie A1
ustawione jest w stanie wysokim.

CA1 Level HI [6112] +

I
- _\— CAL

CAlLevel LO[6113 -

CA1 Value [6111] AND |—

Rys. 65 Komparator analogowy z oknem.

jscie komparatora ustawi¢ mozna jako wirtualne
Wyjscie k t t ki tual
polaczenie zrédla z przekaznikami wyjsciowymi.

6111 CAl Value
stp A Current

Domyslnie: Current (Wskaz pradu)
Process Val | O
Torque 1 %
Shaft Power | 2 kW
El Power 3 kW
Current 4 A
Heatsink Tmp| 5 °C
PT100_1 6 °C
PT100_2 7 °C
PT100_3 8 °C
Energy 9 kWh
Run Time 10 h
Mains Time | 11 h
Anin 12 %
PT100_4 13 °C
PT100_5 14 °C
PT100_6 15 °C
Przyktad:

Do wejécia analogowego podlaczamy czujnik, w standardzie
elektrycznym 4-20 mA (patrz tabela ponizej).

Gdy warto$¢ sygnatu przekroczy 60%, wyjscie CA1 jest w
stanie wysokim, natomiast gdy sygnat spada ponizej 40%,
wyjécie CAl jest w stanie niskim.

Wyjscie CA1 jest wykorzystane jako wirtualne Zrédto
sygnatu, keére kontroluje wirtualne polaczenie z funkcja Run
FWD.

Param Funkcja Ustawienie
etr
21A Level/Edge Level

511 Anin Function Process value

512 Anin Setup 4-20 mA
522 DigIn2 Off
6111 | CAl Value Anin

6112 | CA1 Level HI 60% (12 mA/20 mA x 100%)

6113 | CAl Level LO 40% (8 mA/20 mA x 100%)

6114 | CA1 Type Hysteresis
561 VIO 1 Dest Run FWD
562 VIO 1 Source CA1

CG Drives & Automation, 01-5980-13r1

Opis wszystkich parametrow 113



Sygnat Anin
[mA]
20
CA1 Level HI
12 F-m-m-d oo\ - - R
. '\l CAZLLevel LO

4 : i : \
: e tls]
CAL Lo
: ts
TRYB . ! oo
START/ ' —
STOP ! :
T | N | t[s]
12 3 4
Rys. 66
Nr Opis

Sygnat referencyjny przekracza granice LO od dotu
1 | (zbocze narastajace), wyjscie CA1 pozostaje w stanie
niskim, TRYB = STOP.

Sygnat referencyjny przekracza granice Hl od dotu
2 | (zbocze narastajgce), wyjScie CA1 zmienia stan na
wysoki, TRYB = START.

Sygnat referencyjny przekracza granice Hl od gory
3 | (zbocze opadajace), wyjScie CA1 pozostaje w stanie
wysokim, TRYB = PRACA.

Sygnat referencyjny przekracza granice LO od goéry
(zbocze opadajgce), wyjscie CA1 = STOP.

Analogue Comparator 1,
Level High [6112]

Ustaw warto$¢ statg komparatora Level High, z zakresem
uzaleznionym od nastawy w parametrze [6111].

6112 CAl LevelHI
Stp a 30.0
Domyslnie: 30.0

1=1W,0.1A,0.1V, 1%, 0.1°C, 1 kWh, 1h,

Zakres: lub 0.001 w [322]

Przyktad:

Przyktad dotyczy obu typéw komparatoréw (z histereza i z
oknem). Aplikacja kontroli temperatury. Patrz na dokladny
opis w Tabela 31 i Tabela 32.

Param

Funkcja Ustawienie
etr

325 Process Max Temperature: 100°C

6111 | CAl Value PT100_1 (°C)

6112 | CA1 Level HI 50°C
6113 | CA1l Level LO 40°C
6114 | CA1 Type Window
Rys. 67
Max
Temp. +

~
~

«

50°C Lo~ 1 L L\ | CALLevelHI
ST -1 -
! ! 1 Histereza/
40°C \ | i | szerokosc okna

CA1 Level LO

f |
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
L : t[s]
1 I
1 I
CA1 wyjscie .
/ | Histereza
1 1
Wysokit : 1
I 1 I
I 1 I
I 1 I
o .
Niski ' ' t[s]
1 1 1 ' . 1 1 1
o i Okno 1 1
WySOk1- 1 1 I_I I_I I 1
Niski J L tls]
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Tabela 31 Komentarz do rysunku 67, komparator z histerezg.

Tabela 32 Komentarz do rysunku 67, komparator z oknem.

stanie niskim.

Nr Opis Histereza Nr Opis Okno
Sygnat referencyjny przekracza prég LO od
1 | dotu (zbocze narastajgce), wyjScie CA1 L Sygnat referencyjny przekracza prég LO od
pozostaje bez zmian, stan niski. 1 | odtu (sygnat w oknie), wyjScie CA1 w stanie
wysokim.
Sygnat referencyjny przekracza prog Hl od
2 dotu (zbocze narastajace), wyjscie CA1
zmienia stan na wysoki. Sygnat referencyjny przekracza prog LO od
2 gory (sygnat poza oknem), wyjscie CA1 w
Sygnat referencyjny przekracza prog HI od stanie niskim.
3 gory (zbocze opadajace), wyjscie CA1 L
pozostaje bez zmian, stan wysoki. ) .
Sygnat referencyjny przekracza prog HIl od
Sygnat referencyjny przekracza prog LO od 3 gory Sygna’r W oknie), wyjscie CA1 w stanie
4 gory (zbocze opadajace), wyjScie CA1 wysoxim.
zmienia stan na niski.
= t ref j k og LI
Sygnat referencyjny przekracza prog LO od 4 :g%nﬁs Ignzzer:)?gngkazri)ri(:z.aégéogA 10 \A?d
5 dotu (zbocze narastajgce), wyjScie CA1 bez y_ y. ) P WY
. L — stanie niskim.
zmian, stan niski.
Sygnat referencyjny przekracza prog Hi od Sygnat referencyjny przekracza prég LO od
6 | dotu (zbocze narastajace), wyjscie CA1 5 | dotu (sygnat w oknie), wyjécie CA1 w stanie
zmiania stan na wysoki. wysokim.
Sygnat referencyjny przekracza prog Hl od Sygnat referencyjny przekracza prog Hl od
7 gory (zbocze opadajgce), wyjscie CA1 bez L 6 dotu (sygnat poza oknem), wyjscie CAL w
zmian, stan wysoki. stanie niskim.
Sygnat referencyjny przekracza prog LO od Sygnat referencyjny przekracza prég Hl od
8 gory (zbocze opadajace), wyjScie CA1 7 gory (sygnat w oknie), wyjscie CA1 w stanie
zmienia stan na niski. wysokim.
Sygnat referencyjny przekracza prég LO od
8 gory (sygnat poza oknem), wyjscie CA1 w ¢
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Analogue Comparator 1
Level Low [6113]

Ustaw stala warto$¢ komparatora dla progu dolnego, z
zakresem uzaleznionym od nastawy w parametrze [6111].

6113 CAl LevellO
Stp E 20.0
Domyslnie: 20.0
Zakres: Patrz [6112].

Analogue Comparator 1 Type [6114]

Wybierz odpowiedni typ komparatora (z histereza, z oknem).

6114 CAl Type
stp A Hysteresis

Domyslnie: Hysteresis

Analogue Comparator 1 Reset Delay
[6117]

Ustaw czas opdznienia sygnatu RESET komparatora 1.

6117 CAl Res Dly

StpE 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Analogue Comparator 1 Timer Value
[6118]

Parametr, pokazuje aktualng warto$¢ timera, dla komparatora
1.

Tylko do 6118 CAl Tmr Val
odczytu stp 0:00:00.0

Hysteresis | O Komparator z histerezg

Window 1 Komparator z oknem

Analogue Comparator 1 Set Delay
[6116]

Ustaw czas opéznienia sygnatu SET komparatora 1.

6116 CAl Set Dly
StpE 0:00:00.0

Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)

Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

—p —p
Set delay Reset delay

Setup Analogue comparators 1 -4
[612] - [614]

Ustawienie pozostatych komparatoréw analogowych
identyczne jak dla komparatora analogowego 1.

Setup Digital Comparator 1 [615]

Parametry do ustawienia komparatora cyfrowego 1.

Digital Comparator 1 Input [6151]

Wybierz zrédto sygnatu dla komparatora cyfrowego 1 (CD1).
Wyjscie CD1 jest ustawione na stan wysoki, gdy sygnal
wejsciowy jest w stanie aktywnym (patrz Rys. 69).

Wyjscie komparatora stuzy¢ moze jako zrédlo potaczenia
wirtualnego dla wyjs¢ przekaznikowych [560].

6151 CD1
stp A Operation
Domyslnie: Operation (Praca)
. Wybér identyczny jak dla
Wybor: przekaznika 1 [551]

Rys. 68  Ustawienie/resetowanie opdznienia.

CD1

Sygnat wejsciowy CD1 [615} Cyfrowy komparator

ul

Rys. 69 Komparator cyfrowy.
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Digital Comparator 1 Set Delay [6152]
Ustaw opéznienie aktywacji wyjécia komparatora cyfrowego
1 (wyjécie SET),(patrz tez Rys. 68).

6152 CD1 Set Dly

stpE 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Digital Comparator 1 Reset Delay
[6153]

Ustaw opéznienie aktywacji wyjécia komparatora cyfrowego
1 (wyjscie RESET),(patrz tez Rys. 68).

6153 CD1 Res Dly

8.6.2 Logic outputs [620]

Logic 1 [621]

Sygnaly wejsciowe, mozna powiazaé logicznie, w cleu

utworzenia funkdji logicznej, z wyjéciem przypisanym do

akgji (do tego celu styzy expression editor (edytor wyrazel

logicznych)).

*  Uzy¢ mozna nastgpujacych sygnatéw wejsciowych:
CA1-CA4, CD1-CD4, L1-L4, T1Q-T4Q, F1-F4 oraz
CTR1-CTR2.

* Nastepujace, zanegowane sygnaly wejéciowe moga by¢
uzyte:
'A1-1A4, ID1-D4, IL1- L4, 'T1Q-'T4Q, 'F1-F4, and
ICTRI-ICTR2.

* Dostepne s3 nastepujace operatory logiczne:
"+" : OR operator
"&" : AND operator

"A" : EXOR operator

stp [ 0:00:00.0
Zbudowa¢ mozna nastgpujace wyrazenia logiczne, w
Domysinie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy) nawigzaniu do tablicy prawdy ponizej:
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9
Wejscie Wynik
Digital Comparator 1 Timer Value A B &(AND) | +(OR) | "(EXOR)
[6154] 0 0 0 0 0
Parametr pokazuje aktualna warto$¢ timera dla cyfrowego 0 1 0 1 1
komparatora 1.
1 0 0 1 1
1 1 1 1 0
Tylko do 6154 CD1 Tmr Val
odczytu stp 0:00:00.0
Sygnat wyjsciowy, przypisa¢ mozna do przekaznikéw, lub

Setup Digital Comparators 2 - 4 [616]-
[618]

Ustawienie pozostatych komparatoréw cyfrowych,
identyczne jak dla komparatora cyfrowego 1. Domyslna
nastawa CD2 [6161] wynosi “Digln 1”. Domyslna nastawa
CD3 [6171] wynosi “Trip”, dla CD4 [6181] domyslna

nastawa wynosi “Ready”.

uzy¢ jako zrédlo polaczenia wirtualnego [560].

Wyrazenia logiczne nalezy zbudowaé w oparciu o parametry
od [6211] do [621B]. Aktualny wyglad wyrazenia, podejrzec
mozna w parametrze [621] (patrz przyklad ponizej):

621 Logic 1

Tylko do
Stp ((0&1)&0) &0

odczytu

Parametr [621]pokazuje aktualng warto$¢ czterech wejsé,

ustawionych w parametrach [6212], [6214], [6216],[6218].

Logic 1 Expression [6211]
Wybér porzadku wyzwalania wyrazenia logicznego dla
funkcji logicznej 1:

6211 L1 Expr
stp [ ((1.2).3) .4

Domyslnie: ((1.2).3).4

((1.2).3).4 0 DomysIny porzgdek wyzwalania.

(1.2).(3.4) 1 AIternatyw/nyl po.rzadel'(-w'yzwalanla,
patrz wyjasSnienie ponizej.
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*  Nawiasy () pokazuja kolejno$¢ wykonywania logiki , w
nawiazaniu do parametru [6211].

* 1,2, 3 oraz 4, reprezentujg sygnaly wejsciowe, ustawione
w parametrach [6212], [6214], [6216] oraz [6218].

* Kropki reprezentujg operatory logiczne (&, +, or /),
ustawione w parametyrach [6213], [6215] oraz [6217].

Kolejno$¢ wykonywania wyrazenia logicznego 1, z domyslng
nastawa w parametrze [6211] wyglada nastgpujaco:

1. Wejécie 1 powigzane jest logicznie operatorem 1 z
wejsciem 2.

2. Wejicie 3 powiazane jest logicznie operatorem 2 z
wyrazeniem (1.2).

3. Wejscie 4 powiazane jest logicznie operatorem 3 z
rezultatem wyrazenia (1.2).

Alternatywny porzadek wyzwalania:

1. Wejécie 1powiazane jest operatorem logicznym 1 z
wejsciem 2.

2. Wejécie 3 powiazane jest logicznie operatorem 3 z
wejéciem 4.

3. Wyrazenie (1.2) powiazane jest logicznie operatorem 2 z
wyrazeniam (3.4).

Przyktad:

Input 1 = CAl, ustawione w [6212]

Input 2 = F1, parametr[6214]

Input 3 = T1Q), parametr[6216]

Input 4 =!A2, parametr [6218]

Operator 1 = & (AND), ustawione w [6213]
Operator 2 = + (OR), parametr [6215]
Operator 3 = & (AND), parametr [6217]

Powyzsza parametryzacja, skutkuje otrzymaniem wyrazenia:
CAI&F1+T1Q&!A2
Domyslny porzadek wyzwalania:
((CA1&F1)+T1Q)&!A2

Przeanalizujmy wyrazenie, biorac pod uwagg ponizsze:

CA1l=1 (stan wysoki)
F1=1 (stan wysoki)
T1Q =1 (stan wysoki)
1A2 = 0 (stan niski)

Wyrazenie logiczne z warto$ciami jak powyzej, wyglada:

621 Logic 1
Stp ((l&l) +1) &0

Wyrazenie réwne jest 0.

Alternatywny porzadek wyzwalania:
(CA1&F1)+(T1Q&!A2)

Wyrazenie logiczne z wartosciami, wyglada:

621 Logic 1
Stp (1&1) + (1&0)

Wyrazenie réwne jest 1.

Logic 1 Input 1 [6212]

Wybierz odpowiednie wejscie dla funkgji logicznej 1. Wybér
jest doktadnie taki sam dla pozostalych wejs¢: [6214] L1
Input 2, [6216] L1 Input 3, oraz [6218] L1 Inpuc 4.
Tabela ponizej obowiazuje réwniez dla funkgji logicznych 2
[622], 3 [623], oraz 4 [624].

Zauwaz, ze funkcja logiczna nie moze wykorzystywaé samej
siebie jako wejscie sygnatu, np. dla funkeji logicznej 1, nie da
si¢ przypisa¢ wejécia L1 lub IL1.

6212 L1 Input 1

stp [\ cal

Domyslnie: CA1

CA1 0 Wyjscie CA1.

1AL 1 Zanegowane wyjscie CAL.

CA2 2 Wyjscie CA2.

1A2 3 Zanegowane wyjscie CA2.

CA3 4 Wyjscie CA3.

1A3 5 zanegowane wyjscie CA3.

CA4 6 Wyjscie CA4.

A4 7 Zanegowane wyjscie CA4.

CcD1 8 Wyjscie CD1.

D1 9 Zanegowane wyjscie CD1.

cD2 10 | Wyjécie CD2.

D2 11 Zanegowane wyjscie CD2.

CD3 12 Wyjscie CD3.

D3 13 Zanegowane wyjscie CD3.

CD4 14 | Wyjécie CDA4.

D4 15 Zanegowane wyjscie CD4.

P P o i

Il 17 Zanegowane wyjscie logiczne 1.
Nie uzywane dla funkcji 1.

L2 18| N waywane dis funkc 2.

IL2 19 Zanegowane wyjscie logiczne 2.
Nie uzywane dla funkcji 2.

L3 20 \l\l}li}gsuczlsv:;ﬁgzdnl: fl.;nkcji 3.

I3 ol Zanegowane wyjscie logiczne 3.
Nie uzywane dla funkcji 3.

L4 22 \l\/\lli}gsuczlsvsllgilgzdnl: ?L;nkcji 4.
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Zanegowane wyjscie logiczne 4.

L4 23 Nie uzywane dla funkcji 4.

T1Q 24 Wyjscie timera 1

1IT1Q 25 | Zanegowane wyjScie timera 1

T2Q 26 Wyjscie timera 2

1IT2Q 27 Zanegowane wyjscie timera 2

T3Q 28 Wyjscie timera 3

IT3Q 29 Zanegowane wyjsScie timera 3

T4Q 30 WyjScie timera 4

1IT4Q 31 Zanegowane wyjscie timera 4

F1 32 WyjScie przerzutnika 1.

IF1 33 Zanegowane wyjsCie przerzutnika 1.
F2 34 WyjScie przerzutnika 2.

IF2 35 Zanegowane wyjscie przerzunika 2.
F3 36 WyjScie przerzutnika 3.

IF3 37 Zanegowane wyjscie przerzutnika 3.
F4 38 Wyjscie przerzutnika 4.

IF4 39 Zanegowane wyjscie przerzutnika 4.
CTR1 40 Wyjscie licznika 1.

ICTR1 41 Zanegowane wyjscie licznika 1.
CTR2 42 Wyjscie licznika 2.

ICTR2 43 Zanegowane wyjscie licznika 2.

Logic 1 Operator 1 [6213]

Wybér pierwszego operatora logicznego dla funkcji logiczne;j

1.
6213 L1 Op 1
stp E) &
Domyslnie: &
Gdy - (kropka) , wyrazenie logiczne 1
0 jest ukonczone (gdy dwa lub trzy
wyrazenia s powigzane).
& 1 &=AND
+ 2 +=0R
" 3 ~=EXOR

Logic 1 Input 2 [6214]
Wybér drugiego wejscia dla funkeji logicznej 1.

6214 L1 Input 2
stp I} 1A2

Domyslnie: 1A2

Wybbér: Wybér identyczny jak dla wejscia 1.

Logic 1 Operator 2 [6215]

Wybér drugiego operatora logicznego dla funkgji logicznej 1.

6215 L1 Op 2

stp [ &
Domyslinie: &
Gdy * (kropka) , wyrazenie logiczne 1
0 jest ukonczone (gdy dwa lub trzy
wyrazenia sg powigzane)..
& 1 &=AND
+ 2 +=0R
n 3 ~=EXOR

Logic 1 Input 3 [6216]

Wybor trzeciego wejscia dla funkeji logicznej 1.

6216 L1 Input 3
stp I} CA3

Domyslnie: CA3

Wyb6r: Wybér identyczny jak dla wejscia 1.

Logic 1 Operator 3 [6217]

Wybér trzeciego operatora logicznego dla funkeji logicznej 1.

6217 L1 Op 3

stp A &

Domyslnie: &

- (kropka) , wyrazenie logiczne 1 jest

0 ukonczone (gdy dwa lub trzy

wyrazenia s powigzane).
& 1 &=AND
+ 2 +=0R
n 3 ~=EXOR
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Logic 1 Input 4 [6218]

Wybér czwartego wejscia dla funkdji logicznej 1.

6218 L1 Input 4

stp A Ca4
Domyslnie: CA4
Wybér: Wybér identyczny jak dla wejScia 1.

Logic 1 Set Delay [6219]

Ustaw opoznienie wyjscia SET pierwszej funkgji logiczne;j.

6219 L1 Set Dly

StpE 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Logic 1 Reset Delay [621A]
Ustaw opoznienie wyjécia RESET pierwszej funkgji

logiczne;j.

621A L1 Res Dly

Stp 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Logic 1 Timer Value [621B]

Podglad aktualnej wartosci timera 1 dla funkgji logicznej 1.

Tylko do 621B L1 Tmr Val
odczytu stp | 0:00:00.0

Logic 2 - 4 [622] - [624]
Ustawienie funkgji logicznych 2 - 4, identyczne jak funkgji
logicznej 1.

8.6.3 Timers [630]

Softstarter oferuje trzy tryby pracy timera: delay
(opéznienie), alternate (alternatywny), on-time
(przedhuzenie). Wybrany sygnal wyzwalajacy uruchamia
funkcje timera, sygnal konwertowany jest zgodnie z
ustawieniami trybu i podawany na wyjscie (T1Q - T4Q).
W trybie “Delay” sygnat wyjsciowy bedzie odpowiednio
op6zniony w stosunku do sygnatu wyzwalajacego. Wyjscie
timera jest ustawiane na stan wysoki, po uplywie
nastawionego czasu opdznienia (patrz Rys. 70).

Timerl wyzwolenie

T1Q : |
>

Opdznienie Timera 1

Rys. 70 Tryb timera Delay.

W trybie “Alternate” wyjscie timera ustawiane jest na stan
wysoki (Timer T1) lub niski (Timer T2), w zaleznosci od
ustawionych przedzialéw czasowych (patrz Rys. 71). Gdy
sygnal wyzwalajacy jest w stanie niskim, wyjscie timera
réwniez bedzie ustawione na stan niski.

Timerl wyzwdlenie

T1Q 5 | , | ,
P> > !

Timer T2 TimerT1 Timer T2 TimerT1

Rys. 71 Alternatywny tryb pracy timera.

W trybie “On-time” sygnat wyzwalajacy powoduje
przediuzenie sygnalu czasowego o nastawiony czas (patrz Rys.

72).

Timerl Trig |_|

Timer T1

Rys. 72 Tryb pracy timera On-time.

Wyjscia timera (T1Q - T4Q) mozna uzywa¢ jako zrédto
wirtualnego polaczenia [560], lub za pomocg funkcji
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logicznych, przypisaé je mozna do przekaznkéw wyjsciowych
[620].

UWAGA: Timery sa wspolne dla wszystkich zestawow
parametrow. Jezeli zestaw parametrow zostanie
zmieniony, funkcja timera zmienia sie w zaleznosci od
ustawien, ale wartos¢ timera pozostanie bez zmian.

Timer 1 [631]

Zestaw parametréw do ustawienia Timera 1.

Timer 1 Trigger [6311]
Wybierz sygnal wyzwalajacy timer 1.

6311 Timerl Trig
stp A Off

Domyslnie:| Off (wytgczone)

Wybér identyczny, jak dla przekaznika

Wybor: wyjsciowego (strona 108, [551]).

Timer 1 Mode [6312]
Wybierz tryb pracy timera 1 (patrz Rys. 70 - Rys. 72).

6312 Timerl Mode

stp [\ Delay

Domyslinie: Delay
Off 0 Timer wytgczony

Opdznienie, aktywacja wyjscia wedle
Delay I | hastawy w [6313].

Interwat czasowy, aktywacja wyjscia
Alternate 2 wedle nastaw w [6314] oraz [6315].

. Przedtuzenie, aktywacja wyjScia wedle

On-time 3 nastawy w [6314].

Timer 1 Delay [6313]

Parametr widoczny, po wyborze w parametrze “Timer Mode
“[6312] wartosci “Delay”. Gdy Timer 1 zostanie wyzwolony
sygnatem, ustawionym w [6311], wyjécie (T10) zostanie
opdznione o wartos¢ czasu, ustawiona w tym partametrze.

6313 Timerl Dly

Stpm 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Timer 1 T1 [6314]

Parametr widoczny, po wyborze w parametrze [6312]
wartosci “Alternate” lub “on-time”. Parametr shuzacy do
ustawienia czasu dziatania dla trybu “alternate” (czas sygnatu
w stanie wysokim) oraz czasu przedtuzenia dla trybu “On-
time”.

Jezeli wybrany zostal tryb “Alternate” i Timer 1 zostat
wyzwolony sygnalem, ustawionym w [6311], wyjécie timera
bedzie naprzemiennie wlaczane i wylaczane, zgodnie z
nastawami w [6314] “Timer 1 T1” oraz w [6315]”Timer 1
T2”.

Jezeli wybrany zostal tryb “On-time” i Timer 1 zostat
wyzwolony sygnalem, ustawionym w [6311], wyjécie timera
zostanie przedluzone o czas nastawiony w [6314]“Timer 1

T1”.

6314 Timerl T1

StpE 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Timer 1 T2 [6315]

Parametr nastawy czasu T2 dla trybu alternatywnego timera.

6315 Timerl T2

Stpa 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Timer 1 Value [6316]

Parametr wy$wietla aktualng warto$¢ timera 1.

Tylko do 6316 Timerl Val
odczytu StpE 0:00:00.0

Timer 2 -4 [632] - [634]

Ustawienia dla timeréw 2-4, identyczne jak dla timera 1.
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8.6.4 SR Flip-flops [640]

Przerzutnik typu RS, jest jednym z najprostszych ukladéw
sekwencyjnych, stuzacych do przechowywania informacji o
stanie. Wyjécie przerzutnika zalezy zaréwno od stanu wejécia,
oraz od stanu samego przerzutnika, w danej chwili.
Przerzutnik posiada dwa wejécia sterujace SET i RESET, oraz
posiada jedno wyjscie OUT. Gdy oba wejécia s3 w stanie
niskim, wyjscie przerzutnika pozostanie nie zmienione.
Gdy tylko jednak, jedno z wejé¢ sterujacych, znajdzie si¢ w
stanie wysokim, skutkowa¢ to bedzie zmiang stanu
przerzutnika na wyjsciu. Jezeli wejscie SET=1 (stan wysoki) a
wejscie RESET=0 (stan niski), na wyjécie OUT podana jest
komenda SET , co skutkuje zmiang ze stanu niskiego na
wysoki. Konsekwentnie, jezeli wejscie SET=0 (stan niski)
oraz wejécie RESET=1 (stan wysoki), na wyjscie OUT,
podana zostanie komenda RESET, co skutkuje zmiang stanu
z wysokiego na niski.

Flip-flop priority mode

Jezeli oba wejscia przerzutnika, jednoczesnie s w stanie
wysokim (SET=1 i RESET=1), funkgja priorytetu decyduje
o tym, ktdre wejscie ma wplyw na zmiang stanu przerzutnika.
Wystepuja trzy rézne rodzaje funkeji priorytetu, wybierane w
parametrze “Flip-flop Mode” [6411]. Przyklad uzycia
réznych nastaw funkgji priorytetu przedstawia rysunek
ponizej:

Priorytet Reset

SET I [
RESET [ [
ouT

Priorytet Set

SET [ [
RESET [ [
our | [ .

Wyzwalanie zboczem bez priorytetu

SET [ [
RESET [ [
LI

Rys. 73 Tryby pracy przerzutnika RS.

Priorytet Reset

“Reset priority” oznacza, ze w przypadku, gdy oba wejscia s
w stanie wysokim, sygnal RESET bedzie posiada¢ wickszy
priorytet i zmienia¢ bedzie stan przerzutnika na niski.

Tabela 33 Tabela prawdy dla priorytetu Reset.

SET RESET ouT

0 0 - (bez zmian)

0 1 0 (reset)

1 0 1 (set)

1 1 0 (reset)
Priorytet Set

“Set priority” oznacza, ze jezeli oba wejscia sg w stanie
wysokim, sygnat SET bedzie posiadal wiekszy priorytet i
zmienia¢ bedzie stan przerzutnika na wysoki.

Tabela 34 Tabela prawdy dla priorytetu Set.

SET RESET ouT

0 0 - (bez zmian)
0 1 0 (reset)

1 0 1 (set)

1 1 1 (set)

Wyzwalanie zboczem bez priorytetu

W tym przypadku, zadno z wejé¢ nie posiada wiekszego
priorytetu. Wyjécie przerzutnika nadal warunkowane jest
poziomem sygnaléw SET i RESET (zbocze narastajace
sygnaltéw). Gdy oba wejscia bedg w stanie wysokim,
przerzutnik nie zmieni swojego stanu (patrz Tabela 35).

UWAGA: Wejscia odSwiezane sa w interwatach
czasowych 8 ms.

Tabela 35 Tabela prawdy dila wyzwalania zboczem bez

priorytetu.
SET RESET ouT
0 0 - (bez zmian)
1 0/1 1 (set)
0o/1 ek 0 (reset)
1 1 Bez zmian
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Flip-flop 1 [641]

Parametry do ustawienia przerzutnika 1.

Flip-flop 1 Mode [6411]

Wybierz funkejg priorytetu dla przerzutnika 1.

Flip-flop 1 Reset Delay [6415]

Ustaw czas opéznienia sygnatu Reset, dla przerzutnika 1

6415 F1 Res Dly

6411 F1 Mode

Stpg 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

stp I\ Reset
Domyslnie: Reset
Reset 0 Priorytet Reset.
Set 1 Priorytet Set.
Edge 2 Wyzwalanie zboczem bez priorytetu.

Flip-flop 1 Set [6412]
Wybierz zrédlo sygnatu Set dla przerzutnika 1.

6412 F1 Set
Stp Off

Domyslnie:| Off

Wybér identyczny jak dla przekaZnika 1 (strona

wybor: | 168 [551]).

Flip-flop 1 Reset [6413]
Wybierz zrédo sygnatu Reset dla przerzutnika 1.

6413 F1 Reset
stp A Off

Domyslnie:| Off

Wyb6r identyczny jak dla przekaznika 1 (strona

wybor: | 158, [551]).

Flip-flop 1 Set Delay [6414]

Ustaw czas opéznienia sygnatu Set, dla przerzutnika 1.

6414 F1 Set Dly

Stpﬂ 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Flip-flop 1 Timer Value [6416]

Parametr wy$wietla aktualng warto$¢ timera przerzutnika 1.

Tylko do 6416 F1 Tmr Val

odczytu StpE 0:00:00.0
Domyslnie: 0:00:00.0 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00.0-9:59:59.9

Flip-flop 2 - 4 [642] - [644]

Ustawienia przerzutnikéw 2 - 4, identyczne jak dla
przerzutnika 1. Ustawienie domyslne funkeji priorytetu
[6421]”F2 Mode” wynosi “Reset”. Ustawienie domyslne
funkcji priorytetu [6431]”F3 Mode” wynosi “Set”.
Ustawienie domy$lne funkcji priorytetu [6441] “F4 Mode”
wynosi “Edge”.
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8.6.5 Counters [650]

Liczniki pozwalaja na zliczanie impulséw wejsciowych i
sygnalizowanie na wyjsciu, kiedy dany licznik osiagnie
ustalona warto$é.

Licznik zlicza zbocza narastajace sygnaléw wejsciowych i
resetuje si¢ do zera, po otrzymaniu sygnatu RESET.

Gdy licznik osiagnie ustalong warto$¢, wyjscie (CTR1 lub
CTR2) licznika ustawiane jest na stan wysoki (patrz rysunek
ponizej).

i
I 1
6512) 1 f

CTR1 | _

CTR1= Wyjscie licznika 1

6511= Sygnat wyzwalajacy licznik
6512= Reset licznika 1

6513= Ustawiona warto$¢ licznika
6519= Aktualna warto$¢ licznika

Rys. 74 Przyktad dziatania licznika.

Counter 1 [651]

Zestaw parametréw do ustawienia licznika 1.

651 Counter 1

stp [

Counter 1 Trigger [6511]

Sygnal wyzwalajacy licznik. Licznik zwieksza warto$¢ o jeden,
przy kazdym zliczonym zboczu narastajacym.

UWAGA: Maksymalna czestotliwos$é zliczania wynosi 8
Hz.

6511 C1l Trig
stp ) Off

Domyslnie: Off

Wyb6r identyczny jak dla przekaznika 1

Wybor: (strona 108, [551]).

Counter 1 Reset [6512]

Wybér zroda sygnatu reset, dla licznika 1. Gdy sygnal reset
jest w stanie wysokim, licznik zeruje si¢ i pozostaje w tym
stanie tak dtugo, jak dlugo aktywny jest sygnat reset.

UWAGA: Wejscie reset posiada najwiekszy priorytet.

6512 C1l Reset
stp A Off

Domyslnie: Off

Wybér identyczny jak dla przekaznika 1

Wybor: (strona 108, [551]).

Counter 1 Trip Value [6513]

Ustaw warto$¢ zliczania, dla licznika 1. Gdy licznik osiagnie
nastawiona warto$¢, wyjscie licznika (CTR1) zostanie
ustawione na stan wysoki.

UWAGA: Wartosé 0 skutkowaé bedzie aktywnym
wyjsciem licznika (ciagly stan wysoki).

6513 Cl1 Trip Val
stp [ 0
Domyslnie: 0
Zakres: 0- 10,000

Counter 1 Value [6514]

Parametr pokazuje aktualng wartos¢ licznika 1.

UWAGA: Wartos¢ licznika 1 jest wspoélna dla wszystkich
zestawoOw parametrow.

UWAGA: Wartos¢ ulatuje z pamieci po zaniku zasilania.

Tylko do 6514 Cl Value

odczytu stp F} 0
Domyslnie: 0

Zakres: 0-10,000

Counter 2 [652]

Ustawienia licznika 2, identyczne jak dla licznika 1 [651].
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8.6.6 Clock Logic [660]

TSA posiada dwa zegary: Clock 1 i Clock 2. Kazdy zegar
posiada osobne ustawienia czasu wlaczenia, czasu wylaczenia,
daty wlaczenia, daty wylaczenia oraz dnia tygodnia. Zegary
uzy¢ mozna do aktywacji réznych funkcji softstartera o danej
porze i godzinie ( wlaczanie i wylaczanie, wedle ustalonego
harmonogramu).

Clock 1 [661]

Parametry nastawy czasu i daty dla zegara 1.

6614 ClklDateOff

StpE 2013-01-01
Domyslnie: 2013-01-01
Zakres: YYYY-MM-DD (rok - miesigc - dzien)

661 Clock 1
stp )

Tylko do
odczytu

Clock 1 Time On [6611]

Czas po ktérym aktywowane bedzie wyjscie zegara 1(CLK1).

Clock 1 Weekday [6615]

Dni tygodnia, gdy wyjscie zegara 1 jest aktywne. Za pomoca
klawiszy PREV i NEXT, wybierz pozadane dni tygodnia.
Zatwierdz, za pomoca ENTER. WyjdZ z trybu edycji
parametru, na wyswietlaczu pojawig si¢ zaznaczone dni
tygodnia. Deaktywowane dni tygodnia zastapione sa
znakiem “-” (np. “MTWTF - -7).

6611 Clk1lTimeOn

6615 ClklWeekday

stp )

MIWTFSS

stp |\ 0:00:00
Domyslnie: 0:00:00 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00-23:59:59

Clock 1 Time Off [6612]

Czas po ktérym deaktywowane bedzie wyjscie zegara 1.

6612 ClklTimeOff

Domyslnie: MTWTFSS (wszystkie dni tygodnia)
Monday (poniedziatek), Tuesday (wtorek),
Zakres: Wednesday (Sroda), Thursday (czwartek),

Friday (pigtek), Saturday (sobota), Sunday
(niedziela).

UWAGA: Przed ustawieniem funkcji zegara, upewnij sie,
ze ustawiono aktualng date w parametrze zegara czasu
rzeczywistego [740] “Clock”.

Przyktad 1:
Wyjscie zegara 1 CLK1 ma by¢ aktywne od poniedziatku do
piatku, w godzinach pracy, np. 08:00-17:00. Sygnal zegara

stp |} 0:00:00 wykorzystano do startu wentylatora, za pomoca wirualnych
I/0.
Domyslnie: 0:00:00 (godziny:minuty:sekundy)
Zakres: 0:00:00-23:59:59 Menu Text Setting
6611 Clk1TimeOn 08:00
6612 CIk1TimeOff 17:00
Clock 1 Date On [6613] 6613 | ClkiDateOn | 2013-02-01 (data przeszia)
Lo . . 6614 Clk1DateOff 2099-12-31 (data przyszia)
Data po ktdrej aktywowane bedzie wyjécie zegara 1(CLK1). 6615 | ClkiWeekday | MTWTF -
561 VIO 1 Dest Run FWD
6613 ClklDateOn 562 VIO 1 Source Clk1
St 2013-01-01
P Przyklad 2:
Domysinie: 2013-01-01 Wyjscie zegara 1 CLK1 ma by¢ aktywne w wekendy przez
caly dzien.
Zakres: YYYY-MM-DD (rok-miesigc-dzier)
Menu Text Setting
6611 Clk1TimeOn 0:00:00
Clock 1, D_ate Off [6614_] o 6612 | CIkiTimeOff | 23:59:59
Data po ktérej deaktywowane bedzie wyjscie zegara 6613 | ClkiDateOn | 2013-02-01 (data przeszia)
1(CLK1). Nastawa “Clk1DateOff” nie moze by¢ mniejsza 6614 | Clk1DateOff 2099-12-31 (data przyszia)
od nastawy “Clk1DateOn”. W innym wypadku, zegar nie 6615 | Clk1Weekday | ----- SS
zostanie zdeaktywowany (aktywacja zegara ustawiona pézniej 561 VIO 1 Dest Run FWD
od deaktywaciji). 562 VIO 1 Source | CIk1
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Clock 2 [662]

Ustawienia zegara 2, identyczne jak dla zegara 1 (Clock 1).

8.7 Operation/Status [700]

Zestaw parametréw, wyswietlajacych wszystkie dane
operacyjne, jak: predkos¢, moment, moc, itd.

8.7.1 Operation values [710]

Process Value [711]

Parametr wy$wietla aktywng warto$¢ procesows (warto$é
identyczna jak w parametrze[310]).

Tylko do 711 Process Val

odczytu Stp

Jednostka W zaleznosci od wyboru [322].
. Predkos¢: 1 rpm, 4 cyfry

Dokiadnosc Pozostate: 3 cyfry

Torque [713]-[714]
Podglad na aktualny moment wyjsciowy, wyrazony za
pomoca réznych jednostek, w dwéch réznych parametrach:

Tylko do 713 Torque

odczytu Stp 0.0Nm
Jednostka: Nm

Doktadnosé: 0.1 Nm

Tylko do 714 Torque

odczytu Stp %
Jednostka: %

Doktadnosé: 1%

Shaft power [715]- [716]

Podgad aktualnej mocy na wale silnika, wyrozonej w dwéch
réznych jednostka, w dwdch réznych parametrach:

Tylko do 715 Shaft Power
odczytu Stp ow
Jednostka: W

Doktadnosé: 1w

Tylko do 716 Shaft Power
odczytu Stp %
Jednostka: %

Doktadnos¢: 1%
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Electrical Power [717]
Podglad na aktualng moc elektryczna.

PT100B2 123 [71C]

Podglad aktualnej wartosci temperatury PT100, dla drugiej
karty opcyjnej (B2), wejscia 1, 2, 1 3.

Tylko do 717 E1 Power

odczytu Stp kw
Jednostka: kW

Doktadnosé: 1W

RMS Current [718]

Podglad na aktualng warto$¢ redniej kwadratowej pradu.

Tylko do 718 RMS Current
odczytu Stp A
Jednostka: A

Doktadnosc: 0.1A

Line Main Voltage [719]

Podglad na aktualng wartos¢ $redniej kwadratowej napigcia

Tylko do 71C PT100B2 123
odczytu Stp °c
Jednostka: °C

Doktadnosé: 1°C

Current 11- 13 [71D]-[71F]

Podglad na aktualng warto$¢ pradu tréjfazowego.

Tylko do 71D Current Il
odczytu Stp A
Jednostka: A

Dokladnosé: 0.1A

L12, L13 and L23 Voltage [71G]-[71]]

zsilajacego. Podglad aktualnej wartosci napigcia zasilania.
Tylko do 719 L Main Volt Tylko do 71G L12 Voltage
odczytu Stp v odczytu Stp v
Jednostka: \Y Jednostka: \Y
Dokladnosé: 1v Dokfadnos¢: 1V

Heatsink Temperature [71A] Phase Sequence [71]]

Podglad aktualnej temperatury radiatora TSA. Podglad aktualnej kolejnosci faz linii zasilajace;.
Tylko do 71A Heatsink Tmp Tylko do 71J Phase Seq
odczytu Stp °c odczytu Stp L123
Jednostka: °C Zakres:

Doktadnos¢: 0.1°C L--- 0 Niedostepne.
L123 1
PT100B1 123 [71B] 321 2

Podglad aktualnej wartosci temperatury PT100, dla
pierwszej karty opcyjnej (B1), wejscia 1, 2, i 3.

Used Thermal Capacity [71K]

Podglad aktualnej wartosci catki Joule’a silnika (wartos¢ 12¢)..

Tylko do 71B PT100B1 123
odczytu Stp °c
Jednostka: °C

Doktadnosc: 1°C

Tylko do 71K Used Th Cap
odczytu Stp %
Jednostka: %

Doktadnosé: 1%
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8.7.2 Status [720]

TSA Status [721]

Parametr og6lnego statusu urzadzenia.

Tylko do odczytu 721 TSA Status

Stp 1/222/333

Rys. 75 Status ogdlny sofistartera.

Przyktad: “A/- - - /Key”
Wyjasnienie:

A:

-t Operacja wystopowana.

Aktywny zestaw parametréw A.

Key: Start/Stop z poziomu klawiatury zewnetrznej i
wewnetrznej (bit 7-5 — 1).

Interpretacja catkowita zapisu “A/---/Key” is “0/0/1”.

Reprezentacja bitowa:

222 | Operacja
-Bpy (osiagnieta petna

hamowanie, praca tyrystoréw)

predkosé, praca na styczniku)

-Rem (zdalny (remote))
Zrodto Start/ -Key (klawiatura - zewnetrzna
Komenda Stop | lub wbudowana lub obie)
-Com (Komunikacja)

333

Uzyte wartoséci catkowite i bitowe:

Nr bitu
. 7 6 5 4 3 2 1 0 LSB
Pozyc;a z Funkcja Opis
wyswietl, 0 0 1 0 0 0 0 0
1 Zzz?r\:vetréw ABGCD i 9 e
P Zrodto Start/Stop= | Operacja = Zestaw para.=
--- (w stopie) Klaw. wbud.+ zew.(1)| Wystopowany (0O) A (0)
-Thy (przyspieszanie/

Warning [722]

Parametr wy$wietla aktualne ostrzezenie. Jezeli brak
jakiegokolwiek ostrzezenia, wy$wietlony jest napis “No
Error”. Ostrzezenie pojawia sie, gdy softstarter bliski jest
przejscia w tryb bledu, lecz nadal operuje. Podczas
ostrzezenie, pulsuje czerwona dioda LED.

722 Warning

Tylko do odczytu S
Stp (ostrzezenie)

Bit Reprezentacja catkowita
1-0 Aktywny zestaw parametréw, gdzie:
0=A, 1=B, 2=C, 3=D.
Operacja:
4.9 0=W stopie
1=Praca na tyrystorach
2=Praca na styczniku bypas
Zrédto Start/Stop, gdzie:
7.5 0=Rem, 1=Klawiatura (wbudowana +

zewnetrzna), 2=Com, 3=Wolne, 4=VIO,
5=wbudowana klawiatura, 6=Zewn. klawiatura.

15-8 Zarezerwowane na przysztosé.
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Mozliwe informacje bledu/ostrzezenia:

Tabela 36 TZestawienie bleddw i ostrzezer.

Digital Input Status [723]

Parametr statusu wej$¢ cyfrowych.

1 Digln 1 (wejécie 1)

2 Digln 2 (wejécie 2)

3 Digln 3 (wejscie 3)

4 Digln 4 (wejécie 4)

Pozycje 1 - 4 na wyswietlaczu pokazujg aktualny status wejsé
cyfrowych (Digln 1 - Digln 4):

1 Stan wysoki

0  Stan niski

Na przykladzie ponizej widaé, ze wejécia o numerze 214 sa w
stanie aktywnym.

723 DigIn Status

Tylko do odczytu
Y " Stp 0101

Wartosé
catkowita dla Btad (Trip)/ ostrzezenie (warning)
komunikacji
0 Brak btedu
1 Catka Joluea I2t
2 PTC
3 Zablokowany silnik
4 Zewnetrzna awaria 1
5 Zewnetrzna awaria 2
6 Limit pradu
i Limit startu (c%as pomiedzy rozruchami,
liczba rozruchow)
Btad komunikacji
Pt100
10 Otwarty stycznik bypas
11 Zamkniety stycznik bypas
12 Alarm max monitora obcigzenia
13 Prealarm max monitora obcigzenia
14 Prealarm min monitora obcigzenia
15 Alarm min monitora obcigzenia
16 Przegrzanie
17 Otwarty tyrystor
18 Zwarcie tyrystora
19 Zanik fazy
20 Zanik faz
21 Zbyt niskie napiecie
22 Otwarty terminal kabli silnika
23 Asymetria pradu
24 Btad napiecia sterowniczego
25 Zarezerwowane na przysztosé
26 Btad wewnetrzny 1
27 Odwércone fazy
28 Zarezerwowane na przysztosé
29 Btad wewnetrzny 2
30 Zbyt wysokie napiecie
31 Asymetria napiecia

Rys. 76 Prayktad statusu wejsé cyfrowych.

Relay Status [724]

Parametr statusu wyj$¢ przekaznikowych.

RE oznacza status wyj$¢ przekaznikowych:

1 Relayl (Przekaznik 1)

2 Relay2 (Przekaznik 2)

3 Relay3 (przekaznik 3)

Status aktywnych i nieaktywnych wyjsé.

1 Stan wysoki

0 Stan niski

Przykiad ponizej ilustruje aktywnos¢ przekaznika 1.

724 RelayStatus

Tylko do odczytu
Stp RE 100

Rys. 77 Prayktad statusu wyjsé przekaznikowych.

Analogue Input Status [725]

Parametr statusu wejscia analogowego.

725 AnaloguelIn

Tylko do odczytu
Y n Stp 65%

Rys. 78 Prayktad statusu wejscia analogowego.

Status wejscia analogowego, wyswietlany jest za pomoca %.
Przyklad powyzej pokazuje, ze wejscie jest aktywne i poziom
sygnalu wynosi 65%.

UWAGA: Przdstawiona wartos¢ w % jest wartoscia
absolutna, odnoszaca sie do maksimum sygnatu. Odnosi
sie do obu standardéw: 10 Vi 20 mA.
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Analogue Output Status [726]

Status wyjécia analogowego.

Timer status 1- 4 [72D]
Status timeréw (T1Q - T4Q).

726 AnalogueOut

Tylko do odczytu
Stp 65%

72D Timer 1-4

Tylko do odczytu
Y 4 Stp 0000

Rys. 79 Przykiad statusu wyjscia analogowego.

Status wyjécia analogowego, wyswietlany jest za pomoca %.
Przyklad powyzej pokazuje, ze wyjscie jest aktywne i poziom
sygnatu wynosi 65%.

UWAGA: Przdstawiona wartos¢ w % jest wartoscia
absolutna, odnoszaca sie do maksimum sygnatu. Odnosi
sie do obu standardow: 10 Vi 20 mA.

SR Flip-flop status 1 - 4 [72E]
Status przerzutnikéw SR (F1 - F4).

72E FlipFlopl-4

Tylko do odczytu
Y n Stp 0000

Jezeli wyjscie ustawiono na standard: 4-20 mA , warto$¢ 20%
odpowiada 4mA.

I/0 Board Status B1 - B2 [727] - [728]
Status opcyjnych karc /O 1 (B1) i 2 (B2).

Counter status 1 - 2 [72F]
Status licznikéw (CTR1 - CTR2).

72F Counter 1-2

Tylko do odczytu
Y Nt Stp 00

728 IO StatusB2

Tylko do odczytu
Stp RE 000 DI100

Rys. 80  Przyktad statusu karty 1/0.

Analogue comparator status 1 - 4 [72A]
Status komparatoréw analogowych (CA1 - CA4).

Time to next start [72G]

Parametr pokazuje aktualny czas, ktéry pozostat do
zezwolenia na kolejny start. Parametr [235] Start Limitation.

72G TtoNxtStart

Tylko do odczytu .
Stp OMin

72A CAl-4

Tylko do odczytu
Y n Stp 0000

Digital comparator status 1 - 4 [72B]
Status komparatoréw cyfrowych (CD1 - CD4).

72B CD1-4

Tylko do odczytu
Y 7t Stp 0000

Logic function status 1 -4 [72C]
Status funkeji logicznych (L1 - L4).

72C Logic 1-4

Tylko do odczytu
Stp 0000
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8.7.3 Stored Values [730]

Zestaw zapamigtanych wartosci statusowych, jak: czas pracy,

Reset Energy [7331]

Resetowanie licznika catkowitego zuzycia energii

itd. Wartosci sa zapisywane po zdjeciu zasilania i ponownie elektrycznej.
aktualizowane po ponownym podaniu zasilania.
] 7331 Rst Energy

Run Time [731] stp [ No

Calkowity czas pracy softstartera.
Domyslnie: No (Brak resetu)
- Wybbér: No, Yes (Tak, Nie)

Tylko do 731 Run Time

odczytu Stp h:mm:ss

Jednostka: h: mm:ss (godziny: minuty: sekundy) 8.7.4 Realtime clock settings [740]

Parametry dotyczace aktualnego czasu i daty. Dostep do
Zakres: 00: 00: 00-262143: 59: 59 parametréw mozliwy jest z poziomu przyciksu “Toggle”.

Reset Run Time [7311]

Resetowanie catkowitego czasu pracy.

7311 Reset RunTm

stp I\ No
Domyslnie: No
No Brak resetu
Yes Reset

Domyslnie, data i czas odnosi si¢ do czasu
$rodkowoeuropejskiego.

UWAGA: Po wykonaniu resetu, parametr automatycznie
ustawia sie na wartos¢ “No”.

Mains time [732]

Catkowity czas podawania zasilania gléwnego do softstartera.

Tego czasu nie mozna zresetowac.

Time [741]
Aktualny czas (godzina, minuta, sekunda).
741 Time
Stp 00:00:00
Jednostka: hh:mm:ss (godziny: minuty: sekundy)
Date [742]
Aktualna data (rok, miesiac, dzieri).
742 Date
Stp 2014-01-28

Jednostka:

YYYY-MM-DD (rok-msiesigc-dzien)

Tylko do 732 Mains Time

odczytu Stp hh:mm:ss
Jednostka: hh: mm:ss (godziny: minuty: sekundy)
Zakres: 00: 00: 00-262143: 59: 59
Energy [733]

Parametr catkowitego zuzycia energii elektrycznej, od
momentu ostatniego wyzerowania [7331].

Read-only 733 Energy

Stp kWh
Jednostka: Wh (pokazuje Wh, kWh, MWh lub GWh)
Zakres: 0 Wh-999,999 GWh

Weekday [743]
Aktualny dzieri tygodnia.

743 Weekday

Tylko do odczytu
Stp Monday
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8.8 View Trip Log [800]

Parametry dotyczace zaistanialych bledéw, podczas pracy

softstartera. W pamieci pozostaje 9 ostatnich bledéw. Pamig¢
bledéw aktualizowana jest wedle kolejki FIFO (pierwszy na
wejéciu, pierwszy na wyjsciu). Przy kazdym bledzie znajduje

Trip message [8111]-[8133]

Informacje statusowe, kopiowane sa po zaistnieniu bledu do

Loga bledu.

Tabela 37 Zapamigtna informacje bledu.

qulforrgf?ia o dacie i godzinie ,WysFaPle.mlj l?}qdu. Dla Parametr | Skopiowano onie
azdego bledu, zapamietane sa réwniez niektére nastawy bledu N p
parametréw.
Na stronie 55 przedstawiono definicje wszystkich rodzai 8.7.1 Operation values [710]
bledéw (miekki i twardy blad, ostrzezenie).
8111 711 Wartos¢ procesowa
. 8113 713 Moment (Nm
8.8.1 Trip Message Log [810] ()
Log bledu, przedstawia doktadng date i godzing wystapienia 8114 714 Moment (%)
btedu, wraz z potencjalng przyczyna (czas bazuje na nastawie 8115 715 Moc na wale (W)
W parametrze [740]).,Na wys'wietlaczu. pakazana je.st . 8116 16 Moo na wale (%)
wiadomo$¢ bledu, keéra zastgpowana jest naprzemiennie
informacjg o dacie i godzinie wystapienia bledu. 8117 717 Moc elektryczna
Na stronie 128 przedstawiono pelng list¢ wszystkich, 8118 718 RMS Prad
mozliwych bledéw. Po wystapieniu bledu, odpowiednie —
parametry statusu i operacji ([710] oraz [720]) s3 kopiowane 8119 719 Napigcie
do Loga bledu. Wystepuje 9 wiadomosci bledu [810]-[890]. 811A 71A Temp. radiatora
Po wystapieniu bledu nr 10, ostatni blad z listy jest
Pichi € Gy 811B 718 PT100B1 123
nadpisywany nowym bledem.
811C 71C PT100B2 123
UWAGA: Po zresetowaniu btedu, ukaze si¢ poprzedni 811D 71D Prad 11
parametr.
811E 71E Prad I2
811F 71F Prad I3
8x0 Trip Message 811G —_r 12 Napieci
Trp hh:mm:ss apiecie
811H 71H L13 Napiecie
Jednostka: hh:mm:ss (godziny: minuty: sekundy) —
YYYY-MM-DD (rok-miesigc-dzief) 81l Al L23 Napiecie
811) 71) Kolejnosé faz
Przykfad: 811K 71K Catka Jolue’a
Na wyswietlaczu pojawia si¢ informacja o bledzie oraz nap- 8.7.2 status [720]
rzemiennie wskazywana jest data oraz godzina. 8121 701 Status TSA
8122 723 Status wejs¢ cyfrowych
830 Locked Rotor 8123 724 Status wyjsc przekaznikowych
Trp 09:12:14
8124 725 Status wejScia Al
8125 726 Status wyjScia AO
830 Locked Rotor 8126 727 Status wej$c/wyjs¢ karty B1
Trp 2013-04-17
8127 728 Status wejs¢/wyjs¢ karty B2
8129 72A Komparator analogowy 1 -4
W Tabela 36 podano wartosci catkowite, dotyczace bledu dla P gowy
komunikacji (parametr [722]). 812A 72B Cyfrowy komparator 1 - 4
812B 72C Funkcje logiczne 1-4
812C 72D Status timera 1-4
812D 72E Status przerzutnika 1-4
812E 72F Status licznika 1-2
812F 72G Czas do nastepnego startu
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labela 37 Zapamietna informacje bledu.

Parametr | Skopiowano Obis
bledu z P
8.7.3 Stored Values [730]
8131 731 Czas pracy
8132 732 Czas pod zasilaniem

8.8.2 Trip Messages [820] - [890]
Informacje identyczne jak dla [810].

8.8.3 Reset Trip Log [8AOQ]

Parametr resetuje pamig¢ bledéw.

8A0 Reset Trip L

8.9 System Data [900]

Zestaw parametréw informacji systemowych TSA.

8.9.1 TSA Data [920]

TSA Type [921]

Parametr wy$wietla kod produktu danego softartera. Opcje
wyjustowane sa na nalepce urzadzenia.

921 TSA
Stp TSA52-016

Rys. 81 Prayktadowy kod produkru.

Przyktad:
TSA z zasilaniem 525 V, oraz ciaglym pradem wyjsciowym
16 A.

Stp No
Domyslnie: No (Brak resetu) UWAGA: Jezeli plyta sterowania nie jest skonfigurowana,
No 0 Reset wyswietlony jest napis “Set type”.
Yes 1 Brak resetu

Software [922]

UWAGA: Po resecie, wartos¢ parametru automatycznie

wraca na “NO”. Wyswietlana jest wiadomosé “OK” przez

Parametr wskazuje wersj¢ oprogramowania.

okres dwoch sekund.

922 Software

Stp V1.20

Rys. 82 Prayktadowa wersja oprogramowania.

Tabela 38 IInformacje dla Modbus i Profibus (wersja

oprogramowani).
Bit Przyktad Opis

7-0 30 Minor version

13-8 4 Major version
Typ wydania:
0:V, release

15-14 0 1: P, pre-release
2: 3, Beta
3: a, Alpha

Tabela 39 Informacje dla Modbus i Profibus (wersja opcji).

Bit Przykiad Opis

7-0 07 Minor option version

15-8 03 Major option version
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UWAGA: Po kazdorazowym zakupie jednostki
softstartera TSA, upewnij sie, ze przedstawiona wersja
oprogramowania na pierwszej stronie podrecznika,

zgadza sie
Jezeli num
Z niniejsze

z wersja, podawang przez parametr [922].
ery nie sg zgodne, funkcjonalnos¢ wynikajaca
g0 podrecznika, moze nie by¢ w petni

zachowana.

Build Info [9221]

Data i godzina wgrania oprogramowania do softstartera
(pierwszy test produkcyjny).

9221 Build Info
Stp

Domyslnie:

YY:MM:DD:HH:MM:SS
(rok:miesigc:dzien:godzina:minuta:sekun.)

Unit Name [923]

Parametr, za pomoca ktérego, nadaé mozna nazwe whasna
softstarterowi (w celach serwisowych). Nazwa sktada¢ si¢

moze maksymalnie z 12 znakdw. Postuz si¢ przyciskami + / -

by przewija¢ znaki graficzne. ZatwierdZ przyciskiem

“ENTER”..
923 Unit Name
Stp
Domyslinie:
134 Opis wszystkich parametréw CG Drives & Automation, 01-5980-13r1



9. Komunikacja szeregowa

Softstarter umozliwia komunikacje w kilku wariantach:
*  Modbus RTU: RS232, RS485, USB i BT
e Profibus DP oraz DeviceNet

* Ethernet przemystowy Modbus/TCP, Profinet 10 oraz
EtherCAT

W rozdziale 12, przedstawiono opis dostgpnych, opcyjnych
kart komunikacyjnych.

9.1 Modbus RTU

Jednostka softstartera TSA dysponuje asynchronicznym,
nieizolowanym portem RS232, umieszczonym na szczycie
urzadzenia. Dodatkowo uzy¢ mozna jedna z dostgpnych kart
opcyjnych: RS485 lub USB .

Uzywany protokét komunikacyjny, to Modbus RTU,
wprowadzony przez firme¢ “Modicon”. Softstarter zachowuje
si¢ jako Slave z przypisanym adresem 1, w konfiguragji
Master-Slave. Komunikacja posiada charakter half-duplex
oraz standardowy format NRZ (non return to zero).

Predko$¢ transmisji ustawiona jest na 9600 ze stalym
adresem = 1 (standardowy port RS§232). Dla kart USB i
RS485, adres jest zmienialny.

Format ramki komunikacyjnej (zawsze 11 bitéw):
* bit startu

* osiem bitéw danych

* dwa bity stopu

*  brak parzystoci

Motzliwe jest tymczasowe polaczenie komputerowe, z
zainstalowanym oprogramowaniem EmoSoftCom,
(oprogramowanie monitorujace i do parametryzacji TSA) za
pomocg wbudowanego portu RS-232. Opcja pomocna do
kopiowania parametréw pomiedzy roznymi jednostakami
softstarteréw TSA. Dla stalego polaczenia z komputerem,
postuz si¢ jedna z dostgpnych kart opcyjnych RS485 lub
USB (patrz uwaga na dole).

UWAGA: Wbudowany port RS-232, znajdujacy sie na
szczycie TSA, nie posiada separacji galwanicznej.
Wazne jest by wszelkie urzadzenia zewnetrzne,
podiaczone do portu RS-232, posiadaty ten sam
potencjat elektryczny, co sam port. W innym wypadku,
port lub urzadzenie zewnetrzne moze ulec zniszczeniu.

OSTRZEZENIE!

Bezpieczenstwo uzywania wbudowanego

portu RS-232 zalezy w duzej mierze od

wspolnego uziemienia portu i urzadzenia do
niego podiaczonego. Problemy moga sie pojawi¢ w
wprzypadku, gdy potencjat uziemienia jest inny dla portu
RS-232 i urzadzenia do niego podtaczonego. Stan taki
generowac¢ moze petle uziemienia, ktore moga zniszczy¢
port RS-232.

Port RS-232, znajdujacy sie na TSA nie posiada
separacji galwanicznej.

Karty opcyjne RS485 oraz USB posiadaja separacje
galwaniczna.

Whbudowany port RS-232 mozna uzywaé w potaczeniu z
izolowanym konwerterem RS-232 na USB.

9.2 Zestaw parametrow

Informacje komunikacyjne, dtyczace zestawu parametréw.

W zaleznosci od wyboru sposobu komunikacji, zestaw
parametréw posiada odmienny numer:

Zestaw | Modbus/ Profibus | Profinet 10 Et::;:iAT
param. | DeviceNet | Slot/Index index (hex)

A |d001- 16871000 | 19985- | apeo-arab
B iiggé_ ﬁéﬁ;“) © 3(1)222 T | 4fa1-5323
¢ i:ggg_ ﬁgﬁﬁ‘; © ggzz " | 5389-5706
D |4001- | 180100t | 22585 | s771.sers

Zestaw parametréw A zawiera parametry 43001 do 43899.
Kolejne zestawy parametréw B, C oraz D zawieraja te same
informagje. Dla przykladu parametr nr 43123 z zestawu A
zawiera ten sam typ informacji co parametr nr 44123 z
zestawu B.
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9.3 Dane silnika

Informacje komunikacyjne dla danych silnikéw.

ilni Modbus/ Profibus | - o ofinetio | EtNerCAT
Silnik . Slot/ it index
DeviceNet index
Index (hex)
43041- | 168/200 | 19495
ML | 43048 to 19432 4bel-4be8
168/207
ago41- | I2/180 150405
M2 | 44048 to 0439 4fc9 - 4FdO
174/187
as041- | L76/160 | 1405
M3 | 45048 to 21432 53b1-53b8
176/167
46041~ | 18O/140 150405
M& | ac048 to 20432 5799 - 57a0
180/147

9.5 Wartos¢ procesowa

Mozliwe jest przesylanie informacji procesowych, za pomoca

magistrali (np. wskaz z czujnika ci$nienia przez wejscie

analogowe).

Ustaw parametr “Process Source [321 ]” na warto$¢ F(Bus).
Uzyj ponizszych danych:

Domyslnie

0

Zakres

-16384 to 16384

W odniesieniu do

-100% do 100% wartosci proc.

Informacje komunikacyjne

Modbus /DeviceNet 42906
Profibus slot /Index 168/65
Profinet 10 index 19290
Format komunikacyjny Int
Format Modbus Int

M1 zawiera parametry od 43041 do 43048. Zestaw danych
silnika M2, M3 oraz M4 zawiera ten sam typ informacji.
Dla przyktadu, parametr nr 43043 z danych silnika M1
zawiera ten sam typ informacji, co parametr nr 44043 z
danych silnika M2.

9.4 Komendy start i stop

Komendy start i stop wysylane za pomocg komunikacji.
Wymagane ustawienie parametru [2151] Run/Stop Control
na warto$¢ “Com”.

Modbus/DeviceNet Funkcja
42901 Reset
42902 g‘fsr;noF;/)\lD lub Start REV (1=start,
42903 Run FWD (1=Aktywne)
42904 Run REV (1=Aktywne)
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9.6 Opis formatu Eint

Parametry w formacie Eint moga byc reprezentowane na
dwa sposoby (F), jako informacja 15 bitowa unsigned
integer (F= 0) lub jako informacja Emotron floating point
(F=1). Bit najbardziej znaczacy (B15) informuje o
uzywanym formacie. Patrz dokladny opis ponizej.
Wszystkie parametry zapisywane w rejestrze mogga by¢
zaokraglone do liczby cyfr znaczacych uzywanych w systemie
wewnetrznym.

Tablica ponizej przedstawia zawarto$¢ 16 - bitowego stowa w
dwdch réznych formatach:

B15 B14 B13 B12 B1l B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 Bl BO

F=1 e3 e2 el e0 ml0 m9 m8 m7 m6 m5 m4d m3 m2 ml m0
F=0 B14 B13 B12 B11 B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 Bl BO

Jezeli bit formatu (B15) wynosi 0, wtedy cate stowo nalezy
traktowac jako unsigned integer (Ulnt).

Jezeli bit formatu wynosi 1,wtedy numer nalezy
interpretowad nastepujaco:

Wartos¢ = M * 10AE, gdzie M=m10..m0 reprezentuje
mantiase, a E= e3..e0 reprezentuje ceche.

UWAGA: Parametry w formacie Elnt moga zwracaé
wartos¢ za pomoca dwoch formatow: 15 bit unsigned
integer (F=0) lub Emotron floating point (F=1).

Przyktad, doktadnosé
Jezeli zapisujesz warto$¢ 1004 do rejestru, ktéry ma 3 cyfry
znaczace, zostanie ona zapisana w postaci 1000.

W formacie Emotron floating point format (F=1), jedno 16-
bitowe stowo word reprezentuje duzg lub maly wartos¢ z
trzema cyframi znaczacymi.

Jezeli dane s3 czytane lub zapisywane w formacie fixed point,
numery 0-32767, reprezentowane s3 jako 15 bitowy
Unsigned integer (format F=0).

Dokfadny opis Emotron floating point

e3-e0 4-bitowy signed exponent. Daje
wartos$é z zakresu:
-8..+7 (binarnie 1000 .. 0111)

ml0-m0 1ll-bitowa mantysa. Daje wartos$é¢ z
przedziatu:

-1024..+1023 (binarnie
10000000000..01111111111)

Liczba ze znakiem, powinna by¢ reprezentowana jako
binarne uzupelnienie dwujkowe:

Warto$¢ binarna

-8 1000
-7 1001

-2 1110
-1 1111
0 0000
1 0001
2 0010

6 0110
7 0111

Warto$¢ reprezentowana za pomoca Emotron floating point
format, wynosi: m-10e.

W celu konwersji formatu Emotron floating point do
formatu zmiennoprzecinkowego, postuz sie formulg u géry.

W celu konwersji formatu liczby zmiennoprzecinkowej do
formatu Emotron floating point , postuz si¢ przykladowym
kodem C, umieszczonym na dole.

Przyktad, liczba zmiennoprzecinkowa
Numer 1.23 bedzie reprezentowany jako Emotron floating
point.

F EEEE MMMMMMMMMMM

1 1110 00001111011

F=1 -> format zmiennoprzecinkowy
E=-2

M=123

Wiarto$¢ wynosi 123x1072 = 1.23

Przyktad, 15bit unsigned integer

Warto$¢ 72.0 moze by¢ reprezentowana jako warto$¢ stata
72. Miesci si¢ w zakresie 0-32767, co oznacza, ze wybrany
moze by¢ format:15-bit fixed point.

Warto$¢ reprezentowana bedzie jako:

B15 B14 B13 B12 B11l B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 Bl BO
0 0 0 0 0 0 0 0 o0 1 0 0 1 0 0 O

Bit nr 15 wskazuje na uzyty format.
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Przyktadowy program:

typedef struct
{
int m:11; // mantissa, -1024..1023
int e: 4; // exponent -8..7
unsigned int f: 1; // format, 1l->special emoint format

} eintle6;

J /== = e
unsigned short int float to_eintlé (float value)

{

eintlé etmp;
int dec=0;

while (floor(value) != value && dec<16)

{

dec++; value*=10;

if (value>=0 && value<=32767 && dec==0)

* (short int *)&etmp=(short int)value;
else 1if (value>=-1000 && value<0 && dec==0)
{

etmp.e=0;

etmp.f=1;

etmp.m= (short int)value;

}

else

{
etmp.m=0;
etmp.f=1;

etmp.e=-dec;
if (value>=0)
etmp.m=1; // Set sign
else
etmp.m=-1; // Set sign
value=fabs (value) ;
while (value>1000)
{
etmp.e++; // increase exponent
value=value/10;
1
value+=0.5; // round
etmp.m=etmp.m*value; // make signed

}

return (* (unsigned short int *)&etmp) ;

float eintlé to float (unsigned short int value)
{

float f;

eintl6 evalue;

evalue=* (eintlé *)&value;
if (evalue.f)
{
if (evalue.e>=0)
f=(int)evalue.m*powlO0 (evalue.e) ;
else
f=(int)evalue.m/powl0 (abs (evalue.e)) ;
}
else
f=value;
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10. Teoria zwigzana z dzialaniem softstartera

W rozdziale przedstawiono rézne sposoby rozruchu
klatkowego, indukcyjnego silnika asynchronicznego.
Poréwnano ze soba rézne metody startu, pokazano przewagg
rozruchu, z kontrola momentu w trzech fazach.

W podrozdziale 10.1 nakreslono ogélna teori¢ postgpowania
z tréjfazowymi, klatkowymi silnikami asynchronicznymi
podczas rozruchu. W podrozdziale 10.2 opisano rézne
metody startu, bazujace na redukcji napigcia wyjsciowego.
W podrozdziale ujeto réwniez rozruch z kontrola momentu.
W podrozdziale 10.3 wymieniono i poréwnano pozostale
tryby startu. Pokazano ograniczenia, zwiazane z rozruchem
napi¢ciowym. Podrozdziat 10.4 méwi o korzysciach
plynacych z uzywaniem softstartetéw, szczegdlnie jednostek
z kontrola momentu w trzech fazach.

10.1 Teoria ogolna

Dwa nastgpne podrozdzialy, dotyczy¢ beda tréjfazowych,
indukeyjnych, asynchronicznych silnikéw klatkowych.

Taki silnik, podlaczony bezposrednio do sieci i
wystartowany, pobiera¢ bedzie podczas rozruchu prad od 5
do 8 razy wigkszy od pradu znamionowego, podczas gdy
jego moment, wynosi¢ bedzie od 0,5 do 1,5 momentu
znamionowego. Na rysunku ponizej, przedstawiono typowy
wykres zaleznosci predkosci od momentu dla rozruchu
bezposredniego. Of x reprezentuje predkosé w stosunku do
predkosci synchronicznej. O§ y zas, reprezentuje prad oraz
moment. Linia przerywana wskazuje wartoséci nominalne.
Moment maksymalny, osiagalny jest dla predkosci
synchronicznej, co wynika z budowy typowego silnika
asynchronicznego, klatkowego, indukcyjnego.

Moment

/T, 257

2 4

0 L] 1
0 0,5 A

Rys. 83  Charakterystyka momentu, dla rozruchu

bezposredniego.

Rys. 84  Charakterystyka pradu, dla rozruchu bezposredniego.

Dla wielu apliakeji przemystowych, rozruch bezpo$redni,
jest co najmniej niewygodny. Dla takiego rozuchu nalezy
przewymiarowa¢ zabezpieczenia oraz kable zasilajace (duzy
prad startowy). Dodatkowo, startowe piki pradowe,
powoduja liczne stresy mechaniczne silnika, ktére prowadza
do znacznie szybszego zuzycia sie czesci skladowych silnika.
Liczne szarpnigcia, przecigzenia, podczas rstartu, sg
nieodzownym problemem przy tym rodzaju rozruchu.

Moment przyspieszajacy zalezy od réznicy momentu
obciazenia i momentu generowanego na wale silnika.
Rysunek ponizej, przedstawia kilka krzywych momentu, dla
wybranych, powszechnie spotykanych aplikacji. Naniesiono
réwniez wykres dla silnika asynchronicznego.

Ty 25 - Moment

2 4

1,5 1

0,5

0 T 1 n/ns
0 0,5 1

Rys. 85 Typowe charakterystyki momentu obcigzenia.
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Typowymi obciazeniami stalomomentowymi s3 suwnice,
dzwigi i przeno$niki. Liniowe obciazenia momentu zwiazane
sa z napedami sprezarek srubowych, podczas gdy
kwadratowe charakterystyki, typowe sg dla napedéw pomp i
wentylatoréw. Niektdre aplikacje, z duzym obcigzeniem
podczas startu, wymagaja podbicia momentu przy rozruchu.
Jednakze, powszechnym jest, ze dla znakomitej wiekszosci
aplikacji, moment generowany podczas rozruchu
bezposredniego, jest znacznie wigkszy niz wymagany do
rozruchu dla danej aplikacji.

Powszechng metods ograniczenia momentu i pradu
rozruchowego, jest obnizanie napigcia rozruchowego,
spotykane podczas rozruchu gwiazda/tréjkat. Wykres
ponizej przedstawia jak zachowuje sie prad i moment w
odniesieniu do ograniczenia napieciowego.

Moment
T/Th 2,5 -
2 -
1,5 1
Un
1 -
Us<U,
0,5 1
Us<Uy
0 n/ng
0
Prad
1/1n 4
n/ng

Rys. 86 Rozruch z ograniczeniem napigciowym.

Ogdlna zasada rozruchu z ograniczeniem napieciowym,
bazuje na korelacji prad - moment. W kazdym punkcie
pracy, moment proporcjonalny jest do kwadratu pradu.
Schodzac o potowe w dét z napigciem, obnizamy o potowe
réwniez prad. Generowany moment na wyjsciu, zmniejsza
si¢ natomiast czterokrotnie.

T~12
Iy =1/2lpg. — Ty = 1/4 Tpo
Iy =1/3 lpoL — Ty = 1/9 TpoL

LV=low voltage (niskie napiecie)
DOL=Direct on line (bezposredni rozruch)

Zwiazek pradu z momentem stanowi baze do wszelkiego
rodzaju rozruchéw z ograniczeniem napieciowym. Mozno$é
obnizenia napigcia wyjciowego, pozostaje w korelagji z
wyjéciowym momentem oraz momentem obcigzenia.
Metoda ta sprawdza si¢ w palikacjach, gdzie nie ma duzego
obciazenia podczas startu i nie s3 wymagane duze prady
startowe. Dla aplikacji, gdzie wymagany jest duzy prad i
moment rozruchowy (np. kruszarki, mieszalniki), rozruch z
ograniczeniem napieciowym moze nie dojé¢ do skutku (zbyt
male prady rozruchowe, brak wystarczajacego momentu na
wale silnika, ktéry przeciwstawia sie¢ momentowi
oporowemu obciazenia).

10.2 Rozruch z rampa
napieciowa

W podrozdziale opisano rézne tryby startu, bazujace na
obnizeniu napigcia wyjsciowego.W przykladach postuzono
sie napedem pompy z kwadratows charakeerystyka
momentu obciazenia.

Rozruch gwiazda/trdjkat jest najprostszym przykladem
rozruchu z ograniczeniem napigciowym. Silnik pierwotnie
polaczony jest w gwiazdg i po osiagnigciu okoto 75%
predkosci nominalnej, przetaczany jest w tréjkat. By
przeprowadzi¢ rozruch gwiazda/tréjkat, dysponowa¢ nalezy
sze$cioma odczepami silnika. Rysunki ponizej, przedstawiaja
zachowanie si¢ pradu i momentu przy rozruchu gwiazda/
tréjkat.
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T/Th 2,5 4 Moment
2 4
1,5 1
T P
0,5 \__/_
0 T ' n/ng
0 0,5 1
I/1, 8 1 Prad

n/ng

Rys. 87 Rozruch gwiazda-trdjkat.

Minusem rozruchu gwiazda/tréjkat jest fakt, ze mozna
uzywacé tego rodzaju rozruchu tylko dla wybranych aplikacji.
Oba rodzaje polaczenia silnika, zaréwno gwiazda jak i
tréjkat, ograniczone sa przez wydajno$¢ zasilania oraz
charakterystyke startu bezposredniego silnika. Przy wielu
aplikacjach, rozruch gwiazda/tréjkat generuje nie
wystarczajacy moment rozruchowy. Z drugiej strony przy
starcie bezposrednim, w aplikacjach nie wymagajacych
duzego momentu rozruchowego, niemozliwe jest
zaoszczgdzenie energii, ze wzgledu na duzy naddatek
momentu rozruchowego. Przetaczanie uzwojen silnika z
gwiazdy w tréjkat prowadzi réwniez do znacznie szybszego
zuzycia mechanicznego silnika. Wysokie prady przejsciowe,
podczas przelaczania uzwojeni, prowadza do nadmiernego
ogrzewania sig silnika.

Znacznie lepsza wydajno$¢ uzyskuje si¢ za pomocg startu z
rampa napicciowa, dostgpna z poziomu najprostszego
softstartera. Napiecie wyjéciowe wzrasta liniowo od wartosci
poczatkowej i rosnie az do wartosci nominalnej. Rysunek
powyzej prezentuje zachowanie si¢ pradu i momentu przy
uzyciu rampy napigciowej (dla poréwnania, obok
charakterystyka rozruchu gwiazda/tréjkat).

T/Th 25 - Moment

I/, 81 Prad

Rys. 88  Start z rampg napigciowq.

Wyraznie wida¢, ze start z rampa napigciowa znacznie
redukuje prad startowy, a krzywa startu jest znacznie
fagodniejsza, w poréwnaniu do rozruchu gwiazda/tréjkat.

Niejednokrotnie zdarza si¢ potrzeba ograniczenia pradowego
podczas startu. Dla powyzszego przyktadu, mozliwe byloby
ograniczenie pradu startowego do 300% pradu
znamionowego. Ponizsze wykresy prezentuja charakterystki
momentu i pradu z ograniczeniem pradowym.
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T/Th 55 Moment T/Th 25 - Moment
Vin g - Prad I/, g - Prad
n/ng
0 0,5 1
Rys. 89 Rozruch z rampg napigciowq i ograniczeniem Rys. 90 Rozruch z kontrolg momentu.
pradowym.
Dla osiagniecia najlepszej wydajnosci, nalezy poprawnie

Rysunki powyzej potwierdzaja, ze uzyskiwana wydajnos¢ ustawi¢ poczatek i koniec krzywej momentu oraz
zalezy od korelacji momentu na wale silnika i momentu odpowiednio dhugie czasy rozbiegu i hamowania.

obciazenia. Na przykladzie powyzej wida¢, ze moment
silnika zblizony jest do momentu obciazenia w okolicy 50%
predkosci znamionowej. Oznacza to, ze jezeli uzylibysmy 10.3 Inne metOdy startu

tego trybu rozruchu do aplikacji o zgola odmienne] W celu kontrastu do poprzednich podrozdzialéw, na

potrzeby dalszych dywagacji, postugiwad sie bedziemy
silnikiem pierécieniowym. Silnik pierscieniowy, to rodzaj

charakterystyce momentu obciazenia, prad startowy wynosit
by znacznie wigcej niz tréjkrotnosé pradu znamionowego.

Najbardziej wyrafinowane softstartery, postuguja sie silnika asynchronicznego, o uzwojonym wirniku, w ktérym
kontrola momentu, przez co uzyskany jest liniowy wzrost korice uzwojeri wirnika wyprowadzone sa poprzez
predkosci wraz z niskim pradem rozruchowym. Nie mniej pierscienie $lizgowe i szczotki na zewnatrz maszyny.

jednak, start z kontrola momentu, réwniez wykorzystuje Wyprowadzenie uzwojeri daje mozliwo$¢ podtaczenia do
korelacje pradu z momentem (moment w kwadracie pradu). nich tzw. rozrusznika, czyli opornika o liczbie faz

W celu osiagniecia jak najmniejszego pradu rozruchowego, odpowiadajacej liczbie faz silnika. Pozwala to na rozruch
wazne jest by dopasowa¢ krzywe momentu na wale silnika z poprzez regulacje predkosci obrotowej, a gléwnie momentu
krzywa momentu obcigzenia. obrotowego. Rysunek ponizej przedstawia typowa

charakterystyke startows silnika pierscieniowego z
rozrusznikiem oporowym.
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Moment

I/lh 8 - Prad

0 T 1 n/ns
0 0,5 1

Rys. 91 Rozruch silnika pierscieniowgo z rozrusznikiem oporo-
wym.

Ze wzgledu na niski moment rozruchowy, cze¢sto nie jest
mozliwe zwarcie uzwojeri wirnika i zastapienie rozrusznika
rezystancyjnego softstarterem. Mozliwe jest jednak
zastosowanie przemiennika czestotliwosci. Rysunek
pokazuje jak zmienia si¢ prad i moment, przy zmianie
czestotliwosci zasilania stojana.

T/Th 25 - Moment
2 4
15 fa<fy fo<fy n
1 4
0,5 1
0 T 1 n/ng
0 0,5 1
I/1, 8 1 Prad

Rys. 92 Regulacja U/f.

Silnik taki, mozna w tatwy spos6éb uruchomié za pomocg
prostego falownika z regulacja U/f (tryb skalarny pracy
przemiennika). Falownik to jedyna dostgpna alternatywa dla
uktadéw, gdzie nie mozna zastosowac softstartera ze wzgledu
na maly moment rozruchowy.
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10.4 Uzywanie softstarterow z
kontrola momentu

By w ogdle oszacowa(, czy wynikaja jakiekowliek korzysci z
faktu aplikowania softstartera przy danym rozruchu, oceni¢
w pierwszej kolejnosci nalezy poprawno$¢ dopasowania
charakterystyki momentu generowanego na wale silnika z
charakeerystyka momentu obciazenia. Z przedstawionych
przykladéw wynika niepodwazalny fakt wielu korzysci,
plynacych z uzywania softstarteréw, o ile moment obcigzenia
nie przekracza generowanego momentu rozruchowego na
wale silnika. W przypadku aplikacji z ogromnym
momentem obciazenia, nalezy podbi¢ startowa krzywa
momentu, co réwniez wplynie na wysoko$¢ pradéw
rozruchowych i sam czas rozruchu.

Najwiecej korzysci dla uzytkownika przynosi uzywanie
softstartera z kontrola momentu (taka wlasnie jednostka jest
softstarter TSA). By odpowiednio skonfigurowad krzywa
startu momentu, nalezy zna¢ charakterystyke obciazenia
(liniowa, stala, kwadratowa, zmienna). W zaleznoéci od
charakteru obciazenia, nalezy ustawi¢ liniowa badz
kwadratowg charakterystyke momentu, lub dopasowa¢
krzywa do specyficznego, nietypowego obcigzenia.
Poprawna konfiguracja startu z kontrolg momentu
gwarantuje znacznie dluzsza, bezawaryjng pracg silnika,
zmniejszenie warto$ci pobieranej energii elektrycznej i
uzyskanie maksymalnej wydajnosci procesu.
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11. Rozwiazywanie problemow, diagnostyka, lista btedow

Definicja wszystkich alarméw, podana zostala na stronie 55
(warning, hard i soft trip).

11.1 Przyczyny btedow,

dziatania naprawcze
Tabela listy bledéw z mozliwymi przyczynami i
czynno$ciami naprawczymi, umieszczona na nastgpnych
stronach, stuzyc ma jako podstawowy przewodnik po liscie
mozliwych usterek. Wydrukuj ja i umies¢ w poblizu
instalacji softstartera. TSA po wykryciu bledu, usterki,
kazdorazowo przedstawia doktadny opis usterki na
wys$wietlaczu panelu sterujacego. Czasami zdarzy¢ si¢ moze,
ze usterka bedzie bardzo trudna do odnalezienia. Skontaktuj
si¢ wtedy z serwisem lub dostawcg urzadzenia.

Usterki pojawiajace si¢ zaraz po pierwszym uruchomieniu,
lub krétko po, przewaznie wynikajg z niepoprawnego
skonfigurowania TSA lub z bl¢dnego kablowania.

Usterki pojawiajace si¢ po dlugim okresie czasu od
pierwszego uruchomienia, przewaznie wynikaja ze zmiany
systemu, przebudowy aplikacji.

Usterki, ktére pojawiajg sie losowo, bez zadnej racjonalnej
przyczyny, przewaznie spowodowane sg wptywem EMC.
Upewnij sig, ze instalacja i wszystkie urzadzenia sasiadujace z
TSA, spelniaja wymagania odpowiednich norm co do emisji

EMC.

Czasami najlepszym sposobem znajdowania usterki, jest
metoda préb i bledéw. Od zmiany pojedynczego parametru,
na sprawdzeniu pojedynczego kabla sygnatowego.

Parametr “Trip Message Log” [800] przydatny jest w celu
okreslenia daty i przyczyny zaistnienia usterki. Na liscie
bleddéw, przy kazdej usterce, podana jest doktadna data
wystapienia usterki oraz skopiowana informacja z danego
parametru statusowego (patrz Tabela 37, stroni 132).

OSTRZEZENIE!

Podczas poszukiwania usterek i mozliwych

przyczyn awarii, niezbedne jest zdjecie

przedniej pokrywy obudowy i wykonanie
pomiarow. W pierwszej kolejnosci zapoznaj sie z
instrukcja bezpieczenstwa, przedstawiona na
pierwszych stronach niniejszego podrecznika.

11.1.1Wykwalifikowany personel

Instalacja, parametryzacja, uruchamianie, wykonywanie prac
serwisowych przy softstarterze TSA, odbywad si¢ powinno
tylko i wylacznie przez wykwalifikowany technicznie do tego
celu personel.

11.1.20twieranie obudowy TSA

OSTRZEZENIE!

Przed zdjeciem pokrywy przedniej TSA,
upewnij sie, ze zdjete zostato zasilanie
glowne i sterownicze.

Podtaczenia wejs¢/wyjs¢ oraz napieé sterowniczych sa
izolowane od napiecia gléwnego. Jednakze staraj si¢ zawsze
przedsiewzia¢ odpowiednie czynnosci bezpieczeristwa.

11.2 Czynnosci okresowe

Softstarter Emotron TSA zostal zaprojektowany w sposéb,
ke6ry nie wymaga wielu prac serwisowych i okresowych.
Jednakze jest kilka czynnosci, ktére nalezy wykonywaé
okresowo i regularnie:

*  Utrzymuj jednostke TSA w czystosci, szczegélnie wenty-
lator, droge wywiewu powietrza.

* Dla rozmiaréw 2 i wyzej, nalezy okresowo czysci¢ wenty-
lator z kurzu.

*  Jezeli softstarter jest zamontowany w szafie sterowniczej,
sprawdzaj stan kratek wentylatorowych i filtréw.

*  Sprawdzaj jako$¢ kabli silowych i sterowniczych.
*  Sprawdzaj jakos§¢ podlaczen kabli.

Bateria zegara

Jezeli wewngtrzna bateria zegara (RTC), wymaga wymiany
na nowa, nalezy wymieni¢ bateri¢ na model CR 2032,3 V.
Rekomendowane marki: Varta i Renata (max. 70 °C).

Po wigcej informacji zwiazanych z rozwiazywaniem
probleméw, skontakeuj si¢ ze swoim dostawca lub serwisem
softstartera.

Srodki ostroznosci przy pracy z silnikiem
Jezeli zamierzasz sprawdzi¢ kable, uzwojenia silnika,
przytacza, obudowe silnika, w pierwszej kolejnoéci upewnij
sig, ze zawsze zdjete jest gléwne zasilanie z softstaretra TSA.
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11.3 Lista btedow

Tabela 40 Lista alarméw wraz z potencjalnymi przyczynami i akcjami naprawczymi.

Wiadomosc | Akcja alarmowa/ Potencjalna przyczyna Akcja naprawcza
btedu/alarmu parametr ) przyczy ) P
Bypass closed | Hard trip Zlepione styki stycznika Bypass. | Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
Bypass open | Hard trip g)l/ir;oszrawa praca stycznika Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
No action Sprawdz kable i podtgczenia.
Hard trip I Sprawdz ustawienia komunikacji.
Comm error Soft trip 2641 | Btad komunikacji. Zrestartuj softstarter, karte komunikacji. Wiecej informac;ji
Warning w instrukcji do kart komunikacyjnych.
CP locked! Zablokowany panel sterowniczy. | Odblokuj klawiature w [218]. Wpisz kod “291".
CtrISupFault Hard trip Btad napiecia sterowniczego. Sprawdz kable i poziomy napigcia sterowniczego.
No action Limit prgdu. SprawdzZ ustawienia
curr limit Hard trip 236 limitu pradowego, Wydtuz czas startu ( [336]) i/lub limit prgdu startowego (
Soft trip prawdopodobnie ustawiony za [335]).
Warning nisko.
Curr Unbal Btad silnika, bypassu lub tyrystora,| Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
No action
Ext Alarm 1 Hard trip 14211 Awaria zewnetrzna. Sygnat Sprawdz skad generowany jest sygnat zewnetrznej awarii.
Soft trip cyfrowy. Sprawdz funkcje wejscia cyfrowego [520].
Warning
No action
Ext Alarm 2 Hard trip 4212 Awaria zewnetrzna. Sygnat Sprawdz skad generowany jest sygnat zewnetrznej awarii.
Soft trip cyfrowy. Sprawdz funkcje wejscia cyfrowego [520].
Warning
Int error 1 Btad wewnetrzny TSA. Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
Int error 2 Hard trip Btad wewnetrzny TSA. Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
Ezrzcttrlion Sprawdz wszelkie potgczenia mechaniczne silnika.
Locked rotor Soft tri P 422 | Blokada silnika. Ustaw [4221] Locked rotor alarm na “No action”. Dopasuj
; P czas w [4222] oraz prad w Locked Rotor Current [4223]
Warning
No action
Mon MaxAlarm Hard trip Max. alarm przecigzenia [4112]
Soft trip ) P a ’
Warning
No action
Hard trip Max. pre-alarm przecigzenia
Mon MaxPreAl | g ot trip [4122].
Warning Sprawd? stan silnika i obcigzenia.
No action Sprawd?Z ustawienia monitora obciazenia.
. Hard trip . . o
Mon MinAlarm Soft trip Min. alarm niedocigzenia [4142].
Warning
No action
. Hard trip Min. pre-alarm niedociazenia
Mon MinPreAl | g ot trip [4132].
Warning
. Sprawdz wszelkie potgczenia mechaniczne silnika.
No action B . ) B .
Motor 12t Hard tri Sprawdz czy nie zerwat sie pas, fancuch, itp.
2 . P 2311 | Przecigzenie termiczne silnika 1%t. | Zmien ustawienia 1%t Current setting w [2312].
(Area D: It) Soft trip P - P
; Sprawdz ustawienie [228] Motor Vent, ktore ma wptyw na
Warning 12
wyzwalanie 1<t .
Motor term Sprawdz kable sitowe pomiedzy TSA a silnikiem.
open (motor Hard trip Odpiety kabel fazy silnika. Przeprowadz restart. Jezeli alarm pojawi sie ponownie,
terminal open) skontaktuj sie z dostawca lub serwisem.
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Tabela 40 Lista alarméw wraz z potencjalnymi przyczynami i akcjami naprawczymi.

Wiadomosé

Akcja alarmowa/

Potencjalna przyczyna

Akcja naprawcza

btedu/alarmu parametr
Zanik 2 lub 3 faz napiecia . . . . . )
Mul phase loss zasilajacego. Sprawdz zabezpieczeni i poziom napigcia gtdwnego.
Za wysoka temp. radlatorg TSA: Sprawdz system chtodzenia szafy sterownicze;j.
Za wysoka temp. otoczenia TSA. . . B
. . . ; Sprawdz funkcjonalnosc wentylatora chtodzacego.
Over temp Hard trip Niewydajne chtodzenie. B S
. Sprawdz prad softstartera i silnika.
Zbytr wysoki prad. Wyczy$¢é wentylator.
Zablokowany wentylator. yezy ¥ )
No action Z:jyv’fl:vg/sgkle napiecie zasilania
Over voltage Hard trip 4321 ; & Sprawdz stan linii zasilajacych
g Soft trip P Jacyen.
Warning
No action Zanik pOJedynczgj fazy.
Hard trip Przepalony bezpiecznik.
Phase loss Soft trip 235 Sprawdz stan zabezpieczenia i linii zasilajgcych.
Warning
No action
Hard trip Niepoprawna kolejnosc faz Zamien fazy L2 i L3.
Ph . 4341 N B L
aserev Soft trip 3 zasilania gtéwnego. Sprawdz ustawienie w [4342] Allowed Sequence.
Warning
Predictive 1%t Warning Zbyt wysoka temperatura silnika. | Nastepny start po ochtodzeniu silnika.
Przekroczenie poziomu PT100. Sprawdz wszelkie potgczenia mechaniczne silnika.
No action Silnik z chtodzeniem wtasnym, Sprawdz system chodzenia S”n”fe,"“ ”
. . S . Ustaw akcje alarmowag na wartos¢ “Off”.
Hard trip duze obcigzenie przy niskich
PT100 . 2321 .
Soft trip predkosSciach.
Warning
UWAGA: wazne, gdy uzywasz
karty PTC/PT100.
Przekroczenie poziomu PTC.
. Sprawdz wszelkie potgczenia mechaniczne silnika.
No action Lo . B R
Hard tri Silnik z chtodzeniem wtasnym, Sprawdz system chodzenia silnika.
PTC Soft tripp 2331 | duze obcigzenie przy niskich Ustaw akcje alarmowg na wartos¢ “Off”.
Warning predkosciach. Poczekaj az silnik wystygnie.
. Przekroczona min. iloSc startow,
No action rzekroczony min. czas pomiedz
Start limit Hard trip 2341 Etartami y ) y Poczekaj i wystartuj ponownie.
Soft trip ’ SprawdZ ustawienia w [2342]oraz w [2343].
Warning
Podczas startu, stopu i JOG nie
Stop first! dozwolona zmiana parametrow. Ustaw parametry podczas postoju.
Zniszczony tyrystor lub potaczenia
Thyristor open | Hard trip wewnetrzne. Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
Zniszczony tyrystor.
Thyristor short | Hard trip Skontaktuj sie z serwisem lub dostawca.
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Tabela 40 Lista alarméw wraz z potencjalnymi przyczynami i akcjami naprawczymi.

Wiadomosc | Akcja alarmowa/ Potencjalna przyczyna Akcja naprawcza

btedu/alarmu parametr ) przyczy ) P
No action Zbyt niskie napiecie zasilania. Sprawd?z potgczenia kabli zasilajgcych, poziom napiecia
Hard trip Zanik napiecia spowodowany linii gtdwnej.

I . 4331 P L P ) .

Under voltage Soft trip 33 startem z duzym obcigzeniem Sprawdz ustawiony limit w parametrze [433].
Warning innych maszyn. Podfgcz sie do innego systemu zasilania/odptywu.
No action
Hard trip . .. i Sprawdz poziomy napie¢ zasilania gtéwnego.

Volt unbalance Soft trip 4311 | Asymetria faz napiecia zasilania. Sprawd? ustawienia w [4312] oraz w [4313].
Warning

Tabela 41 Pozostate mozliwe usterki bez wskazu blgdu/alarmu, wraz z potencjalnymi przyczynami i akcjami naprawczymi.

Obserwacja

Wskaz btedu

Przyczyna

Akcja naprawcza

Brak podswietlenia
wySwietlacza.

Brak

Brak napiecia sterownczego.

Wiacz zasilanie sterownicze.Jezlei
nadal brak podswietlenia, sprawdz
kabel tgczocy TSA i panel
sterowniczy.

Brak reakcji na
sygnal start.

Mozliwe, ze sygnat start pochodzi
z innego Zrédta niz ustawiono w
parametrach TSA.

Sprawd? ustawienia parametréow
[2151]i [2152].

SprawdZ, czy podany jest sygnat
“Enable”.

Szarpania silnika,
wibracje, dzwieki.

Podczas startu silnik osigga
predkosc maksymalna, lecz
wydaje dziwne dzwieki lub
wibruje, szarpie.

Jezeli wybrany jest start z liniowg
kontrolag momentu. wymagane
jest wpisanie danych silnika z
tabliczki znamionowe;.

Wpisz dane silnika w grupie [220].
WYbierz odpowiednig kontrole
podczas startu w [331].

Ustaw odpowiednig krzywa w [332]
oraz [333].

Za krotki czas rozbiegu.

Zwieksz czas w [336].

Jezeli wykorzystujesz liniowg
kontrokle napiecia, ustaw
odpowiednig wartosc startowa
napiecia.

Dopasuj wartoSc poczatkowa w
[334].

Zbyt maly silnik.

Uzyj mniejszego modelu TSA.

Zbyt duzy silnik.

Uzyj wiekszego modelu TSA.

Napiecie startowe usatwione
btednie.

Dopasuj rampe startowa.

Wybierz ograniczenie pradowe.

Zbyt dtugi czas rozpedzania
lub hamowania.

Rampy czasowe ustawione
niepoprawnie.

Dopasuj odpowiednie czasy
przyspieszania i hamowania.

Zbyt maty lub zbyt duzy silnik w
relacji z TSA.

Zmien rozmiar silnika.

Funkcja monitoru
obcigzenia dziata
niepoprawnie.

Brak alarméw lub fatszywe
alarmy.

Wopisz doktadnie dane z tabliczki
znamionowe;j silnika.

Wpisz poprawnie dane silnmika w
[221]-[228]. Dopasuj progi
alarmowe.

Brak mozliwosci
resetu btedu.

SprawdZ ustawienia funkcji reset w
[216]. Alarm resetujemy wtedy, gdy
zniknie przyczyna (po schtodzeniu
silnika, powrocie zasilania, itp.).
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12. Dostepne opcje rozbudowy

W rozdziale opisano wszelkie, dostgpne opcje rozbudowy
TSA. Niektdre karty opcyjne posiadaja swoja wlasna
instrukgje. By dowiedzie¢ si¢ wigcej, skontaktuj si¢ ze swoim
dostawca.

12.3 Karta dodatkowych 1/0

UWAGA: Softstarter Emotron TSA posiada w standardzie
lakierowane plytki elektroniki.

Numer Obis
zakupowy P
01-3876-51 Karta opcyjna /0 2.0

12.1 Zewnetrzny panel

sterowniczy
Numer Obis
zakupowy P
01-5406-00 Panel z zestawem montazowym.

Panel przydatny, gdy montujemy softstarter w szafie
sterowniczej. Maksymalna odleglo$¢ panelu od softstarera
wynosi 3 metry.

Szafa

Softstartera

exr | Esc |
gy

. .

Rys. 93 Montaz zewngtrznego panelu sterowniczego.

12.2 EmoSoftCom

EmoSoftCom jest oprogramowaniem komputerowym, za
pomocg ktérego mozna taczy¢ si¢ z dang jednostka
softstartera TSA. Mozliwe jest wykonanie kopii parametréw,
zmiany ustawier, tryb oscyloskopowy. Oprogramowanie jest
catkowicie darmowe. Po wigcej informadji, zglos si¢ do
swojego dostawcy.

Kazda opcyjna karta I/O 2.0 posiada trzy przekazniki
wyjsciowe, i trzy wejscia cyfrowe (24V). Karta posiada swoja
osobng instrukcje. Maksymalnie mozna zainstalowaé dwie

karty opcyjne (I/0 lub PTC/PT100).

12.4 Karta PTC/PT100

Numer Opis
zakupowy P
01-3876-58 Karta opcyjna PTC/PT100 2.0

Karta opcyjna PTC/PT100 2.0 umozliwia podtaczenie
czujnika PTC lub do szesciu czujnikéw PT100 . Karta
posiada swoja wstasna instrukcjg. Maksymalnie mozna
zainstalowa¢ dwie karty opcyjne (I/O lub PTC/PT100).

12.5 Opcyjne karty

komunikacyjne
Numer .

zamowieniowy Opis
01-5385-54 Izolowany port RS485
01-5385-55 TSA Profibus
01-5385-56 TSA DeviceNet
01-5385-59 TSA Modbus/TCP
01-5385-60 TSA EtherCAT
01-5385-61 TSA Profinet 10 1-port
01-5385-62 TSA Profinet 10 2-porty
01-5385-63 Izolowany port USB

Softstarter TSA oferuje kilka opcji rozbudowy o karty
komunikacyjne. Kazda z kart posiada swoja whasng
instrukcje. Do wyboru komunikacja Modbus RTU w
oparciu o porty RS-485 i USB, oraz szereg dodatkowych
opcji komunkiacji: profibus, DeviceNet, Profinet, Modbus
TCP.
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13. Dane techniczne

Tabela 42
Emotron TSA rozmiar 1 model: TSA52/69-016 TSA52/69-022 TSA52/69-030
Praca® Normalna Ciezka Normalna Ciezka Normalna Ciezka
Prad znamionowy |, o [A] 16 10 22 12 30 18
Moc silnika Py, g;; 400 V [kW] - TSA52-##4# 75 11 5.5 15 7.5
Moc silnika P,, ; 460 V [hp] - TSA52-### 10 15 7.5 20 10
Moc silnika Py, g;; 525 V [kW] - TSA52-### 11 5.5 15 7.5 18.5 11
Moc silnika P, ; 575V [hp] - TSAG9-### 15 7.5 20 10 25 15
Moc silnika P, g;; 690 V [kW] - TSA69-### 11 7.5 18.5 11 22 15
Rekomendowane zabezpieczenie [A](z) 20 20 25 25 35 35
Stra.ty mocy przy nomilnej mocy silnika w 16 15 17 15 19 16
trybie bypass [W]
Catkowity, Sredni spadek mocy przy
10 startach/godzine [W] 35 34 39 37 45 43
Wymiary H1/H2 x W x D [mm]® 246/340 x 126 x 188
Pozycja montazu Pionowy
Waga [kg] 5.5
Przytacze kablowe [mm] 15 x 4, Cu (M6)
System chlodzenia Konwekcja
Stopien ochrony P20
Tabela 43
Emotron TSA rozmiar 1 model: TSA52/69-036 TSA52/69-042 TSA52/69-056
Praca? Normalna Ciezka Normalna Ciezka Normalna Ciezka
Prad znamionowy I, o [A] 36 21 42 25 56 33
Moc silnika P, g;; 400 V [kW] - TSA52-### 18.5 75 22 11 30 15
Moc silnika Py, ;460 V [hp] - TSA52-### 25 15 30 20 40 25
Moc silnika P, g;; 525 V [kW] - TSA52-### 22 11 30 15 37 22
Moc silnika P, ¢; 575V [hp] - TSA69-### 30 20 40 25 50 30
Moc silnika P, g;; 690 V [kW] - TSAG9-### 30 18.5 37 22 45 30
Rekomendowane zabepieczenie [A]?) 40 40 50 50 63 63
Stra.ty mocy przy nomilnej mocy silnika w 20 17 vl 18 o5 19
trybie bypass [W]
Catkowity, Sredni spadek mocy przy
10 startach/godzine [W] 49 46 51 48 61 56

Wymiary H1/H2 x W x D [mm]®)

246/340 x 126 x 188

Pozycja montazu Pionowy
Waga [kg] 5.5
Przytacze kablowe [mm] 15 x 4, Cu (M6)
System chtlodzenia Konwekcja
Stopien ochrony P20

1) Praca normalna: Prad startowy = 3 x I, ¢, » Czas startu = 15 s (Rozmiar 1) lub 30 s (Rozmiary 2- 4), 10 startéw/godzing,

Cigzka praca: Prad startowy = 5 x I} (o » Czas startu = 15 s (Rozmiar 1) lub 30 s (Rozmiary 2- 4), 10 startéw/godzing.

2) Dane zabezpieczeri pétprzewodnikowych w tabeli 48.
3) Hl=wysoko$¢ obudowy, H2= calkowita wysokos¢.
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Tabela 44

Emotron TSA Rozmiar 2 model: TSA52/69-070 TSA52/69-085 TSA52/69-100
Praca® Normalna Ciezka Normalna Ciezka Normalna Ciezka
Prad znamionowy I, . [A] 70 42 85 51 100 60
Moc silnika P, ¢;; 400 V [kW] - TSA52-### 37 22 45 22 55 30
Moc silnika P, g;; 460 V [hp] - TSA52-##4# 50 30 60 40 75 40
Moc silnika P, ¢; 525 V [kW] - TSA52-### 45 22 55 30 75 37
Moc silnika P, g;; 575 V [hp] - TSAG9-### 60 40 75 50 100 60

Moc silnika P, ¢; 690 V [kW] - TSAG9-### 55 37 75 45 90 55

Rekomendowane zabepieczenie [A](z) 80 80 80 80 100 100

Stra.ty mocy przy nomilnej mocy silnika w o8 o1 33 23 38 26

trybie bypass [W]

Catkowity, Sredni spadek mocy przy

10 startach/godzine [W] 102 95 114 105 133 122

Wymiary H1/H2 x W x D [mm]® 246/340 x 126 x 188

Pozycja montazu Pionowy/Poziomy

Waga [kg] 5.7

Przytacze kablowe [mm] 15 x 4, Cu (M6)

System chlodzenia Wentylator

Stopien ochrony P20

Tabela 45

Emotron TSA Rozmiar 3 model: TSA52/69-140 TSA52/69-170 TSA52/69-200
Praca® Normalna Ciezka Normalna Ciezka Normalna Ciezka
Prad znamionowy I, .t [A] 140 84 170 102 200 120

Moc silnika Py, g;; 400 V [kW] - TSAS2-### 75 45 90 55 110 55

Moc silnika P, ¢;; 460 V [hp] - TSA52-##4# 100 60 125 75 150 100

Moc silnika Py, g; 525 V [kW] - TSAS2-### 90 55 110 75 132 75
Moc silnika P, ¢; 575 V [hp] - TSA69-### 125 75 150 100 200 125
Moc silnika Py, g;, 690 V [kW] - TSAG9-### 132 75 160 90 200 110
Rekomendowane zabepieczenie [A](2) 160 160 200 200 224 224
Stra.ty mocy przy nomilnej mocy silnika w 43 30 52 34 61 38
trybie bypass [W]
Catkowity, Sredni spadek mocy przy
10 startach/godzine [W] 167 155 204 188 233 212
Wymiary H1/H2 x W x D [mm]®) 285/380 x 196 x 235
Pozycja montazu Pionowy/Poziomy
Waga [kg] 13
Przytacze kablowe [mm] 20 x 4, Cu (M10)
System chlodzenia Wentylator
Stopien ochrony IP20

1) Praca normalna: Prad startowy = 3 x I, (g, Czas startu = 15 s (Rozmiar 1) lub 30 s (Rozmiary 2- 4), 10 startéw/godzing,

Cigika praca: Prad startowy = 5 x I} o5 » Czas startu = 15 s (Rozmiar 1) lub 30 s (Rozmiary 2- 4), 10 startéw/godzing.

2) Dane zabezpieczen pétprzewodnikowych w tabeli 48.
3) Hl=wysoko$¢ obudowy, H2= catkowita wysokos¢.
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Tabela 46

Emotron TSA Rozmiar 4 model: TSA52/69-240 TSA52/69-300 TSA52/69-360 TSA52/69-450
Praca® Normalna| Ciezka |Normalna| Ciezka |Normalna| Ciezka |Normalna| Ciezka
Prad znamionowy I, . [A] 240 144 300 180 360 216 450 270

Moc silnika Py, ¢;, 400 V [kW] - TSA52-##4# 132 75 160 90 200 110 250 132
Moc silnika P, g;; 460 V [hp] - TSAS2-### 200 100 250 125 300 150 350 200
Moc silnika Py, ¢;, 525 V [kW] - TSA52-### 160 90 200 132 250 160 315 180
Moc silnika P, ¢;; 575V [hp] - TSA69-###| 250 150 300 150 350 200 450 250
Moc silnika P, ¢;, 690 V [kW] - TSAG9-##4#| 250 132 315 160 355 200 450 250
Rekomendowane zabepieczenie [A](z) 250 250 315 315 315 315 425 425
fx:ltz' ll:;::};:ll"zz]nomilnej mocy silnika w 55 37 69 43 84 50 109 62
:g':;":;;yc:/'g'::::?&‘]‘ mocy przy 269 251 350 327 377 346 474 431
Wymiary H1/H2 x W x D [mm]® 373/512 x 254 x 260
Pozycja montazu Pionowy/Poziomy
Waga [kg] 23.5kg
Przytacze kablowe [mm] 40x 8, Cu (913)
System chtodzenia Wentylator
Stopien ochrony IP20

1)  Praca normalna: Prad startowy = 3 x I (o5

Cigika praca: Prad startowy = 5 x I, io5

2) Dane zabezpieczen pétprzewodnikowych w tabeli 48.
3) Hl=wysoko$¢ obudowy, H2= calkowita wysokos¢.

, Czas startu = 15 s (Rozmiar 1) lub 30 s (Rozmiary 2- 4), 10 startéw/godzing,
, Czas startu = 15 s (Rozmiar 1) lub 30 s (Rozmiary 2- 4), 10 startéw/godzing.
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13.1 Ogolna specyfikacja elektryczna TSA

Tabela 47

Parametr

| Opis

Dane ogbine

Napiecie zasilania

200-525V, +10%/-15%
200-690 V, +10%/-15%

Czestotliwos¢ zasilania

50/60 Hz, +10%

Liczba w petni sterowanych faz

3

Napiecie sterownicze

100-240 V +10%/-15%, pojedyncza faza

Pobdr mocy dla napiecia sterowniczego

20 VA dla TSA52/69-16 to 52/69-56,
25 VA dla TSA52/69-70 to 52/69-100
30 VA dla TSA52/69-140 to 52/69-240
40 VA dla TSA52/69-300 to 52/69-450

Zabezpieczenie zasilania sterowniczego

Max 10 A

Sygnatly wejsciowe

Wejscia cyfrowe

0-4V->0,8-27V->1

Impedancja wejs¢ cyfrowych do GND (0 VDC)

<3.3VDC: 4.7 kQ
>3.3 VDC: 3.6 kQ

Analogowe prad/napiecie

0-10V, 2-10V, 0-20 mA, 4-20 mA

Impedancja wejs¢ analog. do GND (0 VDC)

Napiecie 20 k<, Prad 250 Q

Sygnaly wyjSciowe

Przekazniki

8 A, 250 VAC lub 24 VDC rezystancyjne (AC-1); 3 A, 250 VAC indukcyjne (AC-7a).

Wyjscie analogowe prad/napiecie

0-10V, 2-10V, 0-20 mA, 4-20 mA

Impedancja wyjScia analogowego

Napiecie min. obcigzenie 700 Q, prad max. obcigzenie 500 Q

Wyjdcie zasilania

[+24VDC

|+24 VDC+5%. Max prad 50 mA.

13.2 Zabezpieczenia
potprzewodnikowe

Zawsze uzywaj rekomendowanych bezpiecznikéw
zwlocznych, w celu ochrony TSA przed zwarciem. W celu

zabezpieczenia tyrystordéw, dopuszczalne jest

uzycie super

szybkich bezpiecznikéw pétprzewodnikowych.
Dobieraj zabepieczenia zgodnie z tabelg ponizej:.

Tabela 48
TSA model: Bezpiecznik po{prze;vodmkowy
A I"t przy 700 V

-016 50 1500
-022 70 2 800
-030 100 3600
-036 125 6 900
-042 150 11 000
-056 175 14 000
-070 250 42 000
-085 300 55 000
-100 400 99 000
-140 500 160 000
-170 600 222 000
-200 700 332000
-240 800 433 000
-300 1000 950 000
-360 1200 1470 000
-450 1400 1 890 000
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13.3 Warunki Srodowiskowe

Dane dla normalnej pracy TSA

Temperatura 0°C-40°C, (40 - 55°C, spadek mocy 2% na 1°C)
Cisnienie 86 - 106 kPa
Wilgotnosé Max 95%, bez kondensacji
Wysoko$é 0-1,000 m .
Max 4,000 m spadek 1%/100 m po przekroczeniu 1,000 m.
Wibracje W nawigzaniu do IEC 60721-3-3:

Warunki mechaniczne, klasa 3M4 (2 - 9 Hz, 3.0 mm oraz 9 - 20 Hz, 1 g (10 m/s?))

Zanieczyszczenia
Warunki biologiczne, klasa 3B1

Chemicznie aktywne substancje, klasa 3C3 (wszystkie plytki elektroniki sg starannie lakierowane).
Mechanicznie aktywne substancje, klasa 3S1 (brak piasku; kurz <0.01 mg/ms3, <0.4 mg/(m?*h)).

Przechowywanie

Temperatura -25°Cdo +70°C

Cisnienie 86 - 106 kPa

Wilgotnosé Max 95%, bez kondensacji.

13.3.1Praca w wysokich
temperaturach

Softstarter Emotron TSA, zostat zaprojektowany do pracy w

maksymalnej, dopuszczalnej temperaturze 40°C.

Chcac pracowaé w wyzszej temperaturze, nalezy upewnic sie,
czy zastosowany system chlodzenia bedzie wystarczajaco
efektywny do pracy z dang aplikacja i obcigzeniem.
Softstarter Emotron TSA moze operowad w temperaturze do
55°C, przy uwzglednieniu spadku mocy o 2% na kazdy
stopient Celcjusza, powyzej temperatury 40°C.

Przykfad:

Chcemy operowa¢ z silnikiem o danych nominalnych jak
ponizej, w temperaturze 50°C:

Napiecie: 400 V

Prad: 70 A (praca normalna)

Moc: 37 kW

W zwigzku z podwyzszong temperaturg, standardowy model
52-070 nie sprosta wymaganiom aplikacji.

Obliczamy spadek mocy 2%/°C, dla podwyzszonej
temperatury o 10°C :

10°C x 2% = 20%

Z obliczel wynika, ze znamionowy prad wyjsciowy
obnizony bedzie o 20%.

Sprawdzamy model typoszereg wyzej mocowo, TSA52-085,
ze znamionowym pradem wyjsciowym 85 A :

85 A - (20% x 85 A) = 68 A, nadal ponizej wymaganej
granicy 70 A.

Sprawdzamy nastepny model, typoszereg wyzej mocowo,
TSA52-100, ze znamionowym pradem wyjéciowym 100 A :
100 A - (20% x 100 A) = 80 A, powyzej wymaganej granicy
70 A, jednostka TSA52-100 jest odpowiednia dla tej
aplikacji.

13.3.2Praca na wysokosciach

Softstarter Emotron TSA, zostal zaprojektowany do pracy na
maksymalnej wysokosci 1,000 m.

Jezeli cheesz operowad z TSA na wyzszej wysokosci, nalezy
uwzgledni¢ odpowiedni spadek mocy w funkcji wysokosci.

Powyzej wysokosci 1,000 m, nalezy uwzgledni¢ 1% spadek
mocy, przypadajacy na kazde 100 m. Maksymalna wysokos¢
pracy softstartera TSA, z uwzglednieniem spadku mocy,
wynosi 4,000 m. W tym przypadku jednak, na wyjsciu
softstartera TSA posiada¢ bedziemy jedynie 70% mocy
ZNnamionowej.

UWAGA: Jezeli TSA pracuje z karta opcyjna 1/0, max.
mozliwa wysokos$é pracy, z uwzglednieniem spadku
mocy, wynosi 2,000m.

Przyktad:

Chcemy operowac¢ z silnikiem o danych nominalnych jak
ponizej, na wysokosci 2,100 m:

Napiecie: 400 V

Prad: 42 A (normal duty)

Moc: 22 kW

W zwiazku z praca na duzej wysokosci, standardowy model
52-042, nie sprosta wymaganiom aplikacji.

Obliczamy spadek mocy 1%/100 m, dla podwyzszonej
wysokosci pracy:

2,100 - 1,000 = 1,100 metréw powyzej wysokosci
znamionowej:

(1,100 m/100 m) x 1% = 11%

Znamionowy prad wyjsciowy, obnizony bedzie o 11%.
Sprawdzamy model typoszereg mocowo wyzej, TSA52-056,
ze znamionowym pradem wyjéciowym 56A:

56 A - (11% x 56 A) = 49.8 A, powyzej wymaganej granicy
42 A, jednostka TSA52-056 jest odpowiednia dla tej
aplikaciji.
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13.4 Dane interfejsu 1/0, podigczenia

Tabela 49 Zaciski ptyty mocy.

Terminal Funkcja Charakterystyka elektryczna

PE Zacisk PE Uziemienie ochronne

N

C Napiecie sterownicze 100-240 VAC +10%

21 NO Wyjécie przekaznikowe 1 (domysinie praca) Styk NO, 250 VAC 8A lub 24 VDC 8A rezystancyjne.
22 c yiscie p ysinie praca). 250 VAC, 3A indukcyjne. Min. 100 mA.

23 NO o .. L Styk NO, 250 VAC 8A lub 24 VDC 8A rezystancyjne.
o c Wyjscie przekaznikowe 2 (domysinie wolne).. 250 VAC, 3A indukeyjne. Min. 100 mA.

31 NO zestyk przetaczny (NO/NC).

32 C Wyjscie przekaZnikowe 3(domysinie btad). 250 VAC 8A lub 24 VDC 8A rezystancyjne.

33 NC 250 VAC, 3A indukcyjne. Min. 100 mA.

69-70 | | Wejscie termistora PTC. Wyzwolenie 2.4 kQ. Powr6t 2.2 kQ.

Tabela 50 Zaciski plyty sterowania.

Terminal Funkcja Charakterystyka elektryczna
11 WejScie cyfrowe 1, domysinie start w prawo 0-4V->0; 827 V-> 1. Max. 37 V przez 10 sek.
12 Wejscie cyfrowe 2, domysinie stop. Impedancja: <3.3 VDC: 4.7 kQ. - >3.3 VDC: 3.6 kQ
13 Zasilanie wejscia analogowego. +10 VDC £5%. Max. prad dla +10 VDC: 10 mA.
Analogue input, 0-10 V, 2-10 V, 0-20 mA and . L

14 420 r%\A/digital input. S1 jumper for U1 selection, | 'MPedancia napiecie: 20 k), prad : 250 Q.
15 GND (wspdlne) 0 VDC.
16 Wejscie cyfrowe 3, domysinie “Set Ctrl 1” 0-4 V —> 0; 827 V—-> 1. Max. 37 V przez 10 sek.
17 Wejscie cyfrowe 4, domysinie reset. Impedancja: <3.3 VDC: 4.7 kQ. - >3.3 VDC: 3.6 kQ2
18 Zasilanie +24VDC. +24 VDC +5%. Max. prad dla +24 VDC = 50 mA.
19 Wyjscie analogowe, domysinie wskaz pradu. 0-10V, 2-10 V; min impedancja 700 Q

0-20 mA i 4-20 mA; max impedancja 500 Q
20 Zasilanie +24VDC. +24 VDC +5%. Max. prad dla +24 VDC = 50 mA.

OSTRZEZENIE!
Do wszystkich wyjs¢ przekaznikowych
(terminale 21-23) nalezy poda¢ to samo

napiecie (max 24 VDC lub max 250 VAC) .
Nigdy nie mieszaj napie¢ DC i AC.

Upewnij sie, ze podajesz ten sam typ napiecia
do wszystkich wyjsé, w innym wypadku
urzadzenie moze ulec awarii.
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Dodatek 1: Lista wszystkich parametrow

Pelna lista wszystkich parametréw wraz z ustawieniami domyslnymi oraz informacjami dla komunikacji. Na stronach: www.aniro.pl, www. cgglobal.com lub www.emotron.com, w
dziale do pobrania, znajduje si¢ identyczna lista parametréw w formacie excel, ktéra stuzy¢ moze jako kopia zapasowa.

TJT0-086S-T0 uohewolny B ssAlQ DI

19T

Ustawienie uzytkownika
Parametr Ustawienie MOflbus Inst. Fieldbus Modbus Notki
domysine DeviceNet no. format format
B Cc
100 (StartWindow 9999 strona 69
110 |1stlLine El Power 43001 Uint Ulint
120 (2nd Line Current 43002 Uint Uint
200 [Main Setup strona 69
210 [Operation strona 69
211 |Language English 43011 Uint Uint
212 |[Select Motor M1 43012 Uint Uint
215 | Action Ctrl
2151 [ Run/Stp Ctr Remote 43015 Ulnt Uint
2152 | JogCtrl Remote 43008 Uint Uint
216 |[Reset Ctrl Remote+Keyb 43016 Uint Uint
217 | Key Func
2171 | FunctionKey Toggle 43735 Uint Uint
2173 | LocRunCtrl Keyboard 43010 Uint Uint
2174 | FWD key FWD 43736 Uint Ulint
2175 | REV key Off 43737 Ulint Uint
218 |Lock Code? 0 43018 Ulnt, 1=1 Uint
219 | Rotation FWD 43019 Ulnt Ulint
21A |Level/Edge Edge 43020 Uint Uint
21C | Units Sl 43750 Ulint Uint
220 | Motor Data strona 72
221 | Motor Volts [Motor] V 43041 Long, 1=0.1V |EInt
222 | Motor Freq 50Hz 43042 Long, 1=1Hz Eint




8ST

TJT0-086S-T0 uohewoiny @ ssAlQ DI

Ustawienie

Ustawienie uzytkownika

Modbus Inst.

Fieldbus

Modbus

Parametr domysine DeviceNet no. format format Notki
B (o
223 | Motor Power [Motor] W 43043 Long, 1=1W Elnt
224 | Motor Curr [Motor] A 43044 Long, 1=0.1A |EInt
225 | Motor Speed [Motor] rpm 43045 Uint, 1=1rpm [ Uint
226 | Motor Poles [Motor] 43046 Long, 1=1 Elnt
227 | Motor Cosp [Motor] 43047 Long, 1=0.01 |EInt
228 [ Motor Vent Self 43048 Uint Uint
230 | Mot Protect strona 74
231 | Mot It Alrm
2311 | Mot I2t AA Soft Trip 43061 Ulnt Ulnt
2312 | Motl2tCurr 100% 43062 Long, 1=1% Eint
2313 | Motl?tClass 10 43758 Uint Ulnt
2314 | Used Th Cap 31021 Long, 1=0.1% |EInt
232 |PT100 Alarm
2321 [ PT100 AA No action 43064 Ulnt Ulnt
2322 | Motor Class F 140°C 43065 Uint Uint
2323 | PT100Inputs PT100 1-3 43761 Ulnt Ulnt
233 |PTC Alarm
2331 [PTC AA No action 43762 Ulnt Ulnt
2332 | PTC Inputs PbPTC 43763 Ulnt Ulnt
234 | StartLimit
2341 | StartLim AA No action 43751 Uint Uint
2342 [ Starts/h 10 43752 Ulnt, 1=1 Ulnt
2343 | MinTBtwStrt Off 43753 Ulnt, 1=1min | Uint
2344 | TimTNxtStrt min 43754 Uint, 1=1min [ UInt
235 |[SngIPhLossAA | Hard Trip 43755 Uint Uint
236 | CurrLim AA Hard Trip 43756 Uint Uint
240 |Set Handling strona 81
241 |Select Set A 43022 Ulint Ulint
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242 | Copy Set A>B 43021 Ulnt Ulnt
243 | Default>Set A 43023 Uint Ulint
244 | Copy to CP No Copy 43024 Uint Uint
245 |Load from CP No Copy 43025 Ulnt Uint
250 |Autoreset strona 81
251 |AutorstAtt
2511 | AllowedArst Off 43071 Uint, 1=1 Uint
2512 | ActualArst 0 43069 Ulnt, 1=1 Uint
252 | MotProtArst
2521 | Motor 12t Off 43073 Long, 1=1s Eint
2522 | PT100 Off 43078 Long, 1=1s Eint
2523 | PTC Off 43084 Long, 1=1s Eint
2524 | LockedRotor Off 43086 Long, 1=1s Eint
2525 | Curr Lim Off 43772 Long, 1=1s Elnt
253 | ComkErrArst Off 43089 Long, 1=1s Eint
254 | ProcProtArst
2541 [ MaxAlarm Off 43093 Long, 1=1s Eint
2542 | MaxPAlarm Off 43099 Long, 1=1s Eint
2543 [ MinPAlarm Off 43070 Long, 1=1s Eint
2544 | MinAlarm Off 43091 Long, 1=1s Eint
2549 | Ext Alarm 1 Off 43080 Long, 1=1s Elnt
254A | Ext Alarm 2 Off 43097 Long, 1=1s Eint
255 | SoftStrtProt
2551 [ Over temp Off 43072 Long, 1=1s Eint
2552 | Start limit Off 43771 Long, 1=1s Elnt
256 |MainsFailure
2561 | Phase input Off 43773 Long, 1=1s Eint
2562 | Volt Unbal Off 43096 Long, 1=1s Elnt
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2563 | OverVolt Off 43077 Long, 1=1s Elnt
2564 | Undervolt Off 43088 Long, 1=1s Eint
260 |Serial Com strona 84
261 |[Com Type RS232 43031 Uint Uint
262 |Modbus RTU
2621 | Baudrate 9600 43032 Ulnt Ulnt
2622 | Address 1 43033 Uint, 1=1 Ulnt
263 |Fieldbus
2631 | Address 62 43034 Ulnt, 1=1 Ulint
2632 | PrData Mode Basic 43035 Uint Uint
2633 | Read/Write RW 43036 Uint Uint
2634 | AddPrValues 0 43039 Ulnt, 1=1 Uint
264 |Com Fault strona 86
2641 | ComFItAA No action 43037 Uint Uint
2642 | ComFlt Time 0,5s 43038 Long, 1=0.1s |EInt
265 |Ethernet strona 86
2651 | IP Address 0.0.0.0 42701 Ulnt, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42702 Ulnt, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42703 Uint, 1=1 Ulint
0.0.0.0 42704 Ulnt, 1=1 Ulint
2652 | MAC Address 000000000000 42705 Uint, 1=1 Ulnt
000000000000 42706 Ulnt, 1=1 Ulnt
000000000000 42707 Ulnt, 1=1 Ulnt
000000000000 42708 Ulnt, 1=1 Ulnt
000000000000 42709 Ulnt, 1=1 Ulint
000000000000 42710 Ulnt, 1=1 Ulnt
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2653 [ Subnet Mask 0.0.0.0 42711 Uint, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42712 Uint, 1=1 Uint
0.0.0.0 42713 Ulnt, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42714 Ulnt, 1=1 Ulnt
2654 | Gateway 0.0.0.0 42715 Uint, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42716 Uint, 1=1 Uint
0.0.0.0 42717 Ulnt, 1=1 Ulnt
0.0.0.0 42718 Ulnt, 1=1 Ulnt
2655 | DHCP Off 42719 Uint Ulnt
266 | FB Signal strona 87
2661 | FB Signal 1 0 42801 Ulnt, 1=1 Ulnt
2662 | FB Signal 2 0 42802 Ulnt, 1=1 Ulnt
2663 | FB Signal 3 0 42803 Uint, 1=1 Ulnt
2664 | FB Signal 4 0 42804 Uint, 1=1 Uint
2665 | FB Signal 5 0 42805 Ulnt, 1=1 Ulnt
2666 | FB Signal 6 0 42806 Ulnt, 1=1 Ulnt
2667 |FB Signal 7 0 42807 Ulnt, 1=1 Ulnt
2668 | FB Signal 8 0 42808 Ulnt, 1=1 Ulnt
2669 | FB Signal 9 0 42809 Ulnt, 1=1 Ulnt
266A | FB Signal10 0 42810 Ulnt, 1=1 Ulnt
2668 | FB Signalll 0 42811 Ulnt, 1=1 Ulnt
266C | FB Signal12 0 42812 Uint, 1=1 Uint
266D | FB Signal13 0 42813 Ulnt, 1=1 Ulnt
266E | FB Signall4 0 42814 Ulnt, 1=1 Ulnt
266F |FB Signall5 0 42815 Uint, 1=1 Ulnt
266G | FB Signal16 0 42816 Uint, 1=1 Uint
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269 | FB Status strona 87
2691 | Board Type 31081 Uint, 1=1 Uint
2692 [ SUP-bit 31082 Ulnt, 1=1 Ulnt
2693 | State FB 31083 Ulnt, 1=1 Ulint
2694 | Serial Nbr 31084 Ulnt, 1=1 Ulnt
2695 | FirmwareVer 31085 Uint, 1=1 Uint
2696 | CRC errors 31086 Uint, 1=1 Ulint
2697 | MSG errors 31087 Uint, 1=1 Ulint
2698 | TOUT ctr 31088 Ulnt, 1=1 Ulint
2699 | FB Input 31089 Ulnt, 1=1 Ulnt
269A | FB Output 31090 Uint, 1=1 Ulnt
2698 | Last instno 31091 Uint, 1=1 Ulint
300 |Process strona 87
310 |Processvalue 31002 kl‘;'t‘fs 1=see g ;Ol;ggtii;i”x 1[;2;]0& 0.001
320 | Proc Setting
321 |Proc Source Off 43302 Uint Uint
322 | Proc Unit Off 43303 Uint Uint
323 |[User Unit 0 43304 Ulint Ulint
43305 Ulint Ulint
43306 Ulnt Ulnt
43307 Ulnt Ulnt
43308 Ulnt Ulnt
43309 Ulint Ulint
324 |Process Min |0 43310 h‘(’)rt‘fs 1=see gt ;(Ou'gg tni;?)n\:v 1[;@;;0' 0.001
395 | Process Max 10 43311 Long, 1= see Elnt 1=0.001, 1rpm, 1%, 1°C, 0.001

Notes

jak ustawiono w [322]
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330 |StartSetting stron 89
331 [Start Method Lin Torq Ctr 43701 Uint, 1=1 Uint
332 | Init Torque 10% 43702 Uint, 1=1% Uint
333 | EndTorqueSt 150% 43703 Uint, 1=1% Uint
334 |Init Volt 30% 43704 Ulnt, 1=1% Ulint
335 [ Curr Limit Off 43705 Ulnt, 1=1% Ulnt
336 (Start Time 10s 43706 Ulnt, 1=1s Ulint
337 |Torque Boost
3371 [ TB CurrLim Off 43707 Ulnt, 1=1% Ulnt
3372 (TB Time 1s 43708 Uint, 1=0.1s | Uint
340 |StopSetting strona 92
341 |Stop Method Coast 43721 Ulnt, 1=1 Uint
342 (EndTorqueStp |0% 43722 Ulnt, 1=1% Ulint
343 | StepDwnVolt 100% 43723 Ulnt, 1=1% Ulnt
344 | BrakeMethod DynVectBrk 43724 Uint, 1=1 Uint
345 |[Stop Time 10s 43725 Ulnt, 1=1s Uint
346 |RevC Brk Dly 0,5s 43726 Ulnt, 1=0.001s | UInt
347 |[Brk Strength 75% 43727 Ulnt, 1=1% Ulnt
348 |DCB Strength 15% 43728 Ulnt, 1=1% Ulnt
349 [SwitchToDCB 30% 43729 Ulnt, 1=1% Ulint
34A | DCBrkPhases
350 |Jog strona 94
351 |JogSpd FWD 10% 43731 Ulnt, 1=1% Ulnt
352 [JogSpd REV 10% 43732 Ulnt, 1=1% Ulint
353 |Jog RampRate |0,2s/% 43734 Uint, 1=0,1s/% [ UInt
400 | Monitor/Prot strona 95
410 |Load Monitor
411 | Max Alarm
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4111 | MaxAlarmAct No action 43775 Ulint Uint
4112 | MaxAlarmLev 116% 43776 Long, 1=1% Eint
4113 | MaxAlarmDel 0,5s 43330 Long, 1=0.1s |EInt
412 | MaxPreAlarm strona 96
4121 | MaxPreAlAct No action 43777 Ulint Uint
4122 | MaxPreAlLev 108% 43778 Long, 1=1% Eint
4123 | MaxPreAlDel 0,5s 43331 Long, 1=0.1s |EInt
413 | MinPreAlarm
4131 | MinPreAlAct No action 43779 Uint Uint
4132 | MinPreAlLev 92% 43742 Long, 1=1% Eint
4133 | MinPreAlDel 0,5s 43332 Long, 1=0.1s |EInt
414 | Min Alarm strona 97
4141 | MinAlarmAct No action 43743 Uint Uint
4142 [ MinAlarmLev 84% 43744 Long, 1=1% Eint
4143 | MinAlarmDel 0,5s 43333 Long, 1=0.1s |EInt
416 |Start Delay 10s 43324 Long, 1=1s Eint
417 | Autoset
4171 | MaxAlarmMar 16% 43326 Long, 1=1% Eint
4172 | MaxPreAlMar 8% 43327 Long, 1=1% Eint
4173 [ MinPreAlMar 8% 43328 Long, 1=1% Elnt
4174 [ MinAlarmMar 16% 43329 Long, 1=1% Eint
4175 | AutosetAlrm No 43334 Uint Uint
4176 | Normal Load Off 43335 Ulnt, 1=1 Ulint
420 | Process prot strona 100
421 |Ext Alarm
4211 | ExtAlarm1AA Hard Trip 43081 Ulnt Uint
4212 | ExtAlarm2AA Hard Trip 43764 Uint Uint
422 | Rotor Locked
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4221 | LockRot AA No action 43362 Uint Ulint
4222 | LockRotTime 5,0s 43757 Ulnt, 1=0.1s Ulint
4223 | LockRotCurr 480% 43759 Ulnt, 1=1% Uint
430 |Mains Prot strona 101
431 (Volt Unbal
4311 | VoltUnbalAA No action 43765 Uint Uint
4312 | UnballLevel 10% 43560 Ulnt, 1=1% Uint
4313 | VoltUnbDel 1s 43561 Uint, 1=1s Uint
432 |OverVolt
4321 | OverVoltAA No action 43766 Ulint Uint
4322 | OverV Level 115% 43562 Ulnt, 1=1% Uint
4323 | OverV Del 1s 43563 Uint, 1=1s Uint
433 [UnderVolt
4331 | UnderVoltAA No action 43767 Uint Uint
4332 [UnderVLevel 85% 43564 Ulnt, 1=1% Ulint
4333 [ UnderV Del 1s 43565 Uint, 1=1s Uint
434 | PhseReversal
4341 | PhaseRevAA No action 43768 Uint Uint
4342 | AllowedSequ L123 43566 1=1
500 |[I/Os strona 103
510 [An Inputs strona 103
511 |[Anin Fc Process Val 43201 Uint Uint
512 | Anin Setup 4-20mA 43202 Ulnt Uint
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513 | Anin Advan
5131 [Anin Min 4mA 43203 Long, 1=0.01 |EInt
5132 | Anin Max 20mA 43204 Long, 1=0.01 |EInt
5134 [ Anln FcMin Min 43206 Uint Uint
5135 | Anin VaMin 0 43541 h‘;’;fs 1=see g ;ﬁ;g&té;ﬂ”& 1[;?&;]00' 0.001
5136 | Anin FcMax Max 43207 Uint Uint
5137 [AninVaMax |0 43551 h‘c’)rt‘fs 1=see g ;(Ou'gg tml);%”\:v 1[?2;]0 0.001
5139 | Anin Filt 0,15 43209 g‘_’gg'lsl Elnt
513A [ Anin Enabl On 43210 Uint Uint
520 |Dig Inputs strona 105
521 |Digln 1 Run FWD 43241 Uint Uint
522 |[Digln 2 Stop 43242 Uint Ulnt
523 |[Digln 3 Set Ctrl 1 43243 Uint Uint
524 | Digln 4 Reset 43244 Uint Uint
529 (B1Digin 1 Off 43501 Uint Ulnt
52A [B1 Digln 2 Off 43502 Uint Ulnt
52B ([B1DigIln 3 Off 43503 Uint Uint
52C |B2Digin 1 Off 43504 Ulnt Ulnt
52D (B2 Digln 2 Off 43505 Ulnt Uint
52E [B2 Digin 3 Off 43506 Ulnt Ulnt
530 [An Outputs strona 106
531 |AnOut Fc Current 43251 Ulnt Uint
532 |[AnOut Setup 4-20mA 43252 Uint Ulnt
533 |AnOut Advan
5331 | AnOut Min 4mA 43253 Long, 1=0.01 |EInt
5332 [ AnOut Max 20mA 43254 Long, 1=0.01 |Eint
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5334 | AnOutFcMin Min 43256 Uint Ulnt
5335 |AnOutvaMin |0 43545 kl‘;'t‘fs 1=see g |1uvt\>/ gfégijgkl\f\v' ?;\gllrpm' 1%
5336 [ AnOutFcMax Max 43257 Uint Ulnt
5337 [ AnOutvaMax |0 43555 Lone 17998 giny " Sjégi'jgfﬁ' ?éé\g]”pm’ 1%
550 [Relays strona 108
551 |[Relay 1 Operation 43273 Uint Ulnt
552 [Relay 2 Off 43274 Ulnt Uint
553 |[Relay 3 Trip 43275 Ulnt Ulnt
554 |B1lRelay 1 Off 43511 Uint Uint
555 |[B1 Relay 2 Off 43512 Uint Uint
556 |[B1 Relay3 Off 43513 Ulnt Uint
557 |B2 Relay 1 Off 43514 Ulnt Ulnt
558 |[B2 Relay 2 Off 43515 Uint Uint
559 |[B2 Relay 3 Off 43516 Uint Uint
55D | Relay Advan
55D1 | Relayl Mode N.O 43276 Ulnt Ulint
55D2 | Relay2 Mode N.O 43277 Uint Uint
55D3 | Relay3 Mode N.O 43278 Uint Uint
55D4 | B1IR1 Mode N.O 43521 Uint Uint
55D5 | BIR2 Mode N.O 43522 Ulnt Ulnt
55D6 [ B1R3 Mode N.O 43523 Ulnt Ulnt
55D7 | B2R1 Mode N.O 43524 Uint Uint
55D8 | B2R2 Mode N.O 43525 Ulnt Uint
55D9 | B2R3 Mode N.O 43526 Ulnt Ulnt
560 | Virtual I/0s strona 111
561 |VIO 1 Dest Off 43281 Ulnt Ulnt
562 | VIO 1 Source Off 43282 Ulint Uint
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563 |[VIO 2 Dest Off 43283 Uint Ulnt
564 |VIO 2 Source Off 43284 Uint Uint
565 |[VIO 3 Dest Off 43285 Uint Ulnt
566 |[VIO 3 Source Off 43286 Uint Uint
567 |[VIO 4 Dest Off 43287 Uint Uint
568 |VIO 4 Source Off 43288 Uint Ulnt
569 |[VIO 5 Dest Off 43289 Uint Ulnt
56A |[VIO 5 Source Off 43290 Uint Ulnt
56B | VIO 6 Dest Off 43291 Uint Uint
56C | VIO 6 Source Off 43292 Uint Ulnt
56D |[VIO 7 Dest Off 43293 Uint Ulnt
56E |[VIO 7 Source Off 43294 Uint Uint
56F |[VIO 8 Dest Off 43295 Uint Ulnt
56G | VIO 8 Source Off 43296 Uint Ulnt
600 [Logic&Timers strona 112
610 [Comparators
611 |[CA1 Setup
6111 | CA1 Value Current 43400 Uint Uint

Long 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6112 [ CA1 LevelHI 30 43401 & Elnt 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w

Notes

[322]

Long. 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6113 | CA1 LevellLO 20 43402 & Elnt 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w

Notes

[322]
6114 | CA1 Type Hysteresis 43403 Ulnt Uint
6116 | CA1 Set Dly 00:00:00 43405 Uint, 1=1h Uint
43406 Uint, 1=1m Uint
43407 Uint, 1=0.1s Uint
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6117 | CA1 Res Dly 00:00:00 43408 Uint, 1=1h Uint
43409 Ulnt, 1=1m Uint
43410 Ulnt, 1=0.1s Uint
6118 [ CAL Tmr Val 00:00:00 42600 Uint, 1=1h Uint
42601 Uint, 1=1m Uint
42602 Ulnt, 1=0.1s Uint
612 |[CA2 Setup strona 116
6121 [ CA2 Value Current 43411 Ulnt Ulnt
Long. 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6122 | CA2 LevelHlI 30 43412 & Eint 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w
Notes
[322]
Lons 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6123 | CA2 LevellLO 20 43413 & Elnt 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w
Notes
[322]
6124 [ CA2 Type Hysteresis 43414 Ulnt Uint
6126 | CA2 Set Dly 00:00:00 43416 Uint, 1=1h Uint
43417 Uint, 1=1m Uint
43418 Uint, 1=0.1s Uint
6127 [ CA2 Res Dly 00:00:00 43419 Uint, 1=1h Uint
43420 Uint, 1=1m Uint
43421 Uint, 1=0.1s Uint
6128 [ CA2 Tmr Val 00:00:00 42603 Uint, 1=1h Uint
42604 Uint, 1=1m Uint
42605 Ulnt, 1=0.1s Uint
613 |[CA3 Setup strona 116
6131 [ CA3 Value Current 43422 Uint Ulnt
Long. 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6132 | CA3 LevelHlI 30 43423 Notg’s EInt 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w

[322]
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Long. 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6133 | CA3 LevellLO 20 43424 & EInt 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w
Notes
[322]
6134 | CA3 Type Hysteresis 43425 Ulnt Uint
6136 | CA3 Set Dly 00:00:00 43427 Uint, 1=1h Uint
43428 Uint, 1=1m Uint
43429 Uint, 1=0.1s Uint
6137 [ CA3 Res Dly 00:00:00 43430 Uint, 1=1h Uint
43431 Ulnt, 1=1m Uint
43432 Uint, 1=0.1s Uint
6138 [ CA3 Tmr Val 00:00:00 42606 Uint, 1=1h Uint
42607 Uint, 1=1m Uint
42608 Uint, 1=0.1s Uint
614 |[CA4 Setup strona 116
6141 | CA4 Value Current 43433 Uint Uint
Long 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6142 | CA4 LevelHI 30 43434 & Elnt 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w
Notes
[322]
Long. 1= see 1W, 0.1Hz, 0.1A, 0.1V, 1rpm, 1%,
6143 | CA4 LevellLO 20 43435 & Eint 0.1°C, 1kWh, 1h lub 0.001 jak w
Notes
[322]
6144 | CA4 Type Hysteresis 43436 Ulnt Uint
6146 | CA4 Set Dly 00:00:00 43438 Uint, 1=1h Uint
43439 Uint, 1=1m Uint
43440 Ulnt, 1=0.1s Uint
6147 [ CA4 Res Dly 00:00:00 43441 Uint, 1=1h Uint
43442 Ulnt, 1=1m Uint
43443 Uint, 1=0.1s Uint
6148 | CA4 Tmr Val 00:00:00 42609 Uint, 1=1h Uint
42610 Uint, 1=1m Uint
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42611 Ulnt, 1=0.1s [UInt
615 |[CD1 Setup strona 116
6151 (CD1 Operation 43444 Uint Ulnt
6152 | CD1 Set Dly 00:00:00 43445 Ulnt, 1=1h Ulnt
43446 Ulnt, 1=1m Ulint
43447 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6153 | CD1 Res Dly 00:00:00 43448 Uint, 1=1h Uint
43449 Ulnt, 1=1m Uint
43450 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6154 | CD1 Tmr Val 00:00:00 42612 Ulnt, 1=1h Ulnt
42613 Ulnt, 1=1m Uint
42614 Ulnt, 1=0.1s [UInt
616 |[CD2 Setup strona 117
6161 [CD2 Digln 1 43451 Ulnt Ulnt
6162 | CD2 Set Dly 00:00:00 43452 Ulnt, 1=1h Ulnt
43453 Ulnt, 1=1m Uint
43454 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6163 | CD2 Res Dly 00:00:00 43455 Ulnt, 1=1h Ulnt
43456 Ulnt, 1=1m Ulint
43457 Ulnt, 1=0.1s Uint
6164 | CD2 Tmr Val 00:00:00 42615 Ulnt, 1=1h Ulnt
42616 Ulnt, 1=1m Ulnt
42617 Ulnt, 1=0.1s |[UInt
617 |[CD3 Setup strona 117
6171 (CD3 Trip 43458 Ulnt Ulnt
6172 | CD3 Set Dly 00:00:00 43459 Ulnt, 1=1h Ulnt
43460 Ulnt, 1=1m Ulint
43461 Ulnt, 1=0.1s Ulnt
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6173 | CD3 Res Dly 00:00:00 43462 Ulnt, 1=1h Ulint
43463 Uint, 1=1m Uint
43464 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6174 |CD3 Tmr Val 00:00:00 42618 Ulnt, 1=1h Ulnt
42619 Ulnt, 1=1m Ulint
42620 Ulnt, 1=0.1s [UInt
618 |[CD4 Setup strona 117
6181 [CD4 Ready 43465 Uint Uint
6182 | CD4 Set Dly 00:00:00 43466 Ulnt, 1=1h Ulnt
43467 Ulnt, 1=1m Ulnt
43468 Uint, 1=0.1s Ulint
6183 | CD4 Res Dly 00:00:00 43469 Ulnt, 1=1h Ulint
43470 Ulnt, 1=1m Ulint
43471 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6184 | CD4 Tmr Val 00:00:00 42621 Ulnt, 1=1h Ulnt
42622 Ulnt, 1=1m Uint
42623 Ulnt, 1=0.1s [UInt
620 |Logics strona 117
621 |Logic1
6211 | L1 Expr ((1.2).3).4 43472 Ulnt Ulnt
6212 | L1 Input 1 CA1 43473 Ulnt Ulint
6213 |L10p 1 & 43474 Ulnt Ulnt
6214 (L1 Input 2 1A2 43475 Uint Uint
6215 |L10p 2 & 43476 Ulnt Ulnt
6216 | L1 Input 3 CA3 43477 Ulnt Ulint
6217 |L10p 3 & 43478 Ulnt Ulnt
6218 | L1 Input 4 CA4 43479 Uint Uint
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6219 | L1 Set Dly 00:00:00 43480 Ulnt, 1=1h Ulint
00:00:00 43481 Uint, 1=1m Uint
00:00:00 43482 Ulnt, 1=0.1s Ulint
621A [ L1 Res Dly 43483 Uint, 1=1h Uint
43484 Ulnt, 1=1m Ulnt
43485 Uint, 1=0.1s Ulnt
621B | L1 Tmr Val 42624 Uint, 1=1h Uint
42625 Ulnt, 1=1m Uint
42626 Ulnt, 1=0.1s Ulint

622 |Logic 2 strona 120
6221 | L2 Expr ((1.2).3).4 43486 Ulnt Uint
6222 (L2 Input 1 CA1 43487 Uint Uint
6223 |L20p 1 & 43488 Ulnt Ulint
6224 | L2 Input 2 1A2 43489 Uint Ulint
6225 |L20p 2 & 43490 Ulnt Uint
6226 | L2 Input 3 CA1 43491 Ulnt Ulnt
6227 |L20p 3 & 43492 Ulnt Ulint
6228 | L2 Input 4 1A2 43493 Uint Ulint
6229 | L2 Set Dly 00:00:00 43494 Ulnt, 1=1h Ulint
43495 Ulnt, 1=1m Uint
43496 Ulnt, 1=0.1s Ulint
622A | L2 Res Dly 00:00:00 43497 Ulnt, 1=1h Ulnt
43498 Ulnt, 1=1m Ulint
43499 Ulnt, 1=0.1s Ulint
622B | L2 Tmr Val 00:00:00 42627 Ulnt, 1=1h Ulnt
42628 Ulnt, 1=1m Ulnt
42629 Uint, 1=0.1s Uint
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623 |Logic 3 strona 120
6231 | L3 Expr ((1.2).3).4 43780 Uint Ulnt
6232 (L3 Input 1 CA1 43781 Uint Uint
6233 |L30p 1 & 43782 Ulnt Ulnt
6234 | L3 Input 2 1A2 43783 Ulnt Ulint
6235 (L3 0p 2 & 43784 Ulnt Ulnt
6236 (L3 Input 3 CA3 43785 Uint Ulnt
6237 |L30p 3 & 43786 Ulnt Ulnt
6238 | L3 Input 4 CA4 43787 Ulnt Ulnt
6239 | L3 Set Dly 00:00:00 43788 Ulnt, 1=1h Ulnt
43789 Ulnt, 1=1m Ulint
43790 Uint, 1=0.1s Uint
623A | L3 Res Dly 00:00:00 43791 Ulnt, 1=1h Ulnt
43792 Ulnt, 1=1m Ulnt
43793 Ulnt, 1=0.1s [UInt
623B | L3 Tmr Val 00:00:00 42630 Uint, 1=1h Ulnt
42631 Ulnt, 1=1m Ulnt
42632 Ulnt, 1=0.1s [UInt
624 |Logic 4 strona 120
6241 | L4 Expr ((1.2).3).4 43794 Ulnt Ulnt
6242 | L4 Input 1 CA1 43795 Ulnt Ulint
6243 |L40p 1 & 43796 Ulnt Ulnt
6244 | L4 Input 2 1A2 43797 Uint Uint
6245 | L4 0p 2 & 43798 Ulnt Ulnt
6246 | L4 Input 3 CA1 43799 Ulnt Ulint
6247 |L40Op 3 & 43800 Ulnt Ulnt
6248 | L4 Input 4 1A2 43801 Ulnt Ulnt
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6249 | L4 Set Dly 00:00:00 43802 Ulnt, 1=1h Ulint
43803 Uint, 1=1m Uint
43804 Uint, 1=0.1s Ulint
624A | L4 Res Dly 00:00:00 43805 Uint, 1=1h Uint
43806 Ulnt, 1=1m Ulint
43807 Ulnt, 1=0.1s Ulnt
624B | L4 Tmr Val 00:00:00 42633 Ulnt, 1=1h Uint
42634 Ulnt, 1=1m Uint
42635 Ulnt, 1=0.1s Ulint
630 |Timers strona 120
631 |Timerl
6311 | Timerd Trig Off 43808 Uint Uint
6312 [ Timerl Mode Delay 43809 Uint Ulnt
6313 | Timerl Dly 00:00:00 43810 Ulnt, 1=1h Ulnt
43811 Ulnt, 1=1m Uint
43812 Ulnt, 1=0.1s Ulint
6314 | Timerl T1 00:00:00 43813 Ulnt, 1=1h Ulint
43814 Ulnt, 1=1m Ulnt
43815 Uint, 1=0.1s Ulint
6315 |Timerl T2 00:00:00 43816 Ulnt, 1=1h Ulnt
43817 Ulnt, 1=1m Ulint
43818 Uint, 1=0.1s Ulnt
6316 | Timer1 Val 00:00:00 42636 Ulnt, 1=1h Ulint
42637 Ulnt, 1=1m Uint
42638 Uint, 1=0.1s Ulint
632 |[Timer2 strona 121
6321 | Timer2 Trig Off 43819 Ulnt Uint
6322 [ Timer2 Mode Delay 43820 Uint Ulnt
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6323 | Timer2 Dly 00:00:00 43821 Ulnt, 1=1h Ulnt
43822 Ulnt, 1=1m Ulnt
43823 Uint, 1=0.1s Ulint
6324 | Timer2 T1 00:00:00 43824 Ulnt, 1=1h Ulnt
43825 Ulnt, 1=1m Ulint
43826 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6325 | Timer2 T2 00:00:00 43827 Ulnt, 1=1h Ulnt
43828 Ulnt, 1=1m Uint
43829 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6326 | Timer2 Val 00:00:00 42639 Ulnt, 1=1h Ulnt
42640 Ulnt, 1=1m Uint
42641 Ulnt, 1=0.1s [UInt
633 |Timer3 strona 121
6331 | Timer3 Trig Off 43830 Ulnt Ulnt
6332 | Timer3 Mode Delay 43831 Uint Ulnt
6333 [ Timer3 Dly 00:00:00 43832 Uint, 1=1h Uint
43833 Ulnt, 1=1m Ulint
43834 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6334 [Timer3 T1 00:00:00 43835 Ulnt, 1=1h Ulnt
43836 Ulnt, 1=1m Uint
43837 Ulnt, 1=0.1s Ulnt
6335 [ Timer3 T2 00:00:00 43838 Ulnt, 1=1h Ulnt
43839 Ulnt, 1=1m Ulint
43840 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6336 | Timer3 Val 00:00:00 42642 Ulnt, 1=1h Ulint
42643 Ulnt, 1=1m Ulnt
42644 Ulnt, 1=0.1s [UInt
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634 |Timer4 strona 121
6341 |Timer4 Trig Off 43841 Uint Ulnt
6342 | Timer4 Mode Delay 43842 Uint Ulnt
6343 | Timer4 Dly 00:00:00 43843 Uint, 1=1h Uint
43844 Ulnt, 1=1m Ulint
43845 Uint, 1=0.1s Ulnt
6344 | Timer4 T1 00:00:00 43846 Ulnt, 1=1h Ulint
43847 Ulnt, 1=1m Uint
43848 Uint, 1=0.1s Ulint
6345 | Timer4 T2 00:00:00 43849 Ulnt, 1=1h Ulnt
43850 Uint, 1=1m Ulint
43851 Ulnt, 1=0.1s Uint
6346 | Timer4 Val 00:00:00 42645 Ulnt, 1=1h Ulint
42646 Ulnt, 1=1m Ulnt
42647 Uint, 1=0.1s Uint
640 |Flip flops strona 122
641 |Flipflop 1
6411 | F1 mode Reset 43852 Uint Uint
6412 | F1 set Off 43853 Uint Uint
6413 | F1 reset Off 43854 Uint Ulint
6414 | F1 Set Dly 00:00:00 43855 Ulnt, 1=1h Ulnt
43856 Uint, 1=1m Uint
43857 Ulnt, 1=0.1s Ulnt
6415 | F1 Res Dly 00:00:00 43858 Uint, 1=1h Uint
43859 Ulnt, 1=1m Ulint
43860 Uint, 1=0.1s Ulnt
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6416 | F1 Tmr Val 00:00:00 42648 Ulnt, 1=1h Ulnt
42649 Ulnt, 1=1m Ulnt
42650 Ulnt, 1=0.1s [UInt
642 |Flipflop 2 strona 123
6421 | F2 mode Reset 43861 Ulint Uint
6422 | F2 set Off 43862 Ulnt Ulnt
6423 | F2 reset Off 43863 Uint Uint
6424 | F2 Set Dly 00:00:00 43864 Ulnt, 1=1h Ulnt
43865 Ulnt, 1=1m Ulint
43866 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6425 | F2 Res Dly 00:00:00 43867 Uint, 1=1h Uint
43868 Ulnt, 1=1m Uint
43869 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6426 | F2 Tmr Val 00:00:00 42651 Ulnt, 1=1h Ulnt
42652 Ulnt, 1=1m Uint
42653 Uint, 1=0.1s Uint
643 |Flipflop 3 strona 123
6431 | F3 mode Set 43870 Ulnt Ulnt
6432 [F3 set Off 43871 Ulnt Ulnt
6433 | F3 reset Off 43872 Uint Ulint
6434 | F3 Set Dly 00:00:00 43873 Ulnt, 1=1h Ulnt
43874 Ulnt, 1=1m Ulnt
43875 Ulnt, 1=0.1s [UInt
6435 [ F3 Res Dly 00:00:00 43876 Uint, 1=1h Uint
43877 Ulnt, 1=1m Ulint
43878 Ulnt, 1=0.1s [UInt
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6436 | F3 Tmr Val 00:00:00 42654 Ulnt, 1=1h Ulnt
42655 Uint, 1=1m Uint
42656 Ulnt, 1=0.1s [UInt
644 |Flip flop 4 strona 123
6441 | F4 mode Edge 43879 Ulnt Ulnt
6442 | F4 set Off 43880 Ulnt Ulnt
6443 | F4 reset Off 43881 Ulint Ulint
6444 | F4 Set Dly 00:00:00 43882 Ulnt, 1=1h Ulnt
43883 Ulnt, 1=1m Ulint
43884 Ulnt, 1=0.1s Ulnt
6445 | F4 Res Dly 00:00:00 43885 Ulnt, 1=1h Ulnt
43886 Ulnt, 1=1m Uint
43887 Ulnt, 1=0.1s Ulnt
6446 | F4 Tmr Val 00:00:00 42657 Ulnt, 1=1h Ulnt
42658 Ulnt, 1=1m Ulint
42659 Uint, 1=0.1s Uint
650 |Counters strona 124
651 |Counter 1
6511 | C1 Trig Off 43888 Ulnt Ulnt
6512 | C1 Reset Off 43889 Ulnt Ulnt
6513 | C1 Trip val 0 43890 Ulnt, 1=1 Ulint
6514 [ C1 Value 31070 Ulnt, 1=1 Ulnt
652 |Counter 2
6521 [ C2 Trig Off 43891 Ulnt Ulnt
6522 | C2 Reset Off 43892 Uint Ulnt
6523 | C2 Trip val 0 43893 Ulnt, 1=1 Ulnt
6524 [ C2 Value 31071 Ulnt, 1=1 Ulnt
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660 |Clock logic strona 125
661 |[Clock 1
6611 | Clk1TimeON 00:00:00 43600 Long, 1=1h Eint
43601 Long, 1=1m Eint
43602 Long, 1=1s Elnt
6612 | Clk1TimeOff 00:00:00 43603 Long, 1=1h Eint
43604 Long, 1=1m Eint
43605 Long, 1=1s Elnt
6613 | Clk1DateOn 0 43606 Long, 1=1 Elnt
6614 | Clk1DateOff 0 43609 Long, 1=1 Elnt
6615 | Clk1Weekday |O 43612 Ulnt, 1=1 Ulnt
662 |Clock 2 strona 125
6621 | CIk2TimeON 00:00:00 43615 Long, 1=1h Eint
43616 Long, 1=1m Eint
43617 Long, 1=1s Eint
6622 | CIk2TimeOff 00:00:00 43618 Long, 1=1h Eint
43619 Long, 1=1m Elnt
43620 Long, 1=1s Elnt
6623 | Clk2DateOn 0 43621 Long, 1=1 Elnt
6624 | Clk2DateOff 0 43624 Long, 1=1 Elnt
6625 | Clk2Weekday |0 43627 Long, 1=1 Elnt
700 [Oper/Status strona 126
710 | Operation
711 | Process Val 31002 h‘:)?fs 1=see g [13:2;‘] 1%, 1°C, 0.001 jak w
713 |[Torque 31003 Long, 1=0.1Nm| EInt
714 | Torque 31004 Long, 1=1% Eint
715 | Shaft Power 31005 Long, 1=1W Eint
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716 | Shaft Power 31006 Ulnt, 1=1% Ulint
717 | El Power 31007 Long, 1=1W Elnt
718 [RMS Current 31008 Long, 1=0.1A |EInt
719 |L main volt 31009 Long, 1=0.1V |EInt
71A |Heatsnk Tmp 31010 Long, 1=0.1°C | EInt
71B |PT100B1 123 31011 Long, 1=1°C |EInt
31012 Long, 1=1°C |EInt
31013 Long, 1=1°C |EInt
71C |PT100B2 123 31014 Long, 1=1°C |EInt
31015 Long, 1=1°C [EInt
31016 Long, 1=1°C |EInt
71D | Current |1 31017 Long, 1=0.1A |EInt
71E | Current |12 31018 Long, 1=0.1A |EInt
71F |[Current 13 31019 Long, 1=0.1A |EInt
71G |L12 voltage 31020 Long, 1=0.1V |EInt
71H [L13 voltage 31021 Long, 1=0.1V |EInt
71l L23 voltage 31022 Long, 1=0.1V | EInt
71) [Phase seq. 31023 Uint Uint
71K |Used Th Cap 31024 Long, 1=0.1% | EInt
720 |Status strona 127
721 | TSA Status 31025 Ulnt Ulint
722 [Warning 31026 Uint Uint
723 |DigInStatus 31027 Uint, 1=1 Ulnt
724 | RelayStatus 31028 Ulnt, 1=1 Uint
725 |[Analogueln 31029 Long, 1=1% Eint
726 [AnalogueOut 31030 Long, 1=1% Eint
727 |10 StatusB1 31031 Uint, 1=1 Ulnt
728 |10 StatusB2 31032 Ulnt, 1=1 Uint
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72A |CA1-4 31050 Ulnt, 1=1 Ulint
72B |CD1-4 31051 Ulnt, 1=1 Ulnt
72C |Logic 1-4 31052 Uint, 1=1 Uint
72D |Timer 1-4 31053 Ulnt, 1=1 Uint
72E | FlipFlop1-4 31072 Ulnt, 1=1 Ulnt
72F | Counter 1-2 31073 Ulnt, 1=1 Ulnt
72G | TtoNxtStart 31036 Ulnt, 1=1min | Uint
730 (Stored Val strona 130
731 |RunTime 00:00:00 31074 Long, 1=1h Elnt
31075 Long, 1=1m Eint
31076 Long, 1=1s Eint
7311 [ Reset RunTm No 7 Uint Uint
732 |Mains Time 00:00:00 31077 Long, 1=1h Eint
31078 Long, 1=1m Eint
31079 Long, 1=1s Eint
733 |Energy ...kWh 31080 Long, 1=1Wh |EInt
7331 | Rst Energy No 6 Uint Uint
740 | Clock strona 131
741 |Time 00:00:00 42920 Long, 1=1h Eint
42921 Long, 1=1m Eint
42922 Long, 1=1s Elnt
742 |Date 0 42923 Long, 1=1 Elnt
743 | Weekday Monday 42926 Long EInt
744 | DST No 43058 Ulnt Ulnt
800 [ View TripLog strona 131
810 [ (Trip log list 1)
810 | Trip Message 31101 Uint, 1=1 Uint
811 |Operation
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8111 | Process Val 31102 h‘;’;fs 1=see g [13% 1%, 1°C, 0.001 jak w
8113 | Torque 31104 Long, 1=0.1Nm| EInt
8114 | Torque 31105 Long, 1=1% Eint
8115 | Shaft Power 31106 Long, 1=1W Eint strona 132
8116 | ShaftPower% 31107 Ulnt, 1=1% Ulint
8117 | El Power 31108 Long, 1=1W Eint
8118 [ RMS Current 31109 Long, 1=0.1A |EInt
8119 [ L main volt 31110 Long, 1=0.1V | EInt
811A | Heatsnk Tmp 31111 Long, 1=0.1°C | EInt
811B [ PT100B1 123 31112 Long, 1=1°C |EInt

31113 Long, 1=1°C |EInt

31114 Long, 1=1°C |EInt
811C [ PT100B2 123 31115 Long, 1=1°C |EInt

31116 Long, 1=1°C |EInt

31117 Long, 1=1°C |EInt
811D | Current 11 31118 Long, 1=0.1A |EInt
811E (Current 12 31119 Long, 1=0.1A |EInt
811F | Current I3 31120 Long, 1=0.1A |EInt
811G | L12 voltage 31121 Long, 1=0.1V |EInt
811H [ L13 voltage 31122 Long, 1=0.1V | EInt
8111 [L23 voltage 31123 Long, 1=0.1V | EInt
811J) | Phase seq. 31124 Uint Ulnt
811K | Used Th Cap 31125 Long, 1=0.1% |EInt
812 |Status strona 132
8121 [ TSA Status 31126 Ulnt Ulnt
8122 | DigInStatus 31127 Uint, 1=1 Uint
8123 | RelayStatus 31128 Ulnt, 1=1 Uint
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8124 | Analogueln 31129 Long, 1=1% Elnt
8125 | AnalogueOut 31130 Long, 1=1% Eint
8126 (10 StatusB1 31131 Uint, 1=1 Ulnt
8127 (10 StatusB2 31132 Ulnt, 1=1 Ulint
8129 [CA1-4 31134 Ulnt, 1=1 Ulint
812A (CD1-4 31135 Ulnt, 1=1 Ulnt
812B | Logic 1-4 31136 Uint, 1=1 Ulint
812C [ Timer 1-4 31137 Ulnt, 1=1 Uint
812D | FlipFlop1-4 31138 Ulnt, 1=1 Ulint
812E | Counter 1-2 31139 Ulnt, 1=1 Ulnt
812F [ TtoNxtStart 31140 Uint, 1=1min | Uint
812G [ Time 00:00:00 31141 Long, 1=1h Eint
31142 Long, 1=1m Eint
31143 Long, 1=1s Eint
812H | Date 31144 Long, 1=1 Eint
813 | Stored Val strona 132
8131 [Run Time 00:00:00 31147 Long, 1=1h Eint
31148 Long, 1=1m Eint
31149 Long, 1=1s Eint
8132 [ Mains Time 00:00:00 31150 Long, 1=1h Eint
31151 Long, 1=1m Eint
31152 Long, 1=1s Eint
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820 |(Trip log list 2) strona 132
830 | (Trip log list 3)
840 |(Trip log list 4)
850 |(Trip log list 5) iagn;i(satpf)rameters as for menu group 810 (Trip
860 |(Trip log list 6) Communication data in Appendix 2.
870 |(Trip log list 7)
880 |(Trip log list 8)
890 |(Trip log list 9)
8A0 |Reset Trip L No 8 Uint Ulnt strona 132
900 |System Data strona 133
920 |TSA Data
921 |TSA Type - 42300 Uint, 1=1 Ulnt
922 |Software 31038 Ulint Uint
31039 Ulnt Ulnt
9221 (Build Info 31040 Ulnt Ulnt
31041 Ulint Ulint
31042 Ulnt Ulint
31043 Ulnt Ulnt
31044 Uint Uint
31045 Ulint Uint
923 [Unit Name 0 42301 Ulnt Ulnt
42302 Uint Uint
42303 Ulint Ulnt
42304 Uint Ulint
42305 Ulnt Ulnt
42306 Ulnt Ulnt
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42307 Uint Uint
42308 Uint Uint
42309 Uint Uint
42310 Uint Ulnt
42311 Uint Uint
42312 Uint Uint
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Dodatek 2: Dane komunikacyjne btedow

Trip log
31101-31154 810
31201-31254 820
31301-31354 830
Modbus Instance no/ |31401-31454 840
DeviceNet no: 31501-31554 850
31601-31654 860
31701-31754 870
31801-31854 880
31901-31954 890
Trip log
121/245-122/43 810
122/90-122/143 820
122/190-122/243 830
) ) 123/35-123/88 840
Profibus slot/index 123/135-123/188 850
123/235-124/33 860
124/80-124/133 870
124/180-124/233 880
125/25-125/78 890
Trip log
1101-1154 810
1201-1254 820
1301-1354 830
) ) 1401-1454 840
Profinet 10 index 1501-1554 850
1601-1654 860
1701-1754 870
1801-1854 880
1901-1954 890

Fieldbus format

Modbus format




