


Makro 0O

11.3 BLOKOVE SCHEMA MENU 0 pro MAKRO 0 (Zéakladni nastaveni m! ni$e)
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11.3.1 %dici svorkovnice

¢ @ @

VNNV NN NNV

Ridici svorkovnice
= & &&
SISOV SN

Q
| .

Relé Status 4
Indikace poruchy <
Analogovy vstup 1
Zapojeni pro ---»
jednopolaritni l> » 5
vstupni signal — ” ” » o
ov = 3]
Zapojeni pro =y
diferenni [}::} Pl
vstupni signal 5 —
ov 4 :
e 1oV 4@
ey AT ]
vstup 2 » 7]
T \
oV ]
- -
OT, AC’KY N
CINNY PROUD @ n
U — _U 4[10]
ey
Externi t ist
xterni termistor I 74 ___“
L]
+24V 4Izl
OPEN: Indikace At Speed
CLOSED: Indikace nul. otaéek i\ ov izl
RESET — N
- —
FUNKCE JOG @
PROVOZ VPRED 7128
PROVOZ VZAD gkl
b 28
ANALOG. VSTUP 1/2 &
| gy T
OPEN: Externi porucha | 2
CLOSED: Enable [ (30

Obr. 11-1 Svorkovnice "izeni v Zakladnim zapojeni

11.3.2 Menu 0
m Nulovy parametr RW
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 9999
Blize viz kap. &&4.
0.01 Minimalni kmito$et / ota$ky RW, Bi
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
Open je-li #1.08=0, pak 0 az #0.02 Hz 0
Closed je-li #1.08=&, pak -max. az 0 ot/min 0
0.02 Maximalni kmito$et / ota$ky RW, Uni
1.06
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az &00.0 Hz 50
Vector 0 az 30000 ot/min &500
Servo 0 az 30000 ot/min 3000
0.03 Akcelera$ni rampa RW, Uni
2.11
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 3200.0 s/&0Hz 5
Vector viz 2.05 0 az 3200 s/&0°ot/min 2
Servo viz 2.05 0az32000  s/&°ot/min 0.2
0.04 Decelera$ni rampa RW, Uni
2.21
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 az 3200.0 s/&00Hz &0
Vector viz 2.05 0 az 3200 s/&0%ot/min 2
Servo viz 2.05 0a732000  s/&’ot/min 0.2
0.05 Volba vstupu pro referenci RW, Uni,
1.14 (zadavaci signal kmito#tu) P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0az5 0

Pomoci tohoto parametru se voli zp$sob zadavani

kmito#tu:

0 p'es svorkovnici lizeni (rezim Terminal), viz
1.41 az 1.44. V zakladnim nastaveni je zvolen

analogovy vstup &

&  pomoci Analogového vstupu & (svorky 5 a 6)

2 pomoci Analogového vstupu 2 (svorka 7)

3 Plednastavené kmito#ty

4 tla#titky na klavesnici m" ni#e (rezim Keypad)

5  jemné zadavani kmito#tu (volba vysokého

rozliSeni)
Symetrické proudové omezeni RW, Uni

4.07
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
Open &50
Vector 0 aZ Imax % Imax &50
Servo &75
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0.07 Volba reliimu vystupniho nap! ti RW, Uni, 0.12 Post-ramp reference RO, Bi, P
5.14 (rezim Open loop vector) P 2.01
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open Ur S, Ur |, Ur, Fd Ur | Open viz 0.01 a 0.02 Hz
#5.14=Ur_S (0) Vektorovy redim - Odpor statoru Closed ot/min
se m"! i pli kazdém startu m" ni#e
#5.14=Ur_| (& Vektorovy relim - Odpor statoru — -
se m"! i pouze p!i plipojeni sit" &inny proud motoru RO, Bi. P
#5.14 = Ur (2) Vektorovy redim - Odpor statoru 4.02
neni m"! en a je nutno ho nastavit Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
#5.14 = Fd (3) Skalarni retim Imax A
0.07 Zisk P ota$kové smys$ky RW, Uni
3.10 (rezim Closed loop) 0.14 Reference Jog RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. 1.05
Closed 0 az 32 000 ot/min 200 Kateg. Rozsah Jednotka | Zaki. nast.
Open 0 az 400.0 Hz &5
0.08 Boost RW, Uni Closed 0 aZ 4000 ot/min 50
5.15 (reZzim Open loop vector)
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast. 0.15 Redim decelera$ni rampy RW, Txt
Open 0az 25.0 % jmen. nap" ti motoru 3.0
(parametr #0.44) Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0.08 Zisk | ota$kove smy$ky RW, Uni Stnd.Hd, Fast, Stnd.Ct Stnd.Ct
3.11 (reZim Closed loop) #2.04 = Stnd.Hd (0) Standardni rampa
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. #2.04 = FAst (& Rychla rampa
Closed 0 a¥ 32 000 ot/min 800 #2.04 =Stnd.Ct  (2) Standardni rampa s regulaci
0.09 Volba dynamické charakteristiky | rRw, Bit Redim Stop RW ,Txt
5.13 u/ f 6.01
(reZim Open loop vector) Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Open COASt, rP, rP-dcl, dcl, P
Open 0 nebo & 0 td.dcl
m Zisk D otad$kové smy$ky RW, Uni _Closed | COASt, 1P, no.rP, rP-POS L
(rezim Closed loop) Servo no.rb
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Otevrena smy cka B
Closed 0 a% 32 000 ot/min 0 #6.01= COASt (0) Samovolny dob! h motoru
#6.01 =P (&  Stop po ramp!
#6.01 = rP-dcl (2) Stop po ramp! + ss brzd! ni
0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO, Bi, P #6.01 = dcl (3) Brzd! niss proudem
5.04 (reZim Open loop vector) #6.01 = td.dcl (4) &asované brzd! ni ss
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast. proudem
Open 6000 ot/min L .
0.10 Zp! tné vazba - skute$né otasky RO, Bi, P Uzavrena smy cka 2
: 1 e #6.01= COASt (0) Samovolny dob! h motoru
0 (rezim Closed loop) #6.01 = rP (&  Stop po ramp!
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Closed - 30000 aZ 30000 ot/min #6.01 = no.rP (2) Okamudité zastaveni bez
aplikace ramp
Pre-ramp reference RO, Bi P #6.01 =rP-POS (3) Zastaveni v  poladované
poloze
1.03
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
—Open viz0.01a0.02 Hz 0.17 Volba "izeni otad$ek/ momentu RW, Uni,
Closed ot/min 411 p
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 0 nebo & 0
Closed O0az4 0
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0.18 Volba S rampy RW, Bit (2SI Destination analogového vstupu 2 RW, Uni,
2.06 7.14 R, P
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast.
0 nebo & 0 0.00 aZz 20.50 1.37
0 S rampa neaktivni
& S rampa aktivni 0.27 Polarita logickych vstup# RW, Bit, P,
- 8.27 R
S rampa RW, Uni Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast.
207 0 nebo & 0
Kateg. Rozsah Jednotka Zakl. nast. #8.27 =0 Negativni logika
Open 0 az 3000.0 s%/800 Hz 3& #8.27 = & Pozitivni logika
Vector 0 aZ 30 000 s%/&000 ot/min &5 Upozorn éni:  Jsou-li  digitalni  vstupy m éniée
Servo 0 a7 30 000 s%/&000 ot/min | 0,03 konfigurovany pro negativni logiku a je-li
méni¢ prAipojen k FAdicimu systému s pozitivni
- - logikou, potom m dze po p Apojeni sit é dojit ke
Skip otagky 1 RW, Uni startu m éni de.
Skip ota$ky 2 P zisk proudové smy$ky RW, Uni
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. | zisk proudové smy$ky
Open 0 az &00,0 Hz 0
Closed 0 az 30000 ot/min 0 Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
0 aZ 30 000 viz nize
Skip pasmo 1 RW, Uni Zakladni nastaveni:
Open Vector  Servo
Skip pasmo 2 0.28 20 &50 &30
0.29 40 2 000 & 200
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. 0.30 Funkenost llasitka Reverzace
N . u i verz RW, Bit
Open 0az5,0 Hz 0,5 (na klavesnici)
Closed 0az50 ot/min 5 .
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Relim analogového vstupu 1 RW, Txt, P 0 nebo & 0
9 P » T Toto tla#itka je funk#ni, je-li #0.31 = &
Relim analogoveho vstupu 2 0.31 &islo aktivniho Makra RO, Uni
11.37
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
viz nize UOLt 0as9
Displej Rozsah Popis — riove Tk
UoLt O v nap"* ovy rezim Redim sériové linky RW, Txt, R, P
0-20 (8 [0-20mA 1124
20-0 (2) |20 - 0 mA Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
4-20.tr (3) |4-20 mA |porucha pli ztrat" signalu ANSI 2, ANSI 4, OUtPULt, ANSI 4
20-4.tr (4) 120 -4 mA |porucha pli ztrat" signélu INPUt
4-20.Lo (5) |4 -20 mA [minimalni ota#ky pli ztrat"
signalu . - .
20-4.Lo (6) |20 - 4 mA [ minimalni ota#ky pli ztrat" Jmenovity proud m! nige (FLC) RO, Uni, P
signalu 11.32
4-20.Pr  (7) |4-20mA |p'edchazejici ota#ky p!li ztrat" Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
signalu viz kap.2 A
20-4.Pr  (8) |20 -4 mA |pledchazejici ota#ky pli ztrat” Tento parametr zobrazuje jmenovity proud m"ni#e v
signalu ampérech.

V rezimech 4-20mA nebo
signalu 3 mA.

20-4mA je prah pro ztratu
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Makro 0O

0.34 Uliivatelsky bezpe$nostni kod RW, Uni, 0.40 Autotune RW, Bit, P
11.30 S, P 5.12 (M!" eni magnetiza$niho proudu)
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 az 255 &49 Open 0 nebo & 0
Blize Vle kap.7. o ) ) Vector 0 nebo & 0
Nepouzivejte #11.30 = O,,protoze Ovj’e ;akladm nastaV(,anl' 0.40 Autotune RW. Bit
pro parametr Xx.00, ktery se pouziva pro odblokovani 3.05 (Zkouska fazovani enkodér
bezpe#nostniho kédu. ' u zovani u
serva)
0.35 Reference redimu Keypad RO, Bi, S, P Kateg. Rozsah Jednotka 3 Zaki. nast.
117 Servo 0 nebo & 0
Kateg. Rozsah Jedn. Zakl. nast. - -
Open Viz 0.01 2 0.02 Hz Modula$ni kmito$et RW, Txt,
Closed ot/min >.18 Pl
Hodnota parametru 0.35 uchovava posledni nastaveny Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.
kmito#et v rezimu Keypad a to i po vypnuti. 3,45,6,9, & kHz 3
0.36 P"enosova rychlost sériové linky | RW, Txt, 0.42 Pos$et pol# motoru RW, Txt,
11.25 P 5.11 P
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast. Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
4800, 9600, &9200 Baud$ 4800 Open 4 poly
#11.25 = 4800 (0) 4800 baud# Closed 2 poly az 24 pol$ poly 4 poly
#11.25 = 9600 (& 9600 baud# Servo 6 pol$
#11.25=&9200 (2) 19200 baud#
— 0.43 Jmenovity G$inik motoru RW, Uni,
0.37 Sériova adresa RW, Uni,
11.23 P o 5. P
P = . Jednotk 2kl : Kateg. Rozsah Jednotka Z&kl. nast.
aeg. S Oozf"’; 5 ednota 1 <@ é;as ' Open 0 aZ 8000 0,92
.0az9. .
Identifika#ni symbol plilazeny m"ni#i pli pouZiti sériové Vector 0 az &000 0.92
linky.
Jmenovité nap! ti motoru RW, Uni
0.38 Parametr zobrazeny po p"ipojeni | Rw, uni, 5.09
11.22 sit! P Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Kateg. Rozsah Jednotka | zakl. nast. Open 0az 480 \Y 400
0.00 aZ 0.50 0.10 Vector 0 az 480 V 400
Tento parametr definuje, ktery parametr Menu 0 se po
plipojeni sit” objevi na displeji m" nixe. 0.45 Jmenovité ota$ky motoru RW, Uni
5.08
Start do rotujiciho motoru RW, Bit Kateg. Rozsah Jedn. | zakl. nast.
6.09 (Flyingstart) Open 0 az 6 000 ot/min 0
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast. Vector 0 a 30 000 ot/min &450
_Open | 0 nebo & 0
Closed : i _ & 0.46 Jmenovity proud motoru RW, Uni
Je-li #0.39 = &, je Flyingstart funk#ni. 507
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 aZ &0% jmen. A &00% jmen.
proudu m" ni#e proud m" ni#e

Unidrive, SW03.01.xx
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Jmenovity kmito$et motoru RW, Uni
5.06
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
Open 50
Closed 0 az &000.0 Hz 50
Servo
0.48 Kategorie m! ni$e RW, Txt, R, P
Kateg. Rozsah Jedn. | Zakl. nast.

OPEN.LP, CL.VECT, OPEN.LP
SErvVO, rEGEN
#0.48 = OPEN.LP Open loop vektor
#0.48 = CL.VECT Vektor
#0.48 = SErvO Servo
#0.48 = rEGEN Rekupera#ni jednotka
Zm" na kategorie m" ni#e viz kap. 6.3.7.
0.49 Indikace stavu bezpe$nostnich RO, Bit
kod#
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
0 nebo & 0

#0.49 = &indikuje, Ze p!istup do rozsi'eného menu
(tji. Menu & az Menu 20) je zablokovan.

SW verze m! ni$e RO, Uni, P
11.29
Kateg. Rozsah Jednotka | Zakl. nast.
&00 az 99.99

Indikuje verzi pouzitého programového vybaveni m" ni#e.

57
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11.4 MAKRO 1 (Vbeobecny reliim)

Makro 1 slouzi k rychlému nastaveni m  énice pro

jednoduché aplikace

11.4.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice
Relé Status :E}J_l
Indikace poruchy ‘E} f
Analogovy vstup 1
Zadavani kmitoctu / N------- A+10V ‘E’
otacek b
i
Ve » |
Analogovy vstup 2 oV -El
Zadavani kmitoctu /
otacek
42320 mA
OTACKY
CINNY PROUD B
Ve [ 10]
OL: Indikace At Speed = 23]
CL: Indikace nul. otacek i\
RESET —_— <
e -
FUNKCE JOG _ @
- — 2
PROVOZ VPRED .
—pz7]
PROVOZ VZAD _
23]
ANALOG. VSTUP 1/2 | &
OL: Externi porucha
CL: Enable I —— >3]
OL (Open loop) : otevlena smy#ka 31
CL (Closed loop): uzavlena smy#ka ov

Obr. 11-2 Makro 1 - svorkovnice "izeni

Unidrive, SW03.01.xx

11.4.2 Menu O
Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06
0.0 Akcelere$ni rampa
0.04 Decelere$ni rampa
0.0 Volba vstupu pro referenci
0.06 Symetrické proudové omezeni
4.0
0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti
5.14 (reZim Open loop vector)
0.07 Zisk P ota$kové smys$ky
3.10 (rezim Closed loop)
0.08 Boost
5.15 (rezim Open loop vector)
0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky
3.11 (rezim Closed loop)
0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f
5.13 (reZim Open loop vector)
0.09 Zisk D ota$kové smy$ky
3.12 (rezim Closed loop)
0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO
5.04 (rezim Open loop vector)
0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO
3.02 (rezim Closed loop)
&islo aktivniho Makra RO
Relim sériové linky
Jmenovity proud m! ni$e (FLC) RO
Ulivatelsky bezpe$nostni kod
Reference relimu Ovladani z panelu RO

m! ni$e

P"enosova rychlost sériové linky

Sériova adresa

Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!

Start do rotujiciho motoru

58




11.4.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti

Zakladnimu nastaveni

Parametr

Pozn.

0.40
5.12

Autotune (M"! eni magnetiza#niho
proudu)
(rezim Open loop vector a Vektor)

0.40

3.25

Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
serva)
(ReZim Servo)

Modula$ni kmito$et

Pos$et pol# motoru

Jmenovity U$inik motoru

Jmenovité nap! ti motoru

Jmenovité ota$ky motoru

Jmenovity proud motoru

Jmenovity kmito$et motoru

Kategorie m! ni$e

Indikace stavu bezpe$nostnich kod#

SW verze m! ni$e

59

Parametr Nastaveni
Volba relimu vystupniho nap! ti Fd
(rezim Open loop vector)
Relim analogového vstupu 2 4-20.Lo
Redim analogového vstupu 3 UOLt
Zm! na Menu 0 (viz kap. &2.3.2) 0.00
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11.5 MAKRO 2 (Motorpotenciometr)

Signdlem na svorce 29 je mozno p Fepinat
zadavani ota éek bud’ z analogového vstupu 1
(svorky 5,6) nebo funkci motorpotenciometr. Je-

li zvolena funkce motorpotenciometr, potom na
svorku 24 je p fApojeno tla €itko "nahoru” a na

on

svorku 26 je p Apojeno tla ¢éitko "dol a".

11.5.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice

(- L

:Eh_{

Relé Status
Indikace poruchy

Analogovy vstup 1

Zadavani kmitoétu/ =0~ ------- 10V,
ota'ée‘:( Hmiec ﬂ ‘/\\+ (4]
0az10V E ] i p s
S > |
o L3l
Externi termistor

1

5 A
1 1
1 1
1 1

o

&%

OTACKY $ { ( )
CINNY PROUD R {3
\\L -— _\v} : m
NAHORU —
— 0l
RESET —
P 25
DOLU —
P 26
PROVOZ VPRED J S o
_—27
PROVOZ VZAD —_—
Analog. vstup &
VOLBA MOTORPOT. ¢———
OL: Externi porucha | Motorpotenciometr
CL: Enable 30|
OL (Open loop) : oteviena smy#ka ov i

CL (Closed loop): uzaviena smy#ka

Obr. 11-3 Makro 2 - svorkovnice "izeni

Unidrive, SW03.01.xx

11.5.2 Menu 0
Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06
0.0 Akcelere$ni rampa
0.04 Decelere$ni rampa
0.0 Volba vstupu pro referenci
0.06 Symetrické proudové omezeni
4.0
0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti
5.14 (reZim Open loop vector)
0.07 Zisk P ota$kové smys$ky
3.10 (rezim Closed loop)
0.08 Boost
5.15 (rezim Open loop vector)
0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky
3.11 (rezim Closed loop)
0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f
5.13 (reZim Open loop vector)
0.09 Zisk D ota$kové smy$ky
3.12 (rezim Closed loop)
0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO
5.04 (rezim Open loop vector)
0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO
3.02 (rezim Closed loop)
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO

Reference Jog

Relim decelera$ni rampy

Relim Stop

Inverze vystupu relé

Volba S rampy

S rampa
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Parametr Pozn. Parametr Pozn.

Skip otad$ky 1 Jmenovity U$inik motoru

Skip pasmo 1 Jmenovité nap! ti motoru

Skip ota$ky 2 Jmenovité otd$ky motoru

Skip pasmo 2 Jmenovity proud motoru

Relim analogového vstupu 1 Jmenovity kmito$et motoru

Vynulovani motorpotenciometru Kategorie m! ni$e

Vyst. signal motorpotenciometru Indikace stavu bezpe$nostnich kod# RO

Volba po$ate$ni hodnoty SW verze m! ni$e RO

motorpotenciometru

Volba bipolarniho relimu
motorpotenciometru
Rampa motorpotenciometru 11.5.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti
Zakladnimu nastaveni

Konstanta motorpotenciometru

Parametr Nastaveni

&islo aktivniho Makra RO Destination anal. vstupu 2 0.00

Destination vstupu F1  (f nahoru) 9.26
Redim sériové linky Volba vstup/vystup F1 0

Destination vstupu F3  (f dold) 9.27
Jmenovity proud m! ni$e (FLC) RO Source pro vstup 1 log. funkce 1 9.22

Destination logické funkce 1 & &0
Udivatelsky bezpe$nostni kéd Source pro vstup 1 log. funkce 2 8.02

= — Destination logické funkce 2 9.28

Reference reGimu Ovladani z panelu RO —— -
mi nige Destination motorpotenciometru &37
P"enosova rychlost sériové linky ZmeénaMenu 0 (viz kap. 12.3.2)

Sériova adresa

Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!

Start do rotujiciho motoru

0.40 Autotune (M"! eni magnetiza#niho
5.12 proudu)

(rezim Open loop vector a Vektor)
0.40 Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
3.25 serva)

(ReZim Servo)

Modula$ni kmito$et

Pos$et pol# motoru
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11.6 MAKRO 3 (P"ednastavené ota$ky)

Signdlem na svorce 29 je mozno p Fepinat
zadavani ota éek bud’ z analogového vstupu 1
(svorky 5,6) nebo funkci p Fednastavenych
otacek. U této funkce signaly na svorkach 24 a
26 udavaji svymi logickymi kombinacemi vzdy
jeden kmito et ze 4 pFednastavenych hodnot.

Vyb"r plednastavenych ota#ek se provadi dle
tabulky:

vstup A vstup B p'ednastavené
1.46 1.45 ota#ky
0 0 &
0 & 2
& 0 3
& & 4

Hodnota & znamend, Ze svorka je sepnuta

11.6.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice
Fz!i Status A CH
ndikace poruchy ‘E /
Analogovy vstup 1
Zadavani kmitoctu / - N
otacek I \ { \ ‘El
0az10V E ] i > 5|
VS > ol
o3l
Externi termistor
8]

OTACKY q{) ( ) [ )
CINNY PROUD C,I\) n
U — v) <[ 10]
Prednastav. otacky 1 ______— 2]
—_—r24
RESET — ~
» 25
Prednastav. otacky 2
PROVOZ VPRED L —
—_— 27
PROVOZ VZAD L —
” Analogovy vstup &
Volba pfednastaven. ¢——*
otacek Plednastavené otatky
OL: Externi porucha '_\'—
CL: Enable
OL (Open loop) : otevienad smy#ka oV 31

CL (Closed loop): uzaviena smy#ka

Obr. 11-4 Makro 3 - svorkovnice "izeni

Unidrive, SW03.01.xx

11.6.2 Menu 0
Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06
0.0 Akcelere$ni rampa
0.04 Decelere$ni rampa
0.0 Volba vstupu pro referenci
0.06 Symetrické proudové omezeni
4.0
0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti
5.14 (reZim Open loop vector)
0.07 Zisk P ota$kové smys$ky
3.10 (rezim Closed loop)
0.08 Boost
5.15 (rezim Open loop vector)
0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky
3.11 (rezim Closed loop)
0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f
5.13 (reZim Open loop vector)
0.09 Zisk D ota$kové smy$ky
3.12 (rezim Closed loop)
0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO
5.04 (rezim Open loop vector)
0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO
3.02 (rezim Closed loop)
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO

Reference Jog

Relim decelera$ni rampy

Relim Stop

Inverze vystupu relé

Volba S rampy

S rampa
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Parametr

Pozn.

Skip otad$ky 1

Skip pasmo 1

Skip ota$ky 2

Skip pasmo 2

Relim analogového vstupu 1

P"ednastavené ota$ky 1

P"ednastavené ota$ky 2

P"ednastavené ota$ky 3

P"ednastavené ota$ky 4

&islo aktivniho Makra

RO

Reliim sériové linky

Jmenovity proud m! ni$e (FLC)

RO

Ulivatelsky bezpe$nostni kod

Reference reliimu Ovladani z panelu
m! ni$e

RO

P"enosova rychlost sériové linky

Sériova adresa

Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!

Start do rotujiciho motoru

0.40
5.12

Autotune (M"! eni magnetiza#niho
proudu)
(rezim Open loop vector a Vektor)

0.40
3.25

Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
serva)
(ReZim Servo)

Modula$ni kmito$et

Pos$et pol# motoru
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Parametr

Pozn.

Jmenovity U$inik motoru

Jmenovité nap! ti motoru

Jmenovité otd$ky motoru

Jmenovity proud motoru

Jmenovity kmito$et motoru

Kategorie m! ni$e

Indikace stavu bezpe$nostnich kod#

RO

SW verze m! ni$e

RO

11.6.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti

Zakladnimu nastaveni

Parametr Nastaveni
Destination vstupu F1 &.45
Volba vstup/vystup F1 0
Destination vstupu F3 &.46
Destination vstupu F6 &42

Zména Menu 0 (viz kap. 12.4.2)

Vyb"r plednastavenych ota#ek se provadi dle

tabulky:
vstup A vstup B p'ednastavené
1.46 1.45 ota#ky
0 0 &
0 & 2
& 0 3
& & 4

Unidrive, SW03.01.xx




11.7 MAKRO 4 (%dzeni momentu)

Signalem na svorce 29 je mozno p Fepinat bu d’
fizeni ota ek nebo Fizeni momentu. Analogovy
vstup 1 (svorky 5 a 6) slouzi pro zadavani
momentu. Analogovy vstup 2 (svorka 7) slouzi
pro zadavani ota éek. Oba vstupy jsou v
nap étovém rezimu (0 az 10V).

PA Fizeni momentu je nutno uvazit ochranu proti
nadm érnému r dstu otd éek. U otev Fené smy ¢ky
kmito cet nep rekro éi hodnotu danou
parametrem 0.02, u uzav fené smy ¢éky jsou
otac¢ky omezeny hodnotou danou analogovym
vstupem 2 (ij. rezim Fizeni momentu s omezenim
ota cek).

11.7.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice
Relé Status :E
Indikace poruchy ‘El
Analogovy vstup1 - ____ +10V |
Zadavani momentu {K {A\l ‘El
0az10V B \ \ } 5|
i G
ov 3
Analogovy vstup 2
Zadavani kmitoétu/ —ps - - - - - -
otacek
4az20 mA » 7|
T
ov ?-EI
OTACKY N
CINNY PROUD @ 3
TR
Y o i (
Externi termistor | |f| — _(
23
INDIKACE At speed o ov
INDIKACE Min. otackyq\) <
¥ 26]
RESET —_
- — ————————————
PROVOZ VPRED @
PROVOZ VZAD Y127
o b 28
VOLBA RIZENi | s Moment £l
MOMENTU ]
OL: Externi porucha '_\'—
CL: Enable

) ov =
OL (Open loop) : oteviena smy#ka
CL (Closed loop): uzaviena smy#ka

Obr. 11-5 Makro 4 - svorkovnice "izeni

Unidrive, SW03.01.xx

11.7.2 Menu 0
Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06
0.0 Akcelere$ni rampa
0.04 Decelere$ni rampa
0.0 Volba vstupu pro referenci
0.06 Symetrické proudové omezeni
4.0
0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti
5.14 (reZim Open loop vector)
0.07 Zisk P ota$kové smys$ky
3.10 (rezim Closed loop)
0.08 Boost
5.15 (rezim Open loop vector)
0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky
3.11 (rezim Closed loop)
0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f
5.13 (reZim Open loop vector)
0.09 Zisk D ota$kové smy$ky
3.12 (rezim Closed loop)
0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO
5.04 (rezim Open loop vector)
0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO
3.02 (rezim Closed loop)
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO

Reference Jog

Relim decelera$ni rampy

Relim Stop

Inverze vystupu relé

Volba S rampy

S rampa
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Parametr

Pozn.

Skip otad$ky 1

Skip pasmo 1

Skip ota$ky 2

Skip pasmo 2

Relim analogového vstupu 1

Analogovy vstup 1

RO

Relim analogového vstupu 2

Analogovy vstup 2

Prah nadm! rnych ota$ek

&islo aktivniho Makra

RO

Reliim sériové linky

Jmenovity proud m! ni$e (FLC)

RO

Ulivatelsky bezpe$nostni kod

Reference reliimu Ovladani z panelu
m! ni$e

RO

P"enosova rychlost sériové linky

Sériova adresa

Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!

Start do rotujiciho motoru

0.40 Autotune (M"! eni magnetiza#niho
5.12 proudu)

(rezim Open loop vector a Vektor)
0.40 Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
3.25 serva)

(ReZim Servo)

Modula$ni kmito$et

Pos$et pol# motoru
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Parametr

Pozn.

Jmenovity U$inik motoru

Jmenovité nap! ti motoru

Jmenovité otd$ky motoru

Jmenovity proud motoru

Jmenovity kmito$et motoru

Kategorie m! ni$e

Indikace stavu bezpe$nostnich kod#

RO

SW verze m! ni$e

RO

11.7.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti

Zakladnimu nastaveni

Parametr Nastaveni
Destination analog. vstupu 1 4.08
Destination analog. vstupu 2 & 36
Source vystupu F3 &0.04
Volba vstup/vysup F3 &
Destination vstupu F6 9.29

9.30cl
Source pro vstup 1 log. funkce 6.32
Destination logické funkce 1 7.09
Destination binarniho sou ¢tu 4.8&
Zména Menu 0 (viz kap. 12.5.2)

Unidrive, SW03.01.xx




11.8 MAKRO 5 (PID requlato

r

Signalem na svorce 29 je mozno p Fepinat bu d’

zadavani ota éek nebo funkci PID regulatoru.
Analogovy vstup 1 (svorky 5,6) slouzi pro

zadavani ota éek, analogovy vstup 2 (svorka 7)

pro zadavani pozadované hodnoty a analogovy
vstup 3 (svorka 8) pro p FAvedeni

zp étno-
vazebniho signalu (skute ¢éné hodnoty). VSechny

analogové vstupy jsou v nap étovém rezimu.

11.8.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice
Relé Status <
Indikace poruchy :J_l(
Analogovy vstup 1 N-—----- AH1OvVI
Zadavani kmitoctu / ‘ { \ .
otagek (0 az 10 V) E]— \ i » 5|
|V ——— LY ‘E
oV 3
. N-—----° 0
Zadana hodnota PID
0az10V D { ( J ¥ 7]
L
N- -~~~ -- 0
Skuteéna hodnota { (
(zpétna vazba) PID )
el l
O del11]
OTACKY 3\
CINNY PROUD q\) (sl
VT,
INDIKACE At speed S v Tl
RESET — 4(24]
—— —_—
FUNKCE JOG ] _ iz
PROVOZ VPRED ] _
—_—P2
PROVOZ VZAD |
B
PID ENABLE ralogowy vstup &
. PID zapnuto =@|
OL: Externi porucha |
CL: Enable = {30]
OL (Open loop) : otevienad smy#ka
CL (Closed loop): uzaviena smy#ka

Obr. 11-6 Makro 5 - svorkovnice "izeni

Unidrive, SW03.01.xx

11.8.2 Menu 0
Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06

0.0 Akcelere$ni rampa

0.04 Decelere$ni rampa

0.0 Volba vstupu pro referenci

0.06 Symetrické proudové omezeni

4.0

0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti

5.14 (reZim Open loop vector)

0.07 Zisk P ota$kové smys$ky

3.10 (rezim Closed loop)

0.08 Boost

5.15 (rezim Open loop vector)

0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky

3.11 (rezim Closed loop)

0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f

5.13 (reZim Open loop vector)

0.09 Zisk D ota$kové smy$ky

3.12 (rezim Closed loop)

0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO

5.04 (rezim Open loop vector)

0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO

3.02 (rezim Closed loop)
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO
Relim analogového vstupu 1
Relim analogového vstupu 2
Relim analogového vstupu 3
Analogovy vstup 1 RO
Analogovy vstup 2 RO
Analogovy vstup 3 RO
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Parametr

Pozn.

Proporcionalni zisk PID regulatoru

Integra$ni zisk PID regulatoru

Deriva$ni zisk PID regulatoru

Horni mez PID regulatoru

Dolni mez PID regulatoru

Konstanta PID regulatoru

P"ednastavené ota$ky 7

P"ednastavené ota$ky 8

Konstanta analogového vstupu 2

Konstanta analogového vstupu 3

Volba externiho Enable PID
regulatoru

&islo aktivniho Makra

RO

Relim sériové linky

Jmenovity proud m! ni$e (FLC)

RO

Ulivatelsky bezpe$nostni kod

Reference reliimu Ovladani z panelu
m! ni$e

RO

P"enosova rychlost sériové linky

Sériova adresa

Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!

Start do rotujiciho motoru

0.40 Autotune (M"! eni magnetiza#niho
5.12 proudu)

(rezim Open loop vector a Vektor)
0.40 Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
3.25 serva)

(ReZim Servo)

Modula$ni kmito$et

Pos$et pol# motoru
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Parametr

Pozn.

Jmenovity U$inik motoru

Jmenovité nap! ti motoru

Jmenovité otd$ky motoru

Jmenovity proud motoru

Jmenovity kmito$et motoru

Kategorie m! ni$e

Indikace stavu bezpe$nostnich kod#

RO

SW verze m! ni$e

RO

11.8.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti

Zakladnimu nastaveni

Parametr Nastaveni
Destination analog. vstupu 1 0.00
Destination analog. vstupu 2 & 27
Rezim analogového vstupu 3 0
Destination analog. vstupu 3 &28
Destination vstupu F6 &4.08
Volba source hlavni reference 7.0&
Volba source Zadané hodnoty &.27
Volba source skute ¢éné hodnoty &28
Volba externiho Enable PID 8.06
regulétoru
Volba destination PID regulatoru &36
Zména Menu 0 (viz kap. 12.6.2)

Unidrive, SW03.01.xx




11.9 MAKRO 6 (Koncové spina$e)

Dva digitalni vstupy jsou naprogramovany pro
funkci koncovych spina €d. Je-li n éktery z t échto
spina ¢ sepnut, m éni¢ provede stop nezavisle
na nastavenych ota ¢kéach, p ficemz pro normalni
stop jsou rampy dany parametrem 0.04 a pro
stop od koncového spina ¢e parametrem 0.20.
V rezimu closed loop je tato rampa p Ffemost éna
(rovna 0).

11.9.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice

Relé Status <
Indikace poruchy :J_l{
Analogovy vstup 1
Zadavani kmitoctu / N~~~ nH10V ‘El
otacek { \ l \ N
0az10V E ] i » 5]

VS > |

Externi termistor

!

5 A
1 1
1 1
1 1

@

OTACKY
v $
CINNY PROUD e
Q

G

INDIKACE At speed 2 ov
RESET — A
— —————phd
Koncovy snimac vpred | =
_\r_—.}-
PROVOZ VPRED | — 2
‘—'P-Z7
PROVOZ VZAD 4 — =l
Koncovy snimaé¢ vzad ¢—_

OL: Externi porucha

CL: Enable {30

W
=

OL (Open loop) : oteviena smy#ka ov
CL (Closed loop): uzaviena smy#ka

Obr. 11-7 Makro 6 - svorkovnice "izeni pro unipolarni
zadavani otasek

Unidrive, SW03.01.xx
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11.9.2 Menu 0
Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06

0.0 Akcelere$ni rampa

0.04 Decelere$ni rampa

0.0 Volba vstupu pro referenci

0.06 Symetrické proudové omezeni

4.0

0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti

5.14 (reZim Open loop vector)

0.07 Zisk P ota$kové smys$ky

3.10 (rezim Closed loop)

0.08 Boost

5.15 (rezim Open loop vector)

0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky

3.11 (rezim Closed loop)

0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f

5.13 (reZim Open loop vector)

0.09 Zisk D ota$kové smy$ky

3.12 (rezim Closed loop)

0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO

5.04 (rezim Open loop vector)

0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO

3.02 (rezim Closed loop)
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO
Indikace digitalniho vstupu F3 RO
Indikace digitalniho vstupu F4 RO
Indikace digitalniho vstupu F5 RO
Indikace digitalniho vstupu F6 RO

Relim Stop

Drieni nulovych ota$ek

Decelera$ni rampa 2




11.9.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti

Zakladnimu nastaveni

Parametr Pozn.
0 Inverze vstupu/vystupu F3 Parametr Nastaveni
8 Volba bipolarniho redimu &
0 Inverze vstupu F6 Reldim decelera$ni rampy &
8.24 Decelera$ni rampa 2 &
0 &islo aktivniho Makra RO Destination vstupu F3 6.35
Destination vstupu F6 6.36
0 Redim sériove linky Source pro vstup 1 log. funkce 6.35
3 - 3 i nise (FLC o Inverze vstupu 1 funkce 1 &
0 menovity proud m! ni$e
yp ( ) Source pro vstup 2 log. funkcel 6.36
0.34 Ulivatelsky bezpe$nostni kéd Inverze vstupu 2 funkce 1 &
0 Inverze vystupu funkce 1 &
0 Reference reiimu Ovladani z panelu RO Destination logicke funkce 1 2.35
m! ni$e Zména Menu O (viz kap. 12.7.2)
0.36 P"enosova rychlost sériové linky
0 Sériovéa adresa
0.38 Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!
0.39 Start do rotujiciho motoru
6.09
0.40 Autotune (M"! eni magnetiza#niho
5.12 proudu)
(reZim Open loop vector a Vektor)
0.40 Autotune (Zkouska fazovani enkodéru
3.25 serva)
(ReZim Servo)
Modula$ni kmito$et
Po$et pdl# motoru
Jmenovity U$inik motoru
Jmenovité nap! ti motoru
Jmenovité otd$ky motoru
Jmenovity proud motoru
Jmenovity kmito$et motoru
Kategorie m! ni$e
Indikace stavu bezpe$nostnich kod# RO
SW verze m! ni$e RO
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11.10 MAKRO 7 (%zeni externi brzdy)

Externi brzda je nap F. uvoln éna, je- li ménié
vrezimu provoz a do motoru te ¢e proud,

pAicemz vinuti externi brzdy je v sérii
s kontaktem interniho relé (svorky 1 a 2).
11.10.1 %dici svorkovnice
Ridici
svorkovnice
Relé Status CH

Indikace poruchy

:lzh_{

Analogovy vstup 1

gta:g/ka'mi kmitoctu / r.l {/V\ ------- 10V :
0az10V » 5
| I
|V —— Y g
o3
Externi termistor
P RN

1

R F
1 1
1 1
1 1

@

= é\) ” H
CINNY PROUD
)
UVOLNENI BRZDY R ov (23]
RESET — (4]
—= —— b
FUNKCE JOG ) _ -
PROVOZ VPRED ] — -
'—'P-Z7
PROVOZ VZAD ) — =
ANALOG. VSTUP1/2 §___—%& )
OL: Externi h z =
: Externi porucha 4

CL: Enable {30
OL (Open loop) : oteviena smy#ka ov 31

CL (Closed loop): uzavlena smy#ka

Obr. 11-8 Makro 7 - svorkovnice "izeni

Unidrive, SW03.01.xx

11.10.2 Menu 0

Parametr Pozn.
0.00 Nulovy parametr
0.0 Minimalni kmito$et/ota$ky
0
0.0 Maximalni kmito$et/ota$ky
06

0.0 Akcelere$ni rampa

0.04 Decelere$ni rampa

0.0 Volba vstupu pro referenci

0.06 Symetrické proudové omezeni

4.0

0.07 Volba relimu vystupniho nap! ti

5.14 (reZim Open loop vector)

0.07 Zisk P ota$kové smys$ky

3.10 (rezim Closed loop)

0.08 Boost

5.15 (rezim Open loop vector)

0.08 Zisk | ota$koveé smys$ky

3.11 (rezim Closed loop)

0.09 Volba dynamické charakteristiky U/f

5.13 (reZim Open loop vector)

0.09 Zisk D ota$kové smy$ky

3.12 (rezim Closed loop)

0.10 Ota$ky motoru (synchronni) RO

5.04 (rezim Open loop vector)

0.10 Zp! tna vazba fi skute$né ota$ky RO

3.02 (rezim Closed loop)
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO
Proud motoru RO
Indikace p"ekro$eni kompara$ni RO
urovn! komparaatoru 1
Indikace Reference On RO
Indikace nulového kmito$tu RO
Indikace stavu vystupu log. funkce 1 RO

Kompara$ni urove' komparéatoru 1

Zpold! ni logické funkce 2

70




11.10.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti
Zakladnimu nastaveni

Parametr Pozn. Parametr Nastaveni
0 &islo aktivniho Makra RO Redim decelera$ni rampy &
Prah nulovych ota$ek 2
0 Relim seériové linky Driieni nulovych ota$ek &
- = ' Destination vstupu F1 9.0&
0 Jmenovity proud m! nie (FLC) RO Source pro vstup 1 log. funkce &2.0&
= = — Source pro vstup 2 log. funkcel 9.02
0.34 Ulivatelsky bezpe$nostni kéd
0 Inverze vstupu 2 funkce 1 &
0 Reference relimu Ovladani z panelu RO Source pro vstup 1 log. funkce 2 &0.0&
m! ni$e
0.36 P"enosova rychlost sériové linky Source pro vstup 1 log. funkce 2 L.&&
Inverze vstupu 1 funkce 2 &
0 Sériova adresa Source pro vstup 2 log. funkce 2 &0.03
Inverze vstupu 2 funkce 2 &
0.38 Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit! Zpodd! ni log. funkce 1 0.2
Source pro vstupni prom! nnou 4.0&
0.39 Start do rotujiciho motoru komparatoru 1
6.09 Kompar. Urove' komparatoru 1 &0
0.40 Autotune (M"! eni magnetiza#niho Hystereze komparatoru 1 &0
512 proudu) Zména Menu 0 (viz kap. 12.8.2)
(reZim Open loop vector a Vektor)
0.40 Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
3.25 serva)
(ReZim Servo)
Modula$ni kmito$et
Jmenovity U$inik motoru
Jmenovité nap! ti motoru
Jmenovité ota$ky motoru
Jmenovity proud motoru
Jmenovity kmito$et motoru
Kategorie m! nise
Indikace stavu bezpe$nostnich kod# RO
SW verze m! ni$e RO
Po$et pdl# motoru
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11.11 MAKRO 8 (Elektronicka h"idel)

Tento systém spoji elektronicky h  Fidele dvou
motor 4. Makro je popsano pro m éni¢ Slave.
Méni¢ Master je standardni, je vSak t rfeba
propojit zp étnovazebni enkodér do volitelného
modulu UD 52 vm éniéi Slave. Relativni Jog je
na svorce 26. Jestlize je pot Feba pouzit funkci
sméru otaceni, lze toto provést zm énou
parametru 0.15 a p Avedenim pulzni reference
polohy do parametru 0.26.

Toto Makro lze pouzit pouze vrezimu Vektor

nebo Servo.

11.11.1 %dici svorkovnice

Ridici
svorkovnice
Relé Status TCHl
Indiki h (
ndikace poruchy 45}
[4]
L3l
Lel
L3
Externi termistor

5 A
1 1
1 1
1 1

@

wonon L@ | ( )

® o

Y «[10]

Orientace hotova ov g2
X

RESET — (24]

RELATIVNi JOG | _ -

PROVOZ VPRED | _ -

'—'27

PROVOZ VZAD | _ -

Enable — @

oV 31

VyZzaduje p!ivedeni !idiciho enkodérového signalu

Obr. 11-9 Makro 8 - svorkovnice "izeni
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11.11.2 Menu 0O
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Parametr Pozn.
Nulovy parametr
Minimalni kmito$et/ota$ky
Maximalni kmito$et/ota$ky
Akcelere$ni rampa
Decelere$ni rampa
Volba vstupu pro referenci
Symetrické proudové omezeni
Zisk P ota$kové smys$ky
Zisk | ota$koveé smys$ky
Zisk D ota$kové smy$ky
Zp! tna vazba fi skute$né otasky RO
Pre-ramp reference RO
Post-ramp reference RO
&inny proud motoru RO
Refernce Jog
Relim polohové smy$ky
Pos$et pulz# na otd$ku
Pom! r referen$niho enkodéru
Vstup enkodéru 1 - ota$ky RO
Vstup enkodéru 1 - poloha RO
Odchylka polohové smys$ky RO
Reference enkodéru - poloha RO?
Reference enkodéru - ota$ky RO?
Reference enkodéru i ppr? RO?




Parametr Pozn. Parametr Pozn.

Zisk polohové smys$ky Kategorie m! ni$e

Omezeni ota$ek polohové smys$ky Indikace stavu bezpe$nostnich kod# RO

Reference polohy pro orientaci SW verze m! nise RO

Okénko ? potvrzeni orientace Po$et pol# motoru

Relim Stop )
11.11.3 Zm! ny nastaveni parametr# proti

&fta$ ota$ek referen$niho enkodéru RO Zakladnimu nastaveni

&ita$ ota$ek zp! tnovaz. enkodéru RO Parametr Nastaveni
P"emost! ni ramp 0

&islo aktivniho Makra RO Reldim decelera$ni rampy &
Volba pevné reference ota$ek &

Redim sériové linky Destination vstupu F1 &3.88
Rezim polohové smy ¢ky &

Jmenovity proud m! ni$e (FLC) RO Zména Menu O (viz kap. 12.9.2)

Ulivatelsky bezpe$nostni kod

Reference relimu Ovladani z panelu RO
m! ni$e
P"enosova rychlost sériové linky

Sériova adresa

Parametr zobrazeny po p"ipojeni sit!

Start do rotujiciho motoru

0.40 Autotune (M"! eni magnetiza#niho
5.12 proudu)

(rezim Vektor)
0.40 Autotune (ZkouSka fazovani enkodéru
3.25 serva)

(ReZim Servo)

Modula$ni kmito$et

Jmenovity U$inik motoru

Jmenovité nap! ti motoru

Jmenovité otd$ky motoru

Jmenovity proud motoru

Jmenovity kmito$et motoru
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