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1
A gépkönyvről

A fejezet tartalma

Ez a fejezet ismerteti a gépkönyv tartalmát, ezen felül információkat nyújt 
kompatibilitási és biztonsági kérdésekről.

Kompatibiltás

Ezen gépkönyv az ACS880 primary control programhoz használható (1.30 vagy 
későbbi verzió).

A firmware verzió száma megtekinthető a 07.05 Firmware version paraméterben, 
vagy a vezérlőpanel “Rendszerinformáció” menü pontjában.

Biztonsági előírások

Tartsa be a biztonsági előírásokban leírtakat, amit a hajtáshoz mellékelve találhat.

Olvassa el a biztonsági előírásokat, mielőtt telepíti, üzembe helyezi vagy használja 
a hajtást. Az előírások megtalálhatók a hardver gépkönyv elején, illetve egy külön 
dokumentumban, ha a hajtás egy ACS880 multidrive.

Olvassa el a szoftver funkcióspecifikus figyelmeztetéseit és megjegyzéseit mielőtt 
megváltoztat egy paraméter értéket. Ezek a figyelmeztetések és megjegyzések 
részletesen megtalálhatók a Paraméterek fejezetben.

Célközönség

Ezen gépkönyv azon embereknek szól, akik megtervezik, üzembe helyezik vagy 
működtetik a hajtás rendszert.
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A gépkönyv tartalma

A gépkönyv a következő fejezeteket tartalmazza:

• A vezérlőpanel használata, alap információkat tartalmaz a vezérlőpanelról.

• Vezérlési helyek és működési módok, a hajtás vezérlési helyéről nyújt 
információkat.

• Program jellemzők, ACS880 primary control programról nyújt bővebb leírást.

• Alkalmazás makrók, rövid leírást tartalmaz a beépített makrókról, bekötési 
rajzokkal együtt.

• Paraméterek, a hajtás paramétereit írja le.

• Kiegészítő paraméter adatok, további információkat tartalmaz a paraméterekről.

• Hibakeresés, hibák és figyelmeztetések listája a lehetésges okokkal és 
megoldásokkal.

• Terepibuszos vezérlés a beépített terepibusz interfészen keresztül (EFB), leírja a 
terepibuszos hálózattal történő kommunikációt a beépített terepibusz 
segítségével.

• Terepibuszos vezérlés terepibusz adapteren keresztül, leírja a terepibuszos 
hálózattal történő kommunikációt az opciós terepibusz modulok segítségével.

• Drive-to-drive link, leírja az összekötött hajtások közötti kommunikációt a drive-to-
drive (D2D) link segítségével.

• Vezérlési lánc diagram.

Kapcsolódó dokumentumok

Megjegyzés: Gyors indítási útmutató fordulat vezérlés beállításhoz a ACS880 drives 
with primary control program, Quick start-up guide (3AUA0000098062) gépkönyvek 
alapján, amelyek a hajtással együtt kerül leszállításra.

A kapcsolódó gépkönyvek listája a borító beloldalán található.

Kifejezések és rövidítések
Kifejezés/rövidítés Magyarázat

AC 800M ABB gyártott programozható vezérlő.

ACS-AP-I ACS880 hajtással használt vezérlőpanel

AI Analóg bemenet, interfész analóg bemeneti jelekhez

AO Analóg kimenet, interfész analóg kimeneti jelekhez

BCU ACS880 hajtásban használt vezérlő egység.

DC link Egyenirányító és inverter közötti DC kör.

DDCS DDCS (Distributed drives communication system); a protokoll 
optikai szálas kommunikációt használ
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DI Digitális bemenet; interfész digitális bemeneti jelekhez

DIO Digitális bemenet/kimenet; interfész ami digitális be- vagy 
kimenetként is használható

DO Digitális kimenet; interfész digitális kimeneti jelekhez

DTC Közvetlen Nyomatékszabályozás (Direct torque control)

EFB Beépített terepibusz

FBA Terepibusz adapter

FEN-01 Opciós TTL enkóder interfész modul

FEN-11 Opciós abszolut enkóder interfész modul

FEN-21 Opciós rezolver enkóder interfész modul

FEN-31 Opciós HTL enkóder interfész modul

FIO-01 Opciós digitális I/O bővítő modul

FIO-11 Opciós analóg I/O bővítő modul

FCAN-0x Opciós CANopen adapter

FDCO-0x Opciós DDCS kommunikációs modul

FDNA-0x Opciós DeviceNet adapter

FECA-01 Opciós EtherCAT® adapter

FENA-11 Opciós Ethernet/IP adapter

FLON-0x Opciós LONWORKS® adapter

FPBA-0x Opciós PROFIBUS DP adapter

FSCA-0x Opciós Modbus adapter

FSO-xx Opciós biztonsági modul

HTL High-threshold logic

IGBT Insulated gate bipolar transistor; egy feszültség vezérelt 
félvezető típus, a gyakran használt frekvenciaváltó 
készülékekben a könnyű vezérlhetőség és magas kapcsolási 
frekveciájának köszönhetően.

I/O Bemenet/Kimenet

ID run Motor azonosítás. Az ID run alatt a hajtás azonosítja a motor 
karakterisztikáját az optimális motorvezérléshez.

LSB Legkevésbé fontos bit

LSW Legkevésbé fontos “szó”

MSB Legfontosabb bit

MSW Legfontosabb “szó”

Kifejezés/rövidítés Magyarázat
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Network control A terepibuszos protokolok a Common Industrial Protocol 
(CIPTM) alapszanak, mint például DeviceNet és Ethernet/IP, a 
hajtás vezérlés a Net Ctrl és Net Ref objektumaiz használja a 
ODVA AC/DC Drive Profile-ból. Bővebb információk a 
www.odva.org oldalon vagy az alábbi gépkönyvekben:

• FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual 
(3AFE68573360), és

• FENA-01/-11 Ethernet adapter module User’s manual 
(3AUA0000093568).

Parameter Felhasználó által beállítható működési utasítások, kalkulált vagy 
mért értékek

PID controller Proportional–integral–derivative vezérlés. A hajtás vezérlése a 
PID algoritmuson alapszik.

PLC Programozható Logikai Vezérlő

Power unit Tartalmazza az teljesítmény elektronikát és a 
hajtáscsatlakozásait. A hajtás vezérlőegysége a tápegységhez 
csatlakoztatott.

PTC Pozitív hőmérsékleti együttható (PTC)

RDCO-0x Opciós DDCS kommunikációs modul

RFG Rámpa funkció generátor

RO Relé kimenet; interfész digitális kimeneti jelekhez (relézett).

SSI Szinkron soros interfész

STO Safe torque off

TTL Tranzisztor-tranzisztor logika

UPS Szünetmentes tápegység; folyamatos áramellátás 
áramkimaradás esetére

ZCON Vezérlőkártya típusa. A kártya a hajtásba vagy műanyag házba 
szerelt (lásd ZCU).

ZCU Vezérlőegység típusa. Tartalmazza a ZCON kártyát egy 
műanyag házban. 

A vezérlőegység a hajtásba szerelhető vagy különállóan is 
telepíthető.

Kifejezés/rövidítés Magyarázat

www.odva.org
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2
A vezérlőpanel használata

Olvassa el a ACS-AP-x assistant control panels user’s manual (3AUA0000085685 
[English]) gépkönyvet.
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3
Vezérlési helyek és működési 
módok

A fejezet tartalma

Ebben a fejezetben a vezérlő program által támogatott vezérlési helyekről és 
működési módokról kap további információkat.
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Helyi- vagy távvezérlés

Az ACS880 távoli vagy helyi üzemmódban vezérelhető. A vezérlés helyét a panelon 
található Loc/Rem gombbal vagy a Drive Composer szoftverben lehet kiválasztani.

 Helyi vezérlés

A vezérlő parancsok érkezhetnek közvetlenül a vezérlőpanelről vagy a Drive 
Composer szoftver segítségével a PC-ről is, ha a hajtás helyi vezérlési módban van. 
Fordulat és nyomaték szabályozás elérhető helyi módban, frekvencia mód skalár 
vezérlési módban érhető el (lásd 19.16 Local control mode paraméter).

Helyi vezérlési módot leggyakrabban beüzemeléskor és karbantartáskor használják. 
A vezérlőpanel mindig felülírja a külső vezérlő jeleket, ha a hajtás “helyi” módba 
üzemel. A 19.17 Local control disable paraméter segítségével letiltható a “helyi” 
módba történő váltás.

A felhasználó paraméteresen (49.05 Communication loss action) megadhatja, hogy 
hogyan viselkedjen a hajtás, ha megszünik a kapcsolat a panellal vagy a PC-vel. (A 
paraméter hatástalan távvezérlési módban.)

Vezérlőpanel vagy Drive 
composer szoftver (opciós)

Terepibusz adapter adapter 
(Fxxx) vagy DDCS 
kommunikációs modul

1) Az I/O felület az opciós I/O bővítő (FIO-xx) modulok használatával növelhető. A modulok 
a hajtás kijelölt bővítő helyeire történő csatlakoztatás után használhatók.

2) Enkóder vagy rezolver interfész modul(ok) (FEN-xx) a hajtás kijelölt bővítő helyeire 
történő csatlakoztatás után használhatók.

MOTOR

PLC

M
3~

I/O 1)

Drive-to-drive (D2D) 
link vagy 
master/follower link

Külső vezérlés

Helyi vezérlés

Enkóder

2)

ACS880
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 Távvezérlés

Amikor a hajtás távvezérlési módban van a vezérlő parancsok érkezhetnek: 

• I/O sorkapcsokról (digitális és analóg bemenetek) vagy opciós I/O bővítő 
modulokról

• terepbusz interfészről (akár opciós terepibusz adapter modulon keresztül)

• külső (DDCS) vezérlő interfészről és/vagy

• master/follower linkről.

Két távvezérlési hely, EXT1 és EXT2, állítható be. A felhasználó külön-külön ki-
választhatja a start és stop parancsok forrását a 20.01 …20.10 paraméterekkel. A 
működési mód minden vezérlő helyről egyénileg megadható, pélául fordulat vagy 
nyomaték vezérlés. Az EXT1 és EXT2 közötti választás megadható bineáris jellel, 
mint például digitális bemenet vagy terepibuszos vezélő szóval (lásd 19.11 Ext1/Ext2 
selection paraméter). A referencia forrás mindkét módban külön-külön megadható.
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Működési mód

A hajtás számos működési módban képes üzemelni a különböző típusú 
referenciákkal. Minden irányító helyről egyéni működési mód választható (Helyi, 
EXT1 és EXT2) a 19 Operation mode paraméter csoportban.

Az alábbi ábra egy általános bemutató a referencia típusok és ellenőrző láncokról. Az 
Vezérlési lánc diagram fejezetben további adatok találhatók az adott módhoz (lásd 
oldalszámok szerint).

Motor 
visszajelzés 
konfigurálás
(357. oldal)

Fordulat 
refencia 

választás I
(354. oldal)

Fordulatszabályo
zás

(359. oldal)

Fordulat 
refencia 

választás II
(355. oldal)

Fordulat 
refencia 

rámpázás és 
formázás

(356. oldal)

Fordulat hiba 
számítás

(358. oldal)

Nyomaték 
referencia 

forrás választás 
és módosítás

(360. oldal)

Referencia 
választás 
nyomaték 

vezérléshez II
(362. oldal)

Frekvencia 
referencia 

forrás választás 
és módosítás

(365…366. 
oldal))

Referencia 
választás 
nyomaték 

vezérléshez I
(361. oldal)

Nyomaték 
vezérlés

(364. oldal)

DTC motor 
vezérlés mód

Scalar motor 
vezérlési mód

Folyamat PID 
alapjel és 

visszacsatolás 
forrás választás

(367. oldal)

Folymat PID 
vezérlés

(368. oldal))

Nyomaték 
korlátozás
(363. oldal)
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 Fordulatszabályozási mód

A motor követi a hajtástól kapott fordulat referencia értéket. Ez a szabályozási mód 
használható visszacsatoló készülék nélkül (becsült fordulat) vagy enkóderrel, 
rezolverrel is a pontos fordulatszám szabályozáshoz

A fordulatszabályozó mód helyi, távvezérlési, DTC vagy skalár vezérlési módban is 
használható.

 Nyomatékszabályozási mód

A motor követi a hajtástól kapott fordulat nyomaték értéket. Ez a mód enkóderrel, 
rezolverrel  vagy ezek használata nélkül is használható. A hajtás enkóder vagy 
rezolver használatával pontosabb és dinamikusabb motorvezérlést biztosít.

A nyomatékszabályozó mód helyi és távvezérlési módban is használható.

 Frekvenciaszabályozó mód

A motor követi a hajtástól kapott fordulat frekvencia értéket. Ez a mód skalár 
vezérlési módban használható.

 Speciális vezérlési módok

A fentebb felsorolt szabályozási módokon kívül az alábbi módok válaszhatók még:

• PID vezérlés. Bővebb információkért olvassa el a Folyamat PID szabályozása 
fejezetet (47. oldal).

• Vészleállító módok Off1 és Off3: A hajtás az előre beállított lefutási rámpa és 
megállási mód alapján áll le.

• Jogging mód (léptetés): A hajtás az előre beállított sebességgel indul és gyorsul, 
ha a jogging jel aktív. Bővebb információk a Léptetés (Jogging) fejezetben 
található (39. oldal).

• Teljesítmény vezérlési mód. Ez az vezérlési mód a szélturbina alkalmazásoknál 
használt. További információkat a szélturbina inverterek dokumentumok között 
találhat.
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4
Program jellemzők

A fejezet tartalma

A fejezet a vezérlő program jellemzőit ismerteti.
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Hajtás konfigurálás és programozás

A hajtás vezérlő programja két részre oszlik: 

• firmware program

• alkalmazás program.

A firmware program végrehajtja a vezérlő funkciókat, mint pl. a fordulat és nyomaték 
vezérlést, hajtás logika (start/stop), I/O, visszajelés kezelés, kommunikáció és  
védelmi funkciók. Firmware funkciók paraméteresen beállíthatók és programozhatók.

 Programozás paraméterekkel

Paraméterek beállíthatók:

• vezérlőpanelről , lásd A vezérlőpanel használata fejezet

• a Drive composer PC szoftverrel, lásd Drive composer user’s manual 
(3AUA0000094606 [English]) gépkönyv, vagy

• terepibusz interfészen keresztül a Terepibuszos vezérlés a beépített terepibusz 
interfészen keresztül (EFB) és a Terepibuszos vezérlés terepibusz adapteren 
keresztül fejezetekben leírtaknak megfelelően.

Minden paraméter módosítás automatikusan mentésre kerül hajtás memóriában. 
Abban az esetben, ha külső +24 V DC tápegységet használ a hajtás vezérlő 
egységéhez, erősen javasolt a paraméterek elmentése a 96.07 Parameter save 
paraméterben, mielőtt leállítaná a vezérlő egységet a paraméter módosítás után.

Szükség esetén az alapértelmezett paraméterek a visszaállíthatók a 96.06 
Parameter restore paraméter használatával.

 Alkalmazás programozás

A firmware program funkció alkalmazás programozással kiegészíthető. (A standard 
szállítás nem tartalmazza az alkalmazás programozéshoz szükséges szoftvert). 

Alkalmazás program Firmware

Fordulatvezérlés
Nyomatékvezérlés
Frekvenciavezérlés
Hajtás logika
I/O interfész
T.busz interfész
Védelmek
Visszacsatolók

Standard 
blokk könyvtár

Funkció blokk  
program

Hajtás vezérlő program

Paraméter 
interfész M E
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Alkalmazás programok funkció blokkokkal építhetők fel. A blokkok a IEC-61131 
szabványon alapulnak.
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Vezérlő interfészek

 Programozható analóg bemenetek

A vezérlő egységen két programozható analóg bemenet található. A bemenetek 
egymástól függetlenül állíthatók feszültség (0/2…10 V or -10…10 V) vagy áram 
(0/4…20 mA) bemenetnek a vezérlő kártyán található jumperek segítségével. 
Minden bemenet szűrhető, megfordítható és skálázható. Az analóg bemenetek 
száma FIO-xx I/O bővítő modullal növelhető.

Beállítás

Lásd 12 Standard AI paraméter csoport (104. oldal).

 Programozható analóg kimenetek

A vezérlő egységen két áram (0…20 mA) analóg kimenet található. Minden kimenet 
szűrhető skálázható és invertálható. Minden kimenet szűrhető, megfordítható és 
skálázható. Az analóg kimenetek száma FIO-xx I/O bővítő modullal növelhető.

Beállítás

Lásd 13 Standard AO paraméter csoport (106. oldal).

 Programozható digitális be- és kimenetek

A vezérlő egységen hat digitális bemenet, egy hardveres futás engedélyező (DIIL) és 
két digitális be-/kimenet található. 

Egy digitális kimenet (DI6) használható PTC termisztor fogadására. Lásd Motor 
hővédelem fejezet (58. oldal).

DIO1 (digitális be-/kimenet) frekvencia bemenetként a DIO2 frekvencia kimenetként 
is használható.

Az digitális be-/kimenetek száma FIO-xx I/O bővítő modullal növelhető.

Beállítás

Lásd 10 Standard DI, RO (93. oldal) és 11 Standard DIO, FI, FO (99. oldal) paraméter 
csoportok.

 Programozható relé kimenetek

A vezérlő egységen három relé kimenet található. A kimeneten megjelenő jel 
paraméterből beállítható.

A relé kimenetek száma FIO-xx I/O bővítő modullal növelhető.

Beállítás

Lásd 10 Standard DI, RO paraméter csoport (93. oldal).
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 Programozható I/O bővítők

Az FIO-xx I/O bővítő modulokkal növelhető a be-/ kimetek száma. A vezérlőegység 
maximum három modullal bővíthető.

A táblázatban látható a vezérlőegység és a FIO-xx I/O bővítő modulok I/O számai. 

A három bővítő kártya a 14..16 paraméter csoportokban engedélyezhető és 
konfigurálható.

Megjegyzés: Minden konfiguráló paraméter csoport olyan paramétereket tartalmaz, 
amely megjeleníti a bemenetek értékeit az adott bővítő modulon. Csak ezekkel a 
paraméterekkel lehet az I/O modul bemeneteket jel forrásnak választani. Válassza az 
Other pontot a forrás választó paraméterben és adja meg a megfelelő paraméter (és 
digitális jelekhez a bitet is) értéket a 14, 15 vagy 16 paraméter csoportban.

Beállítás

Lásd 14 I/O extension module 1 (110. oldal), 15 I/O extension module 2 (126. oldal) 
és 16 I/O extension module 3 (129. oldal) paraméter csoportok.

 Terepibusz vezérlés

A hajtás számos automatizálási hálózathoz csatlakoztatható a terepibusz interfészek 
segítségével. Lásd  Terepibuszos vezérlés terepibusz adapteren keresztül (339. 
oldal) fejezet.

Beállítás

Lásd 50 Fieldbus adapter (FBA) (232. oldal), 51 FBA A settings (235. oldal), 52 FBA 
A data in (236. oldal) és 53 FBA A data out (237. oldal) paraméter csoportok.

 Master/follower funkció

Általános

A master/follower alkalmazásnál a hajtások összekapcsolhatók és a terhelés 
egyenletesen megosztható közöttük. Ez ideális azoknál az alkalmazásoknál, ahol a 
motorok egymással összekapcsoltak hajtóművel, lánccal, ékszíjjal, stb..

A külső vezérlőjelek általában egy hajtáshoz kapcsolódnak, amely masterként 
viselkedik. A master akár 10 másik hajtást is vezérelhet egy száloptikai 

Egység
Digitális 
bemenet

(DI)

Digitális 
I/Os

(DIO)

Analóg 
bemenet

(AI)

Analóg 
kimenet 

(AO)

Relé 
kimenet 

(RO)

Vezérlőegység 7 2 2 2 3

FIO-01 - 4 - - 2

FIO-11 - 2 3 1 -
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kommunikációs hálózaton keresztül. A master három followertől visszakapott jelet 
tud olvasni.

A 60.03 M/F mode paraméterben állítható be, hogy a hajtás master vagy follower 
legyen.  Tipikusan a fordulat vezérelt folyamat master hajtása masterként van 
konfigurálva a kommunikációban.

A master hajtás tipikusan fordulat vezérelt és többi hajtás a nyomaték vagy fordulat 
referenciát követi. Általánosan a follower lehet:

• nyomaték vezérelt, ha master és a follower motorja szorosan (pl.: hajtóművel) 
össze van kötve és nem lehetséges fordulatszám különbség

• fordulat vezérelt, ha master és a follower motorja rugalmasan van összekötve, 
tehát fordulatszám különbség lehetséges közöttük. Amikor a master és a follower 
is fordulat vezérelt, drooping is tipikusan használt (lásd 25.08 Drooping rate 
paraméter).

Néhány alkalmazásnál, mind a fordulat mind a nyomaték vezérelés szükséges a 
follower hajtásoknál. Ezekben az esetekben a nyomaték és fordulat vezérlés között 

(Példa)
Vezérlő szó

Fordulat referencia
Nyomaték referencia

(Példa)
Státusz szó

01.01 Motor speed used
01.10 Motor torque %

Master

M
~

M
~

Master/follower link

D
D

C
S

Follower

D
D

C
S

Terepibusz vezérlés

Külső vezérlő rendszer(pl. PLC)

Folyamat master

Folyamat follower

Fordulat vezérelt 
master

Nyomaték vagy 
fordulat vezérelt 
follower
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egy “on-the-fly” váltás szükséges, ez a jel a follower DI csatornáján keresztül érkezik. 
Nyomaték vezérlésnél a follower 26.15 Load share paramétere használható az 
érkező nyomaték referencia skálázására az optimális terhelés megosztáshoz, a 
master és a follower között. Enkóder használata javasolt minden nyomaték vezérelt 
follower hajtáshoz.

Elmenthető egy felhasználói paraméter készlet a master és egy másik készlet a 
follower beállításokkal (lásd 66. oldal), ha a hajtásnak gyorsan kell váltania master és 
follower között. A megfelelő készlet előhívható például egy digitális bemeneti jel 
segítségével.

Kommunikáció

A száloptikás kommunikáció a DDCS protokolon alapszik, amely adat szetteket 
használ (specifikusan, adat szett 41). Egy adat szett három 16-bites szót tartalmaz. 
Az adat szettek tartalma szabadon konfigurálható, de tipikusan a master hajtások 
szettei tartalmazzák a vezérlő szavakat, a fordulat és a nyomaték referenciát, míg a 
follower hajtásoké a státusz szavakat a két aktuális értékkel.

Minden followerből három szó a kiegészítő adatokból tetszőlegesen kiolvasható. A 
master hajtásban a 60.14 M/F follower selection paraméterrel megadható, hogy a 
followerekből mely adatok legyenek kiolvasva. Minden follower hajtásban a 
61.01…61.03 paraméterek-ben állítható be, hogy mely adatok legyenek elküldve. Az 
adatok integer típusúak és a master hajtás 62.04…62.12 paramétereiben jelennek 
meg.

Hibák és figyelmeztetések kijelzéséhez külső események (lásd 31 Fault functions 
paraméter csoport) használhatók a follower hajtásban. Például, használja a bit 3-t 
(Fault) a followertől fogadott státusz szóban (tipikus paraméter a 62.04 Follower node 
2 data 1 sel), hogy aktiválja a külső eseményt.

Blokk diagrammok a master/follower kommunikációhoz a 369 és 370 oldalokon 
láthatók.

Száloptikai link kiépítése

A master/follower link esetén a hajtások egymáshoz csatlakoznak egy optikai kábel-
lel. Azokhoz a hajtásokhoz, amelyek ZCU-11 vagy ZCU-13 vezérlőkártyát 
használnak kiegészítő FDCO DDCS kommunikációs modul szükséges. Azokhoz a 
hajtásokhoz, amelyek BCU-x2 control vezérlőkártyát használnak kiegészítő RDCO 
modul szükséges.

Példák csillag és gyűrű konfigurációkra a lenti ábrákon. Csillag konfigurációhoz 
NDBU-95C DDCS leágazó egység szükséges.
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Gyűrű konfiguráció

T = Adó; R = Vevő

Follower 2

(ZCU) vezérlőegység

FDCO

RT

Follower 1

(BCU) vezérlőegység

RDCO

RT
CH2

Master

(ZCU) vezérlőegység

FDCO

RT

Follower 3

(ZCU) vezérlőegység

F
D

C
O

Follower 1

Csillag konfiguráció (1)

T = Adó
R = Vevő

NDBU

MSTR CH0 CH1 CH2
R T R T R T R T

R
T

(ZCU) vezérlőegység

Follower 2

(BCU) vezérlőegység

RDCO

RT
CH2

FDCO

RT

Master

(ZCU) vezérlőegység

FDCO

RT
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Paraméter beállítási példa

Lentebb található azon paraméterek listája, amelyek a master/follower kapcsolat 
beállításához szükségesek. Ebben a példában a master hajtás adja a vezérlő 
szavakat, a fordulat és nyomaték referenciát. A follower visszaküldi a státusz 
szavakat és a két aktuális értéket (ez nem kötelező, az áttekinthetőség érdekében 
mutatott).

Master beállítások:

• Master/follower link aktíválás
• 60.01 M/F communication port (száloptikai csatorna választása)
• (60.02 M/F node address = 1)
• 60.03 M/F mode = Master

• A followernek küldött adatok
• 61.01 M/F data 1 selection = CW 16bit (vezérlő szó)
• 61.02 M/F data 2 selection = Other - 24.01 Used speed reference [16-bit 

integer] (fordulat refencia)
• 61.03 M/F data 3 selection = Other - 26.01 Torque ref to TC [16-bit integer] 

(nyomaték refencia)

• Followerből olvasott adatok (opciós)
• 60.14 M/F follower selection (follower választása, ahonnan az adatot olvassa)

Follower 3

(ZCU) vezérlőegység

F
D

C
O

Follower 1

Csillag konfiguráció (2)

T = Adó
R = Vevő

NDBU

CHx CHx
R T R T

R
T

(ZCU) vezérlőegység

Follower 2

(BCU) vezérlőegység

RDCO

RT
CH2

FDCO

RT

Master

(ZCU) vezérlőegység

FDCO

RT

CHx CHx
R T R T

X13 = REGEN
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• 62.04 Follower node 2 data 1 sel … 62.12 Follower node 4 data 3 sel 
(followerből kapott adatok feltérképezése)

Follower beállítások:

• Master/follower link aktíválás
• 60.01 M/F communication port (száloptikai csatorna választása)
• 60.02 M/F node address = 2…60
• 60.03 M/F mode = Follower

• Mastertől kapott adatok feltérképezése
• 62.01 M/F data 1 selection = CW 16bit
• 62.02 M/F data 2 selection = Ref1 16bit
• 62.03 M/F data 3 selection = Ref2 16bit

• Vezérlési hely kiválasztása
• 20.01 Ext1 commands = D2D or M/F link
• 20.02 Ext1 start trigger = Level

• Referencia forrás kiválasztása
• 22.11 Speed ref1 selection = D2D or M/F reference 1
• 26.11 Torque ref1 selection = D2D or M/F reference 2

• A masternek küldött adatok kiválasztása (opciós)
• 61.01 M/F data 1 selection = SW 16bit
• 61.02 M/F data 2 selection = Act1 16bit
• 61.03 M/F data 3 selection = Act2 16bit

Master/follower kapcsolat specifikációk

• Maximum száloptikai kábel hosszúság:

• FDCO-01/02 POF-el (Plastic Optic Fiber): 30 m

• FDCO-01/02 HCS-el (Hard-clad Silica Fiber): 200 m

• RDCO-04 (csak BCU-x2-vel) POF-el (Plastic Optic Fiber): 10 m

• 1000 m távolság felett használjon két NOCR-01 optikai átalakítót/ismétlőt 
üvegszálas optikai kábellel (GOF, 6.25 mikróméter, Multi-Mode)

• Átviteli ráta: 4 Mbit/s

• Link teljes teljesítménye: < 5 ms a refencia átvitelre a master és a follower között.

• Protokoll: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Beállítás és diagnosztika

Lásd 60 D2D and DDCS communication (237. oldal), 61 D2D and DDCS transmit 
data (241. oldal) és 62 D2D and DDCS receive data (243. oldal) paraméter 
csoportok.
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 Külső vezérlő interfész

Általános

A hajtás csatlakoztatható egy külső vezérlőhöz (pl. ABB AC 800M) száloptikás kábel 
használatával. Azokhoz a hajtásokhoz, amelyek ZCU-11 vagy ZCU-13 vezérlőkártyát 
használnak kiegészítő FDCO DDCS kommunikációs modul szükséges. Azokhoz a 
hajtásokhoz, amelyek BCU-x2 control vezérlőkártyát használnak kiegészítő RDCO 
modul szükséges.

Topológia

Csatlakozási példa a lenti ábrán látható. A példa ZCU vagy BCU vezérlőegységet 
használó hajtásokra érvényes. Gyűrű és csillag konfiguráció is lehetséges, a lépések 
megegyeznek a master/follower (lásd Master/follower funkció a 27. oldalon) 
fejezetben leírtakkal. Egy jelentős különbség, hogy a külső vezérlő az RDCO kártyán 
a CH0 csatornára csatlakozik a CH2 helyett. A ZCU egységet használó egységeknél 
az FDCO kommunikációs modulon, a csatorna szabadon választható.

Kommunikáció

A vezérlő és hajtás közötti kommunikáció három 16-bites adat szettet tartalmaz. A 
vezérlő elküldi az adat szettet a hajtáshoz,  amely visszaküldi a következő adat 
szettet a vezérlőhöz.

A kommunikáció a 10...33 adat szetteket használja. A páros számú adat szetteket a 
vezérlő küldi a hajtásnak, míg a páratlan számú adat szetteket hajtás küldi a 
vezérlőnek. Az adat szettek tartalma szabadon konfigurálható, de a tipikusan 10-es 
adat szett tartalmazza a vezérlő szót és egy vagy két referencia értéket, amíg a 11-es 
adat szett a státusz szót és a kiválasztott aktuális értékeket.

Az a szó, amely vezérlő szónak van meghatározva, belsőleg a hajtás logikához 
tartozik; a bitek kódolása a Vezérlő szavak tartalma (345, oldal) fejezetben megtalál-

T = Adó; R = Vevő

ACS880

(BCU) vezérlőegység

RDCO

CH0

Kontroller

RT RT

ACS880

(ZCU) vezérlőegység

FDCO

RT
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ható. A státusz szó bit kódolása a Státusz szavak tartalma (346. oldal) fejezetben 
megtalálható.

A 32 és 33-as adat szettek alkalmasak postafiók használatra, beállíthatók úgy, hogy 
paraméter értékeket állítsanak be vagy kérjenek a következők szerint:

Beállítás

Lásd 60 D2D and DDCS communication (237. oldal), 61 D2D and DDCS transmit 
data (241. oldal) és 62 D2D and DDCS receive data (243. oldal) paraméter 
csoportok.
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Par. Érték
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Adás cím
Érték = 1901
Adott adat
Érték = 1234
Adás cím
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Adat = 1901
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Kért adat
Érték = 4300
Kért cím
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érték = 2403

Vezérlő ACS880



Program jellemzők   35
Motor vezérlés

 Közvetlen nyomatékvezérlés (DTC)

Az ACS880 hajtás motorvezérlése a közvetlen nyomatékvezérlésen (DTC) alapul. A 
kimeneti félvezetők kapcsolását úgy szabályozza, hogy mindig elérje a szükséges 
nyomaték és fluxus értéket. A kapcsolási frekvenciát csak akkor változtatja, ha az 
aktuális nyomaték és fluxus értékek a különböznek a megengedett hiszterézisüktől. A 
referencia érték nyomaték vezérlőhöz a fordulat vezérlőtől vagy közvetlenül a külső 
nyomaték referencia forrásból érkezik.

A motor vezérléshez szükséges a DC feszültség mérése és a motor két fázisának 
árama.  Az állórész fluxus a motor feszültség vektorának integrálásával számolt 
érték. A motor nyomaték az állórész fluxusából és a forgórész áramából számolt 
érték. Felhasználva az azonosított motor modelljét javul az állórész fluxusának 
becslése. Motor tengelyfordulata nem szükséges a motor vezérléshez.

A fő különbség a hagyomás és a DTC vezérlés között, hogy a nyomaték vezérlés a 
hálózati kapcsoló vezérlővel egy időszinten van. Nincs külön feszültség és frekvencia 
vezérelt PWM modulátor, a kimeneti kapcsolás teljes mértékben a motor elektromág-
neses állapotán alapul.

A legpontosabb motorvezérlés eléréséhez szükséges a motor azonosítás (ID run) 
aktiválása.

Lásd továbbá Skalár motor vezérlés (42. oldal) vezérlés.

Beállítás

Lásd 99.04 Motor ctrl mode (269. oldal) és 99.13 Identification run request (271. 
oldal) paraméterek.

 Referencia rámpa

A fel-/lefutási rámpák egyénileg állíthatók a fordulat, nyomaték és frekvencia 
referenciákhoz.

Nyomaték referenciával a rámpa kerül meghatározásra, ez az az idő, amely alatt 
nulla nyomatékról a motor névleges nyomatékát (01.30 Nominal torque scale  
paraméter) eléri a referencia. 

Speciális fel-/lefutási rámpák

A fel-lefutási idők a léptető (jogging) funkcióhoz egyedileg beállíthatók. Lásd Léptetés 
(Jogging) fejezet (39. oldal).

A motor potencióméter funkció változási értéke állítható (42. oldal). Ugyanaz az érték 
vonatkozik mindkét forgásirányra.

Lefutási idő beállítható vészleállításhoz is (“Off3” mode).
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Beállítás

• Fordulat referencia rámpa: 23.11…23.19 és 46.01 paraméterek (154 és 227. 
oldal).

• Nyomaték referencia rámpa: 01.30, 26.18 és 26.19 paraméterek (87 és 169. 
oldal).

• Frekvencia referencia rámpa: 28.71…28.75 és 46.02 paraméterek (176 és 227. 
oldal).

• Léptetés (Jogging): 23.20 és 23.21 paraméter (157. oldal).

• Motor potencióméter: 22.75 paraméter (152. oldal).

• E-stop (“Off3” mode): 23.23 Emergency stop time paraméterek (157. oldal).

 Állandó fordulatok/frekvenciák

Lehetséges akár hét előprogramozott állandó fordulatot beállítani, amik például 
digitális bemenetekkel aktíválhatók. Az állandó fordulatok felülírják az aktuális 
fordulat referenciát.

Frekvencia vezérléshez hét állandó frekvencia definiálható hasonló módon.

Beállítás

Lásd 22 Speed reference selection (147. oldal) és 28 Frequency reference chain 
(171. oldal) paraméter csoportok.

 Kritikus fordulatok/frekvenciák

A kritikus fordulat funkciót olyan alkalmazásoknál használható, ahol el kell kerülni 
bizonyos fordulatszámot vagy fordulatszám tartományt (például mechanikai 
rezonancia problémák miatt).

Hasonló funkció áll rendelkezésre rendelkezésre skalár vezérlési módhoz frekvencia 
referenciával.



Program jellemzők   37
Példa

A ventilátor 590 - 690 r/min és 1380 - 1560 r/min tartományban vibrál. Ahoz, hogy a 
hajtás kihagyja ezeket az értékeket,

• engedélyezze a kritikus fordulat funkciót a 22.51 Critical speed function 
paraméterben, és

• állítsa be a kritikus fordulatszám tartományokat a lenti ábrának megfelelően.

Beállítás

Lásd 22 Speed reference selection (147. oldal) és 28 Frequency reference chain 
(171. oldal) paraméter csoportok.

 Rohanó (rush) vezérlés

Nyomaték vezérlésnél a motor fordulatatszáma hirtelen és nagy mértékben megnő, 
ha a terhelés hirtelen eltűnik. A vezérlő program rendelkezik rush vezérlő funkcióval, 
ami csökkenti vagy növeli a nyomaték referenciát, amíg az a 30.11 Minimum speed 
és 30.12 Maximum speed határok közé nem kerül.

540

690

1380

1560
1 Par. 22.52 = 540 rpm

2 Par. 22.53 = 690 rpm

3 Par. 22.54 = 1380 rpm

4 Par. 22.55 = 1560 rpm

1 2 3 4

Motor fordulat
(rpm)

Fordulat referencia 
(rpm)

Motor fordulat

Idő

Túlsebesség határ

Túlsebesség határ

31.30 Speed trip margin

0

31.30 Speed trip margin

30.11

30.11

Rush vezérlés aktív
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A funkció a PI vezérlésen alapul. Az arányos erősítés és az integrálási idő 
paraméteresen állítható.

Beállítás

Lásd 26.81 Rush control gain és 26.82 Rush control integration time paraméterek 
(171. oldal).

 Enkóder támogatás

A program két single-turn vagy multiturn enkódert (vagy rezolvert) támogat. A 
következő opciós modulok érhetők el:

• TTL enkóder interfész FEN-01: két TTL bemenet, TTL kimenet és két digitális 
bemenet helyzetrögzítéshez.

• Abszolút rezolver interfész FEN-11: abszolút enkóder bemenet, TTL bemenet, 
TTL kimenet és két digitális bemenet helyzetrögzítéshez.

• Rezolver interfész FEN-21: rezolver bemenet, TTL bemenet, TTL kimenet és két 
digitális bemenet helyzetrögzítéshez.

• HTL enkóder interfész FEN-31: HTL enkóder bemenet, TTL bemenet, TTL 
kimenet és két digitális bemenet helyzetrögzítéshez.

Az interfész modulok a vezérlőkártya szabad slotjaiba vagy FEA-xx bővítő adapterre 
szerelhetők.

HTL enkóder gyors konfigurálása

1. Specifikálja az enkóder interfész modult (91.11 Module 1 type = FEN-31 
paraméter) és a felhasznált slotot (91.12 Module 1 location).

2. Specifikálja az enkóder modul típusát (92.01 Encoder 1 type = HTL). A paraméter 
lista a hajtásban újra lesz olvasva az érték változás után. 

3. Specifikálja az enkóder modul helyét (92.02 Encoder 1 source = Module 1).

4. Állítsa be az ütemek számát az enkóder adattábla alapján (92.10 
Pulses/revolution).

5. Ha az enkóder más fordulattal forog, mint a motor (pl.: az enkóder nem 
csatlakozik közvetlenül a motor tengelyére), állítsa be az áttételt a 90.43 Motor 
gear numerator  és 90.44 Motor gear denominator paraméterekben.

6. Állítsa a 91.10 Encoder parameter refresh paraméter értékét Configure állásba, 
hogy elfogadja az új paraméter beállításokat. A paraméter ezek után 
automatikusan Done állásba kerül.

7. Ellenőrizze, hogy a 92.01 Module 1 status paraméter a megfelelő interfész modul 
típust mutatja (FEN-31). Továbbá ellenőrizze a modul állapotát, hogy mindkét 
LED zölden világít-e.

8. Indítsa el a motort referenciával, például 400 r/min.
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9. Hasonlítsa össze a becsült fordulatot (01.02 Motor speed estimated) a mért 
fordulat értékkel (01.04 Encoder 1 speed filtered). Ha az értékek megegyeznek, 
állítsa be az enkódert, mint visszajelző forrás (90.41 Motor feedback selection = 
Encoder 1).

10. Állítsa be, hogy mi történjen, ha elvész a visszajelző jel (90.45 Motor feedback 
fault).

Beállítás

Lásd 90 Feedback selection (247. oldal), 91 Encoder module settings (252. oldal), 92 
Encoder 1 configuration (253. oldal) és 93 Encoder 2 configuration (259. oldal) 
paraméter csoportok.

 Léptetés (Jogging)

A jogging funkció indítását és megálítását egy nyomógomb vezérli. Ezen funkció 
tipikusan szervizelés vagy üzembe helyezés alatt használatos.

Két léptető (jogging) funkció (1 vagy 2) állítható be, mindkettőnek egyéni aktíváló 
forrás és referenciával rendelkezhet. A jel források a Jogging 1 start és 20.27 Jogging 
2 start paraméterekkel állíthatók. Ha a léptető funkció aktív a hajtás a beállított 
fordulattal fog elindulni és felfutni (22.42 Jogging 1 ref vagy 22.43 Jogging 2 ref 
paraméter) egy meghatározott idő alatt (23.20 Acc time jogging). Ha a funkció 
kikapcsolt állapotba kerül (Jogging 1/2 start = 0), a hajtás a beállított idő alatt megáll 
(23.21 Dec time jogging).

A lenti ábra egy példán keresztül mutatja be, hogyan működik a hajtás jogging 
funkcióban, Rámpa szerinti megállás használt (21.03 Stop mode paraméter):
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Jog cmd = 20.26 Jogging 1 start vagy 20.27 Jogging 2 start paraméterben 
beállított forrás állapota
Jog enable = 20.25 Jogging enable paraméter állapota
Start cmd = hajtás indítás parancs állapota.

Fázis Lép. 
par.

Lép. 
eng.

Start 
par Leírás

1-2 1 1 0 A hajtás a léptetés fordulatszámra gyorsít a Léptetés funkció 
gyorsítási rámpája szerint. 

2-3 1 1 0 A hajtás a léptetés fordulatszámon fut.

3-4 0 1 0 A hajtás nulla fordulatszámra lassít a léptetés funkció 
rámpája szerint.

4-5 0 1 0 A hajtás leállítva.

5-6 1 1 0 A hajtás a léptetés fordulatszámra gyorsít a Léptetés funkció 
gyorsítási rámpája szerint. 

6-7 1 1 0 A hajtás a léptetés fordulatszámon fut.

7-8 0 1 0 A hajtás nulla fordulatszámra lassít a léptetés funkció 
rámpája szerint.

8-9 0 1->0 0 A hajtás leállítva. Ameddig a léptető parancs aktív az indítási 
parancsot figyelmen kívül hagyja. A léptető parancs 
megszűnése után új start parancsra van szükség.

9-10 x 0 1 A hajtás gyorsít a fordulatszám alapjel alapján, az aktív 
gyorsítási rámpának megfelelően (23.11…23.19 
paraméterek).

10-11 x 0 1 A hajtás a fordulat referenciát követi.

11-12 x 0 0 A hajtás megáll a beállított lefutási rámpa szerint 
(23.11…23.19 paraméterek).

12-13 x 0 0 A hajtás leállítva.

2 31 4 5 6 8 11 13 1415 16 t7 189 1210 17

Jog cmd

Jog enable

Start cmd

Speed
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Lásd továbbá a blokk diagrammot a 356. oldalon .

Megjegyzés:

• A léptető funkció nem elérhető, ha a hajtás helyi vezérlési módban van.

• A léptető funkció nem használható, ha a hajtás indítási parancsa aktív vagy a 
hajtás már működik. A léptető parancs megszűnése után új start parancsra van 
szükség a hajáts indításához.

Figyelmeztetés! A léptető funkció azonnal működésbe lép, amit a start 
parancs állapota 0-ba kerül, ha a léptető funkció engedélyezve és aktíválva lett 

a start parancs aktív állapotában.

• Ha mindkét léptető funkció egy időben aktívált, akkor az elsőként aktíválté a 
priorítás.

• A léptető funkció fordulat vezérlési módot használ.

• Rámpa alakú idők (23.16…23.19 paraméterek) nem alkalmazhatók a léptetás fel-
/lefutási rámpákhoz.

• A léptető funkció terepibuszról aktivált (lásd 06.01 Main control word paraméter, 
8…9 bitek) és a beállított referenciákat és rámpákat használja, de nincs szükség 
engedélyező jelre.

Beállítás

Lásd 20.25 Jogging enable (141. oldal), 20.26 Jogging 1 start (141. oldal), 20.27 
Jogging 2 start (142. oldal), 22.42 Jogging 1 ref (150. oldal), 22.43 Jogging 2 ref (151. 
oldal), 23.20 Acc time jogging (157. oldal) és 23.21 Dec time jogging (157. oldal) 
paraméterek.

13-14 x 0 1 A hajtás gyorsít a fordulatszám alapjel alapján, az aktív 
gyorsítási rámpának megfelelően (23.11…23.19 
paraméterek).

14-15 x 0->1 1 A hajtás a fordulat referenciát követi. Ameddig a start jel aktív 
a léptető engedélyező jel figyelmen kívül hagyott. Ha a 
léptető jel aktív, akkor ha a start jel megszűnik a léptető 
funkció azonnal engedélyezett.

15-16 0->1 1 0 A start jel megszűnt. A hajtás a beállított lefutási rámpa 
szerint (23.11…23.19 paraméterek) lassít.

Ha a léptető parancs aktív, akkor a hajtás árveszi a léptető 
funkció lefutási rámpáját.

16-17 1 1 0 A hajtás a léptető refernciát követi..

17-18 0 1->0 0 A hajtás a léptető funkció rámpa szerint lassít 0 fordulatra.

Fázis Lép. 
par.

Lép. 
eng.

Start 
par Leírás
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 Motoros potencióméter

A motoros potméter egy számláló, aminek az értékei fel és le állíthatók két választott 
(22.73 Motor potentiometer up source vagy 22.74 Motor potentiometer down source) 
digitális jellel.

Ha a 22.71 Motor potentiometer function engedélyezett, a motoros potméter a 22.72 
Motor potentiometer initial value paraméterben beállított értéket feltételezi. A 22.71 
paraméterben beállított módtól függően ez az érték megmarad vagy nyugtázódik 
(reset) egy tápkimaradás esetén.

A változás mértéke 22.75 Motor potentiometer ramp time paraméterben 
meghatározott, mint az az idő, amely alatt a minimum értékről (22.76 Motor 
potentiometer min value) eléri a maximum (22.77 Motor potentiometer max value) 
értéket vagy fordítva. Ha a fel- és le érték egyidejű, akkor a motoros potméter értéke 
nem változik.

A funkció kimenet a 22.80 Motor potentiometer ref act paraméterben mutatott, ami 
közvetlenül beállítható fő referencia forrásnak vagy egy másik jel bemeneti 
értékének.

Az alábbi ábra a motoros potméter érték viselkedéséről mutat egy példát

Beállítás

Lásd 22.71…22.80 (152. oldal) paraméter.

 Skalár motor vezérlés

Skalár vezérlési mód is választható DTC helyett a motor vezérléséhez. Skalár 
módban a hajtás fodulat vagy frekvencia referencia alapján vezérelt. Ugyanakkor a 
DTC kiemelkedő teljesítménye nem érhető el skalár módban.

Skalár mód az alábbi esetekben javasolt: 

0

1

0

1

0
22.80

22.74

22.73

22.77

22.76

22.75
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• Több motoros hajtás esetén: 1) ha a terhelés nem egyenlően van megosztva a 
motorok között, 2) ha a motorok eltérő teljesítményűek, vagy 3) ha a motort 
kicserélik a motor azonosítás (ID run) után

• Ha a motor névleges árama kisebb, mint a hajtás névleges áramának 1/6-a

• Ha a hajtásra nincs motor kötve (pl.: teszt)

• Ha a hajtás egy középfeszültségű motort vezérel egy Step-up transzformátorral..

Skalár módban, néhány alkalmazás nem érhető el.

IR kompenzáció skalár vezérléshez

IR kompenzáció csak Skalár vezérlési 
mód esetén használható. Aktív IR 
kompenzálás esetén, a hajtás a 
kimeneti feszültséget megemeli az alsó 
fordulatszám tartományban. Az IR 
kompenzálás nagy indítónyomatékot 
igénylő alkalmazások esetén hasznos.

DTC módban nincs szükség ilyen 
kompenzációra.

Beállítás

• Lásd 19.20 Scalar control reference unit (133. oldal), 97.13 IR compensation 
(267. oldal) és 99.04 Motor ctrl mode (269. oldal) paraméterek

• Lásd 28 Frequency reference chain (171. oldal) paraméter.

 Autophasing

Az Autophasing egy olyan mérési rutin, amellyel meghatározható egy állandó 
mágneses motor mágneses fluxusának szöghelyzete vagy egy szinkron reluktancia 
motor mágneses tengelye. A motor pontos nyomatékvezérléshez szükséges a 
forgórész fluxusának a pozícíója.

Az abszolút enkóderek és rezolverek mindenkor jelzik a forgórész helyzetét, miután 
megállapította az eltolás és a nulla szög közötti különbséget. Másrészt egy standard 
pulzus enkóder meghatározza a forgórész helyzetét, ha az forog, de a kiindulási 
helyzet nem ismert. A pulzus jeladó használható abszolút enkóderként is, ha Hall 
szenzorral szerelt, de durvább az induló helyzeti pontossága. A Hall szenzorok 
kommutális jeladónak is nevezhetők, amelyek hatszor változtatnak állapotot egy 
fordulat alatt

Motor feszültség

f (Hz)

IR kompenzáció

Kompenzáció nélkül
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.

Az autophasing folyamat az alábbiak szerint történik PMSM és SnyRM motoroknál:

1. A forgórész és az enkóder pozíciója közötti különbség mérés egyszeri mérése, 
amennyiben abszolút enkóder, rezolver vagy jelzést adó enkódert használunk.

2. Minden olyan bekapcsolásnál, amikor inkrementális jeladót használunk

3. Nyílt hurkú vezérlésnél indításonként megismételt pozíció mérés a forgórészen.

Számos autophasing mód elérhető (Lásd 21.13 Autophasing mode paraméter).

A turning mód különösen az első esetben ajánlott, mivel ez a legrobosztusabb és 
legpontosabb módszer. Forgatásos módszer esetén a motor tengelyét előre és hátra 
(±360/póluspár)° forgatjuk, annak érdekében, hogy meghatározzuk a forgórész 
helyzetét. A harmadik esetben (nyílt hurkú vezérlés) a tengelyt csak egy irányba 
forgatjuk és a forgásszöget kisebbre veszük.

Az állóhelyzeti módokat, akkor használjuk, ha motort nem lehet forgatni (pl.: terhelés 
van rajta). Mivel a motorok jellemzői és terhelések eltérhetnek, először teszteléssel 
kell kiválasztani a legjobb állóhelyzeti módot.

A rotor helyzetének eltolása (ofszetje) használatos a motorvezérléshez, ezt a 
felhasználó is megadhatja. Lásd 98.15 Position offset user paraméter.

A hajtás képes meghatározni a forgórész helyzetét, repülő start módban is nyílt vagy 
zárt hurkú módokkal. Ebben a helyzetben a 21.13 Autophasing mode hatástalan.

Beállítás

Lásd 21.13 Autophasing mode (146. oldal), 98.15 Position offset user (269. oldal) és 
99.13 Identification run request (271. oldal) paraméterek.

�

Abszolót enkóder/rezolver

forgórész

N

S
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 Fluxus fékezés

A hajtás gyorsabb leállást képes biztosítani a motor túlmágnesezésével. A fluxus 

növelésével a motor fékezésekor keletkező energia hővé alakítható a motorban.

A hajtás folyamatosan figyeli a motor állapotát, a fluxus fékezés alatt is. Ezért a 
Fluxus fékezés megálláskor és fordulatszám-változtatáskor egyaránt használható. A 
Fluxus fékezés további előnyei:

• A fékezés közvetlenül a stop parancs kiadása után megkezdődik. A fékezés 
megkezdése előtt nem kell a fluxus csökkenésére várni.

• Hatékony motorhűtés.. Fluxus fékezés közben az állórész árama növekszik, nem 
a forgórészé. Az állórész hűtése sokkal hatékonyabb mint a forgórészé.

• A fluxus fékezés indukciós és állandó mágneses szinkron motoroknál 
használható.

Két fékezési szint lehetséges:

• Mérsékelt fékezés gyorsabb lassulást nyújt, ahhoz az esethez képest, ahol a 
fluxus fékezés tiltott. A motor fluxus szintje limitált, hogy megelőzze a motor 
túlmelegedését.

• Teljes fékezés szinte minden elérhető áramot felhasznál, hogy a mechanikai 
energiát hőenergiává alakítsa. A fékezési idő rövidebb, mint a mérsékelt fékezés 
esetén. Ciklikus használatban a motor melegedése jelentős.

Beállítás

Lásd 97.05 Flux braking paraméter (266. oldal).

 DC mágnesezés

DC mágnesezés használható a motoron, hogy rögzítse a forgórészt 0 fordulatnál.

Előmágnesezés

Engedélyezés esetén a motor előmágnesezésre kerül indítás előtt. Kiválasztott 
indítási módtól függően (21.01 Start mode), előmágnesezéssel a lehető legnagyobb 
indítási nyomaték biztosítható, a motor névleges nyomatékának 200%-áig. Az 

TBr

TN

20

40

60

(%)
Motor 
fordulat

Nincs fluxus fék

Fluxius fékezés

TBr = Fék nyomaték
TN = 100 Nm

Fluxus fékezés

Nincs fluxusó fék
t (s) f (Hz)
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előmágnesezési idő  (21.02 Magnetization time) állításával a motor indítása 
szinkronizálható például mechanikus fék kiengedéséhez.

DC tartás

A tartás funkcióval a forgórész állóhelyzetben tartható a folyamat közben. DC tartás 
aktiválása a 21.08 DC current control paraméterrel. Amikor mind az alapjel, mind a 
motor fordulatszám a beállított DC tartás fordulatszám alá csökken (21.09 DC hold 
speed paraméter), a hajtás megállítja a motort és egyen feszültséget ad a motorra. 
Az áram a 21.10 DC current reference paraméterben állítható be. Ha az alapjel 
fordulatszám újra meghaladja 21.09 DC hold speed paraméterben beállított értéket a 

normális hajtásüzem visszaáll. 

Megjegyzés: DC tartás csak fordulat vezérlés esetén érhető el.

Utómágnesezés

Ezzel a funkcióval a motor mágnesezése megtartható egy bizonyos ideig (21.11 Post 
magnetization time paraméter) leállítás után. Ennek az a célja, hogy megóvja a 
gépet, például a mechanikus fék meghúzásáig. Utómágnesezés a 21.08 DC current 
control paraméterben engedélyezhető. A mágnesezési áram beállítása a 21.10 DC 
current reference paraméterben.

Megjegyzés: Utómágnesezés, ha rámpa szerinti a leállítási mód (lásd 21.03 Stop 
mode paraméter).

Beállítás

Lásd 21.01 Start mode, 21.02 Magnetization time és 21.08…21.11 (142. oldal) 
paraméterek.

Reference

Motor speed DC hold

21.09 DC hold speed

t

t
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Alkalmazás vezérlés

 Alkalmazás makrók

Lásd Alkalmazás makrók fejezet (67. oldal).

 Folyamat PID szabályozása

A hajtásban beépített PID szabályzó található, mely felhasználható olyan folyamat 
változók szabályozására, mint nyomás, áramlás vagy folyadékszint.

A folyamat PID szabályzó aktiválásával egy folyamat-alapjel (beállított érték) 
csatlakozik a hajtáshoz, fordulatszám-alapjel helyett. Egy aktuális érték (folyamat 
visszacsatolás) szintén csatlakozik a hajtáshoz. A folyamat PID szabályzó állítja be a 
hajtás fordulatszámot a mért folyamat-mennyiség (aktuális érték) kívánt szinten 
(alapjel) tartása érdekében.

A folyamat az alábbi ábrán látható. További információk a 367. oldalon találhatók..

A vezérlő program két PID szabályozó készletet tartalmaz. Szükség szerint lehet 
váltani köztük, lásd 40.57 Sel between set1 set2 paraméter.

Megjegyzés: Folyamat PID szabályozás csak külső vezérlési módban érhető el, lásd 
Helyi- vagy távvezérlés fejezet (18. oldal).

Folymat 
PIDAI1

A folymat 
aktuális 
értékei

AI2

• • •

D2D

FBA

beállítot érték

Fordulat, 
nyomaték vagy 
frekvencia 
referencia lánc

szűrő

korlátozás
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PID szabályozás gyors konfigurálása

1. Aktiválja a PID szabályozást (40.07 PID operation mode paraméter).

2. Válassza ki a visszacsatolás forrását (40.08…40.11 paraméterek).

3. Válassza ki az alapjel forrását (40.16…40.25 paraméter).

4. Állítsa be az erősítést, deriválási-, integrálási időket és a PID kimeneti szinteket 
(40.32 Gain, 40.33 Integration time, 40.34 Derivation time, 40.36 Output min és 
40.37 Output max paraméterek).

5. A PID kimenetet a 40.01 Process PID actual value parméter mutatja meg. Állítsa 
be, mint forrás, pl. 22.11 Speed ref1 selection paraméter.

Elalvás funkció a folyamat PID szabályozáshoz

Olyan alkalmazásoknál, ahol fogyasztás változik az elalvás funkció használható. 
Használata esetén a hajtás leállítja a szivattyút, ha nincs szükség rá, ahelyett, hogy 
rossz hatásfokkal működtesse azt. Az alábbi példa bemutatja az elalvás funkciót.

A hajtás egy PID szabályzott nyomásfokozó szivattyút vezérel. A vízfogyasztás éjjel 
lecsökken. Ennek alapján a PID folyamat szabályzó csökkenti a motor fordulat-
számát. A csőrendszer természetes veszteségei és a centrifugál szivattyú kis for-
dulatszámnál való alacsony hatásfoka miatt, a motor nem áll meg, hanem tovább 
forog. Az Elalvás funkció észleli az alacsony fordulatszámot és megállítja a szivattyú 
szükségtelen forgatását az elalvás késleltetési idő leteltével. A hajtás alvás módba 
kapcsol, tovább figyelve a nyomást. A szivattyúzás újraindul, ha a nyomás a megen-
gedett minimumérték alá csökken, és az ébredés késleltetés ideje is letelt.
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Követés

Követési módban a PID kimenet közvetlenül a 40.50 (vagy 41.50) Tracking ref 
selection paraméterben beállított érték. A PID szabályozó belső I része, úgy van 
beállítva, hogy az átmenet nem megengedett a kimenet eléréséhez. Tehát, ha 
elhagyja a követési módot a normál működés visszaáll egy jelentősebb ütés nélkül

Beállítás

• Lásd 96.04 Macro select paraméter (makró választás)

• Lásd 40 Process PID set 1 (207. oldal) és 41 Process PID set 2 (218. oldal) 
paraméter csoportok.

ébredési szint
(beállított érték - ébredési eltérés [40.47])

t < tsd

motor fordulat

aktuális érték

STOP

tsd = alvás késleltetés (40.44)

alvási szint 
(40.43)

START

ébredési 
késleltetés (40.48)

tsd

beállított érték

idő

Alvás fokozás léptetés (40.46)

alvó mód

Alvás fokozás léptetés (40.45)

idő

idő

nem invertált (40.31 = Ref - Fbk)

ébredési szintl
(beállított érték - ébredési eltérés [40.47])

aktuális érték

idő

invertált (40.31 = Fbk - Ref)
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 Mechanikus fék vezérlés

Mechanikus féket a motor és hajtott gép álló helyzetben való rögzítésére használ-
hatjuk, mikor a hajtás kikapcsolt vagy feszültségmentesített állapotban van. A fék 
logika figyeli a 44 Mechanical brake control paraméter beállításokat, számos külső 
jelet és a 51. oldalon található diagram állapotok között mozog. Az állapot diagram és 
táblázat (lentebb) részletesen bemutatja az állapotokat és átmeneteteket. Az 53. 
oldalon található időzítő diagram egy példán keresztül mutatja a zárás-nyitás-zárás 
sorrendet.

Fék vezérlés logika bemenetei

A hajtás start parancsa (06.16 Drive status word 1, bit 5) a fék vezérlő logika fő 
vezérlési forrása. Külső nyit/zár jel opciósan választható a 44.12 Brake close request 
paraméterben. A két jel egymásra gyakorolt hatása a következő:

• Start jel = 1 ÉS a 44.12 Brake close request paraméterben választott jel = 0
 → fék nyitási kérelem

• Start jel  = 0 VAGY a 44.12 Brake close request paraméterben választott jel = 1
→ fék zárási kérelem

Más külső jel  – például, magasabb szintű vezérlő rendszer – is csatlakoztatható a 
44.11 Keep brake closed paraméteren keresztül, hogy megakadályozza a fék 
nyitását.

Más külső jel, ami hatással van a vezérlő logika állapotára:

• fék státusz visszaigazolás (opciós, 44.07 Brake acknowledge selection 
paraméterrel meghatározott),

• 06.11 Main status word paraméter bit 2 (jelzi, hogy a hajtás készen áll vagy nem 
áll készen, hogy kövesse a kapott referenciát),

• 06.16 Drive status word 1 paraméter bit 6 (jelzi, hogy a hajtás üzemel vagy sem),

• opciós FSO-xx biztonsági funkció modul.

Fék vezérlő logika kimenetei

A mechanikus fék a 44.01 Brake control status paraméter bit 0 értékével vezérelt. Ezt 
a bitet úgy kell kiválasztani, mint a relé kimenet forrása (vagy digitális be-/kimenet 
kimeneti módban), amelyet ezután a fék vezérlőhöz kell vezetékezni egy relén 
keresztül. Lásd vezetékezési példa az 54. oldalon.

A fék vezérlési logikának számos állapota van. Kérheti, hogy tartsa a motort, nőveje 
a nyomatékot vagy rámpa szerint csökkentse a fordulatot. Ezek a kérelmek a 44.01 
Brake control status paraméterben láthatók.

Beállítás

Lásd 44 Mechanical brake control paraméter (221. oldal).
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Fék állapot diagramm

Állapot leírás

Állapot neve Leírás

fék tiltott Fék vezérlés tiltott (44.06 Brake control enable = 0, és 44.01 Brake control 
status b4 = 0 paraméterek). A nyitási jel aktív (44.01 Brake control status b0 = 
1).

fék nyit:

fék nyitás várás Fék nyitési kérelem. A hajtás logika kérelmezi a nyomaték emelését a nyitási 
nyomatékig, hogy helyben tudja tartani a terhelést (44.01 Brake control status 
b1 = 1 and b2 = 1). A 44.11 Keep brake closed paraméter állapot ellenőrzése, 
ha nem 0 egy bizonyos időn belül, a hajtás 71A5 Mechanical brake opening not 
allowed hibát jelez*.

fék nyitás késleltetés Nyitási körülmények ismertek és nyitási jel aktívált (44.01 Brake control status 
b0 beállítva). A nyitási nyomaték kérés eltávolítva (44.01 Brake control status 
b1 → 0). A hajtás a fordulat vezérléssel a nyomatékot állandó értéken tartja, 
amíg 44.08 Brake open delay le nem telik.
Ennél a pontnál, ha 44.07 Brake acknowledge selection paraméter értéke No 
acknowledge, a logika fék nyitva állapotot mutat. Ha visszaigazoló jel forrrás 
választott ami figyeli a állapotot és, ha az állapot nem “brake open”, a hajtás 
71A3 Mechanical brake opening failed hibát jelez*.

fék nyitva A fék nyitott (44.01 Brake control status b0 = 1). Tartási kérelem megszünt 
(44.01 Brake control status b2 = 0) és a hajtás követheti a referenciát.

fék zárás késleltetés

fék zárás várás

fék tiltott fék nyit

fék nyitás várás

fék nyitás késleltetés

fék zárt

fék nyitvafék zár

(bármelyik állapotból)

1

(bármelyik állapotból)

2

3

4

5

6

6

6

7

8

9

3

10
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Állapot változtató feltételek ( )

fék zár

fék zárás várás A fék zárási kérelmet kapott. A hajtás logika rámpa szerinti megállítást kér 
(44.01 Brake control status b3 = 1). A nyitva jel még aktív (44.01 Brake control 
status b0 = 1). A fék logika ebben az állapotban marad, amíg a motor fordulat a 
44.14 Brake close level paraméterben meghatározott fordulat alá nem esik a 
44.15 Brake close level delay paraméterben megadott ideig.

fék zárás késleltetés Zárási feltételek ismertek. A nyitva jel deaktivált (44.01 Brake control status b0 
→ 0) és a zárási nyomaték értéke 44.02 Brake torque memory paraméterbe írt. 
A rámpa szerinti megállás aktív (44.01 Brake control status b3 = 1). A hajtás 
logika ebben az állapotban marad, amíg a 44.13 Brake close delay 
paraméterben beállított idő le nem telik.
Ennél a pontnál, ha 44.07 Brake acknowledge selection paraméter értéke No 
acknowledge, a logika fék zárt állapotot mutat. Ha visszaigazoló jel forrrás 
válsztott ami figyeli a állapotot és, ha az állapot nem “brake closed”, a hajtás 
A7A1 Mechanical brake closing failed figyelmeztetést jelez. Ha 44.17 Brake 
fault function = Fault, a hajtás 71A2 Mechanical brake closing failed hibát jelez, 
44.18 Brake fault delay paraméterben beállított idő letelik.

fék zárt A fék zárt (44.01 Brake control status b0 = 0). A hajtás nem feltétlenül 
szabályoz.

*A figyelmeztetés alternatív módon a 44.17 Brake fault function paraméterrel is választható, ebben az 
esetben a hajtás tovább szabályoz és ebben az állapotban marad.

1 Fék vezérlés tiltott (44.06 Brake control enable → 0).

2 06.11 Main status word, bit 2 = 0 vagy a fék zárt állásba kényszerített az opciós FSO-xx biztonsági 
modullal.

3 A fék nyitási kérelmet kapott és 44.16 Brake reopen delay letelt.

4 Fék nyitási fetételek (mint pl. 44.10 Brake open torque) teljesült és 44.11 Keep brake closed = 0.

5 44.08 Brake open delay letelt és nyitva visszaigazolás (ha 44.07 Brake acknowledge selection 
paraméterben választott) érkezett.

6 A fék zárási kérelmet kapott..

7 A motor fordulata a 44.14 Brake close level paraméterben megadott érték alá csökken a 44.15 Brake 
close level delay paraméterben megadott ideig.

8 44.13 Brake close delay letelt és a zárva visszaigazolás (ha 44.07 Brake acknowledge selection 
paraméterben választott) érkezett.

9 A fék nyitási kérelmet kapott.

10 Fék vezérlés engedélyezett (44.06 Brake control enable → 1).

Állapot neve Leírás

n
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Működési idődiagram

Az alábbi idődiagram a fékvezérlő funkció működését mutatja. Logikai ábra a 
következő oldalon található.

Ts Indító nyomaték a fék nyitáshoz (44.03 Brake open torque reference paraméter)

Tmem Tárolt nyomaték érték fék zárásnál (44.02 Brake torque memory)

tmd Motor mágnesezési késleltetés

tod Fék nyitási késleltetés (44.08 Brake open delay paraméter)

ncs Fék zárási sebesség (44.14 Brake close level paraméter)

tccd Fék zárási parancs késleltetés (44.15 Brake close level delay paraméter)

tcd Fék zárás késleltetés (44.13 Brake close delay paraméter)

tcfd Fék zárási hiba késleltetés (44.18 Brake fault delay paraméter)

trod Fék újranyitási késleltetés (44.16 Brake reopen delay paraméter)

BOW fék nyitás várás

BOD fék nyitás késleltetés

BCW fék zárás várás

BCD fék zárás késleltetés

Start parancs
(06.16 b5)

Moduláció (06.16 b6)

Tmem

1 2 3 4 5 6 7 8 9

Kész ref.  (06.11 b2)

Nyomaték referencia

Fordulat referencia

Fékvezérlő jel (44.01
b0)

Nyitási nyomaték
igény (44.01 b1)

Rámpa a megáll. ké-
relemnek (44.01 b3)

Tartás megállítás
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Kábelezési példa

Az alábbi ábrán egy fékvezérlés vezetékezése látható. A fék vezetékezését és a 
hardver telepítését az Ügyfél végzi.

Figyelmeztetés! Győződjön meg arról, hogy a fékvezérlés funkcióval 
ellátott hajtáshoz kapcsolt gép teljesíti az életvédelmi előírásokat. A 
frekvenciaváltó (Komplett Hajtás Modul vagy Alap Hajtás Modul, IEC 
61800-2 szerint) nem tekinthető biztonsági berendezésnek az Európai 

Berendezés Direktíva, és a vonatkozó harmonizált szabványok szerint. Ezek alapján 
a teljes berendezés életvédelmi megfeleltetése nem alapítható egy adott 
frekvenciaváltó szolgáltatására (mint pl. a fékvezérlés funkció), de azt az 
alkalmazásnak megfelelő előírások szerint kell alkalmazni.

A fék a 44.01 Brake torque memory paraméter bit 0 értékével vezérelt. A fék státusz 
felügyelet forrásának kiválasztása 44.07 Brake acknowledge selection  paraméterből. 
Ebben a példában,

• 10.24 RO1 source paraméter állapota Brake command (pl. 44.01 Brake torque 
memory paraméter bit 0), és

• 44.07 Brake acknowledge selection paraméter a DI5-re állítva.

Motor

M

115/230 VAC

Hajts vezérlő egység

machanikus fék

Fék vezérlő hardver

Vész fék

XRO1

1 NC

2 COM

3 NO

XD24

XDIO

4 +24VD

5 DI5
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DC feszültség vezérlés

 Túlfeszültség vezérlés

Túlfeszültség védelem a közbenső DC körön tipikusan generátor módban szüksé-
ges. A magas DC feszültség elkerüléséért a túlfeszültség szabályzó csökkenti a 
nyomatékot, mielőtt a feszültség elérné a beállított értéket.

 Alacsony feszültség vezérlés

Ha a tápfeszültség ellátás megszűnik a hajtás tovább működik a motor kinetikus 
energiájának a felhasználásával. A hajás addig üzemel, amíg a motor elegendő 
energiát generál a hajtás számára. A hajtás a szünet után is működik, ha a 
mágneskapcsoló (ha van) zárva maradt.

Megjegyés: A hajtás ki kell egészíteni főkapcsolóval és tartó körrel (pl. UPS), hogy 
zárva tartsa a vezérlő kört a rövid betáp megszakadás alatt.
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520

1.6 4.8 8 11.2 14.4
t (s)

UDC

fout

TM

UDC= a hajtás közbenső köri feszültsége, fout = hajtás kimeneti frekvenciája, TM = motor nyomaték
Betáp feszültség vesztesége névleges terhelésnél (fout = 40 Hz). A közbenső köri DC feszültség a minimális 
szintre esik. A vezérlő egyenletesen tartja a feszültséget, amíg a betáp kikapcsolt állapotban van. A hajtás 
generátor üzemmódban vezérli a motort. A motor fordulat leesik, de a hajtás tovább működik, amíg a motor 
elegendő kimetikus energiát szolgáltat.
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Automatikus újraindítás

A hajtás automatikusan újraindítható egy rövid (max. 5mp) betáp kimaradás után az 
automatikus újraindítás funkció használatával, ha a hajtás működhet 5mp-ig hűtés 
nélkül. 

A függvény az alábbi pontokat ellenőrzi a hajtás újraindítása előtt:

• Az alacsony feszültség hiba megszünt (de a hibajelzés megtörtént)

• Moduláció és hűtés már nem tárol visszamaradt energiát.

• DC kör előtöltés engedélyezett.

Ha a DC feszültség visszaállt a 21.18 Auto restart time paraméterben definiált idő 
előtt és a start jel továbbra is aktív a normál működés folytatódik. Ha a DC feszültség 
ennél a pontnál túl alacsony a hajtás 3280 Standby timeout hibát jelez.

 Feszültség vezérlés és hibahatárok

A közbenső köri DC feszültség vezérlési és hibahatárai a tápfeszültségtől valamit a 
hajtás/inverter típustól függnek. A DC feszültség (UDC) körülbelül 1,35-szerese a line-
to-line tápfeszültségnek. Az értéke a 01.11 DC voltage paraméterben látható.

Az alábbi ábrán a választott DC feszültség szinteket mutatja. Ne feledje, hogy az 
abszolút feszültség a hajtás/inverter és AC feszültség tartomány függvéyében 
változik.

UDCmax

Alacsony feszültség hiba szint (0.6 × UDCmin)

Túlfeszültség vezérlési szint (1.25 × UDCmax)**

Túlfeszültség hiba szint (1.3 × UDCmax)*

UDCmax = legnagyobb DC feszültség az AC feszültség tatománynak megfelelően

UDCmin = legkisebb DC feszültség az AC feszültség tatománynak megfelelően

* 500 V AC tápfeszültség tartományra, 1,25 × UDCmax.

** 500 V AC tápfeszültség tartományra, 1,20 × UDCmax.

Túlfeszültség figyelmeztető szint (1.15 × UDCmax)

Alacsony feszültség vezérlési/figyelmeztetés szint (0.85 × UDCmin)

UDCmin
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Beállítás

Lásd 01.11 DC voltage (86. oldal), 30.30 Overvoltage control (181. oldal), 30.31 
Undervoltage control (181. oldal) és 95.01 Supply voltage (260. oldal) paraméterek.

 Fékcsopper

A fékcsopper a motor lassulásából keletkező fékezési energia kezelésére 
használható. Ha a DC feszültség eléri a megfelelő értéket a csopper összeköti a DC 
kört egy külső fékellenállással. A csopper az impulzus szélesség moduláció elvén 
működik.

A belső fékcsopper az ACS880 készülékben működésbe lép, ha a DC feszültség 
eléri a körülbelül 1,15 × UDCmax feszültésget. 100%-os működés 1,2 × UDCmax 
feszültség elérésekor.

Külső fékcsopperekről bővebb információ a csopper dokumentációjában leírtak 
szerint.

Beállítás

Lásd 01.11 DC voltage (86. oldal); 43 Brake chopper (220. oldal) paraméter 
csoportok.
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Biztonság és védelmek

 Vészstop

A vészstop jel a 21.05 Emergency stop source paraméterben beállított bemenethez 
kötődik. Vészstop jel terepibuszról is küldhető (06.01 Main control word paraméter, 
0…2 bitek).

A vészstop módja 21.04 Emergency stop mode paraméterben beálított. Az alábbi 
módok állíthatók be:

• Off1: Megállás a standard lefutási rámpa szerint.
• Off3: Megállás a 23.23 Emergency stop time paraméterben beállított vészstop 

lefutási rámpa szerint.

With Off1 or Off3 emergency stop modes, the ramp-down of the motor speed can be 
supervised by parameters 31.32 Emergency ramp supervision and 31.33 Emergency 
ramp supervision delay.

Megjegyzés:

• A berendezés telepítője felelős a vészleállító eszközök és a szükséges 
kiegészítők telepítéséért, hogy megfeleljenek az előírt vészstop előírásoknak. 
További információkért lépjen kapcsolatba a helyi ABB képviselettel.

• Miután a vészstop jel aktiválodott a leállítás nem törölhető, amíg a vészstop jel 
aktív.

• Ha a minimum (vagy maximum) nyomaték érték 0%-ra van állítva a vészstop 
funkció nem tudja megállítani a hajtást.

Beállítás

Lásd 21.04 Emergency stop mode (143. oldal), 21.05 Emergency stop source (144. 
oldal), 23.23 Emergency stop time (157. oldal), 31.32 Emergency ramp supervision 
(187. oldal) és 31.33 Emergency ramp supervision delay (188. oldal) paraméterek.

 Motor hővédelem

A vezérlő program két motor hővédelmi funkciót tartalmaz. A hőmérséklet adat 
források és a figyelmeztető/hiba szintek egymástól függetlenül beállíthatók.

A motor hőfoka figyelhető:

• a motor hővédelmi modellel (becsült hőmérséklet), vagy

• a tekercsekbe telepített érzékelőkkel. Sokkal pontosabb eredményt biztosít.

Motor hőfokvédelmi model

A hajtás a motor hőmérsékletét az alábbi feltételezések alapján számítja:
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1. Amikor a motor első alkalommal a hajtáshoz csatlakozik, a motor környezeti 
hőmérsékleten van (35.50 Motor ambient temperature paraméterben beállított). 
Ezt követően a hajtás ezt tekinti becsült hőmérsékletnek.

2. A motor hőmérséklet számítása a felhasználó által beállítható, vagy 
automatikusan számított motor termikus idő alapján, és a motor terhelési görbéje 
alapján történik (lásd alábbi ábra). A terhelési görbét be kell állítani, ha a 
környezeti hőmérséklet meghaladja 30 °C-ot.

Megjegyzés: A modell csak akkor használható, ha csak egy motor van a hajtásra 
csatlakoztatva.

Hőmérséklet figyelés PTC érzékelőkkel

Egy PTC érzékelő csatalkoztatható a DI6-ra. A FEN-xx enkóder interfész (opciós) 
modulra is ráköthető egy PTC érzékelő..

A PTC érzékelő ellenállása nő, amikor a hőmérséklet növekszik. A növekvő 
ellenállás az érzékelőn csökkenti a feszültég a bemenetnél és végül az állapota 1-ből 
vált 0-ba vált, így jelezve a túlmelegedést.

Az alábbi ábrán egy tipikus PTC érzékelő ellenállás értékét mutatja a hőmérséklet 
függvényében

DI6

+24VD

T

100

550

1330

4000

Ohm

T
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További kábelezési információk a hardver gépkönyvben vagy a FEN-xx felhasználó 
kézikönyvben található.

Hőmérséklet figyelés PT100 érzékelőkkel

1…3 Pt100 érzékelő csatlakoztatható sorban analóg be- és kimenethez.

Az analóg kimenet táplálja állandó 9,1mA-el az érzékelőt. Az érzékelő ellenállás nő, 
ha a motor hőmérséklet emelkedik. A hőmérsékletmérő funkció az analóg 
bemeneten kersztül kiolvassa a feszültséget és hőmérséklet értékké konvertálja.

Lehetőség van beállítani a motor felügyelet korlátait és megadható, hogy hogyan 
reagáljon a hajtás, ha túlmelegedést érzékel.

További kábelezési információk a hardver gépkönyvben található.

Hőmérséklet figyelés KTY84 érzékelőkkel

Egy KTY84 érzékelő csatlakoztatható egy analóg bemenet és kimenethez.

Az analóg kimenet táplálja állandó 2mA-el az érzékelőt. Az érzékelő ellenállás nő, ha 
a motor hőmérséklet emelkedik. A hőmérsékletmérő funkció az analóg bemeneten 
kersztül kiolvassa a feszültséget és hőmérséklet értékké konvertálja.

A FEN-xx enkóder interfész (opciós) modulra is ráköthető egy KTY84 érzékelő.

Az alábbi ábrán egy tipikus KTY84 érzékelő ellenállás értékét mutatja a hőmérséklet 
függvényében.

Lehetőség van beállítani a motor felügyelet korlátait és megadható, hogy hogyan 
reagáljon a hajtás, ha túlmelegedést érzékel.

További kábelezési információk a hardver gépkönyvben található.
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Beállítás

Lásd 35 Motor thermal protection (198. oldal) és 91 Encoder module settings (252. 
oldal) paraméterek.

 Programozható védelmi funkciók

Külső események (31.01…31.10 paraméterek)

Külső esemény jelet egy kiválasztott bemenethez lehet csatlakoztatni. Ha a jel 
megszűnik a külső esemény (figyelmeztetés/hiba/ vagy napló bejegyzés) aktiválódik. 
Az üzenet tartalma a vezérlőpanel Settings - Edit texts menüjében szerkeszthető.

Motor fázis leszakadás figyelés (31.19 paraméter)

A paraméterben kiválasztható, hogy hogyan reagáljon a készülék egy fázis 
elvesztésére.

Földzárlat figyelés (31.20 paraméter)

A földzárlat keresés az összes áram mérésén alapszik. Ne feledje,

• földzárlat a tápkábelen nem aktiválja a védelmet

• földelt hálózaton a védelem aktiválás ideje 2 ms

• földeletlen hálózaton, táp kapacitás értéke min. 1 mikrofarad vagy több

• árnyékolt kábelek által okozott kapacitív áramok 300m-ig nem aktiválják a 
védelmet

• a védelem deaktivált, ha a hajtás megállt.

Tápfázis leszakadás figyelés (31.21 paraméter)

A paraméterben kiválasztható, hogy hogyan reagáljon a készülék tápfázis 
vesztésnél.

Safe torque off figyelés (31.22 paraméter)

A hajtás figyeli az STO bemenet állapotát és ez a paraméter választja ki, milyen 
jelzéseket küld, ha ez a jel megszűnik. (Ez a paraméter nem befolyásolja az STO 
működését). További információk a hardver gépkönyv STO fejezetben..

Kapcsolt feszültség és motor kábelezés (31.23 paraméter)

A hajtás érzékeli, ha a betáp és a motor kábel véletlenül rossz helyre van 
csatlakoztatva. (pl.: a betáp kábel a motor kábel helyére lett bekötve). A 
paraméterben megadható, hogy legyen-e hibajelzés vagy sem.

Beragadás védelem (31.24…31.28 paraméter)

A hajtás megvédi a motort beragadás esetén. Beállítható a felügyeleti határértékek 
szintje (frekvencia, nyomaték és idő) valamint az, hogy hogyan reagáljon a hajtás a 
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motor beragadásakor

Túlpörgés védelem (31.30 paraméter)

A felhasználó beállíthatja a túlpörgés határértékeit, tartalékok megadásával, amelyek 
hozzáadódnak az aktuálisan használt minimum maximum fordulat határértékekhez.

Vezérlőpanel vesztés figyelés (49.05. paraméter)

A paraméterben kiválasztható, hogy hogyan reagáljon a készülék a vezérlőpanel 
vagy a PC szoftver kommunikáció megszakadása esetén.

 Automatikus hiba nyugtázás

A hajtás képes automatikus nyugtázásra túláram, túlfeszültség, feszültségesés és 
külső hibák esetén. 

Az Automatikus nyugtázást a felhasználónak kell aktiválnia.

Beállítás

Lásd 31.12…31.16 (183.oldal) paraméterek.
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Diagnosztika

 Jel felügyelet

Három kiválasztott jel figyelhető ezzel a funkcióval. Ha a felügyelt jel meghaladja 
vagy a beállított érték alá csökken a 32.01 Supervision status bit aktiválódik és hiba 
vagy figyelmeztetés generálódik. Az üzenet tartalma a vezérlőpanel Settings - Edit 
texts menüjében szerkeszthető.

A felügyelt jel alul szűrt.

Beállítás

Lásd 32 Supervision (188. oldal).

 Karbantartási idők és számlálók

A programban hat különböző karbantartási időzítő vagy számláló konfigurálható, 
hogy figyelmeztetést küldjön ha valamelyik eléri az előre beállított értéket. Az üzenet 
tartalma a vezérlőpanel Settings - Edit texts menüjében szerkeszthető.

Az időzítő vagy a számláló bármely paramétert tudja monitorozni. Ezen funkció 
különösen alkalmas szervízzel kapcsolatos emlékeztetésre.

Három különböző típusú számláló van:

• Üzemidő számláló. Bineáris jel aktív állapotának mérése.

• Jel él számláló. A számláló méri a megfigyelt jel állapot változásait.

• Érték számláló. A számláló integrálással méri a megfigyelt jelet. Figyelmeztetést 
ad, ha a kalkulált érték csúcs meghaladja a beállított értéket.

Beállítás

Lásd 33 Maintenance timer & counter (191. oldal).

 Energia megtakarítási számláló

A funkció az alábbiakat tartalmazza:

• Energia optimalizáló úgy állítja a motor fluxusát, hogy a hatásfok a lehető legjobb 
legyen

• A számláló figyeli a motor által felhasznált és a megtakarított energia mennyisé-
get és a panelon kijelzi kWh, valuta vagy CO2 felhasználásban, és

• Terhelés analizátor megmutatja a hajtás terhelési profilját (lásd 64. oldalon 
található fejezet).
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Megjegyzás: az energia megtakarítás pontossága a 45.19 Comparison power 
paraméteren beállított motor adatok pontosságától függ

Beállítás

• Lásd 45 Energy efficiency (225. oldal) paraméter.

 Terhelés analizátor

Csúcsérték napló

A felhasználó beállíthatja azt a jelet, amit a csúcsérték napló funkció figyel. A napló 
funkció rögzíti a jel csúcsértékét, az idejét, az aktuális motor áramot, DC feszültséget, 
motor fordulatszámát és csúcsérték hosszát.

Amplitudó napló

A vezérlő programban két amplitudó napló van.

A felhasználó kiválaszthat egy jelet, amiből 200 ms-os intervallumokban mintát vesz 
az amplutudó napló 2, ha a hajtás fut. Állítson be egy értéket, ami a 100% értékhez 
tartozik. A gyűjtött minták tárolásra kerülnek 10 csak olvasható paraméterben az 
ampitudójuk szerint. Minden paraméter egy amplutúdó tartományt fed le 10%-os 
szélességgel. Megjeleníti a gyűjtött adatok százalékát, amelyek az adott tartományba 
esnek.

Amplitudó napló 1 fixen a motor áramát figyeli és nem nyugtázható (reset). Az 
ampitudó napló 1 100%-os értékéhez a hajtás névleges kimeneti árama tartozik 
(Imax). A minták elosztását a 36.20…36.29 paraméterek mutatják.
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Beállítás

Lásd 36 Load analyzer paraméter csoport (204. oldal).
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Egyéb

 Felhasználói paraméter készlet

A hajtásba négy felhasználó paraméter készletet lehet elmenteni. Ezek a készletek 
az állandó memóriába menthetők és a hajtás paramétereiből hívhatók elő. Paraméter 
készletek közötti váltás digitális bemenetekkel is lehetséges.

A felhasználói paraméter készletek az összes szerkeszthető paramétert tartalmazzák  
(10…99 paraméter csoportok) kivéve:

• I/O bővítő modul beállítása (14…16 csoportok)
• adattárololó paraméterek (47 csoport)
• terepibusz beállító paraméterek (51…56 csoport), és
• enkóder beállítás (90…93 csoportok).

Mivel a motor beállításokat is tartalmazza a felhasználói paraméter készlet. 
Győződjön meg róla, hogy a megfelelő motor adatokat tartalmazza a készlet. 
Azoknál az alkalmazásoknál, ahol különböző motorok csatlakoznak a hajtáshoz, 
végezze el a motor azonosítást (ID run) minden motorra és az értékeket különböző 
készletekbe mentse el. A megfelelő készlet visszatölthető, ha motor váltásra kerül 
sor.

Beállítás

Lásd 96.10…96.13 (263. oldal) paraméterek.

 Adattároló paraméterek

Adattárolásra huszonnégy (tizenhat 32-bit-es, nyolc 16-bit-es) paraméter van 
lefoglalva. Használhatók teszteléshez, összekötésre vagy üzembe helyezési célokra. 
Írhatók és olvashatók, hogy más paraméterek paraméterek forrásként vagy célként 
használhassák.

Beállítás

Lásd 47 Data storage (229. oldal) paraméter.
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5
Alkalmazás makrók

A fejezet tartalma

Ez e fejezet ismerteti az alkalmazási makrók működési és alapértelmezett 
beállításait.

Bővebb információk a vezérlőegységről a hajtás Hardver gépkönyvében található.

Általános

Az alkalmazás makrók egy előre beállított paraméter készlet, amely azonnal az 
alkalmazáshoz illeszthető. Indításkor a felhasználó kiválasztja az adott alkalmazás-
hoz leginkább megfelelő makrót és a szükséges beállítás módosítások után elmenti a 
módosításokat, mint felhasználói paraméter készlet. 

A makrók a 96.04 Macro select paraméter csoportban választhatók ki. A felhasználói 
paraméter készleteket a 96 System paraméter csoport kezeli.
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Gyári makró

A gyári makró az egyszerűbb fordulatszám szabályozási alkalmazásokhoz 
használhatók egyszerűen , ilyen pl. szállítószalag, szivattyú, ventilátor és teszt 
padok.

Külső vezérlés esetén a vezérlőhely EXT1. Az alapjel az AI1 analóg bemenetre 
csatlakozik, a START/STOP és a Forgásirány választó jelek a DI1 és DI2 digitális 
bemenetre csatlakoznak.

Hibanyugtázás a DI3 digitális bemenettel.

Kétféle felfutási és lefutási meredekség választható, a DI4 digitális bemenet 
állapotától függően. A fel- és lefutási idők, valamint a rámpaformák beállítása a 
23.12…23.19 paraméterek segítségével.

DI5 aktiválja az állandó fordulat 1-et.

 Alapértelmezett paraméter beállítások a gyári makróhoz

A gyári makróhoz beállított alapértelmezett paraméter értékek a Parameter listing  
fejezetben megtalálhatók (86. oldal).
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 Gyári makróhoz beállított kezelőfelület

Fault

XPOW Külső hálózati bemenet 
1 +24VI

24 V DC, 2 A
2 GND

XAI Referencia feszültség és analóg bemenetek
1 +VREF 10 V DC, RL 1…10 kohm
2 -VREF -10 V DC, RL 1…10 kohm
3 AGND Föld
4 AI1+ Fordulat referencia

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm5 AI1-
6 AI2+ Alapértelmezetten nem használt.

0(4)…20 mA, Rin > 100 ohm7 AI2-
XAO Analóg kimenetek

1 AO1 Motor fordulat rpm
0…20 mA, RL <  500 ohm2 AGND

3 AO2 Motor áram
0…20 mA, RL < 500 ohm4 AGND

XD2D Drive-to-drive link
1 B

Drive-to-drive link2 A
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relé kimenetek
1 NC Üzemkész

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Üzemben

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Hiba(-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 Hardveres futás engedélyezés (DIIL)
1 DIIL DIIL. Alapértelmezetten nincs használva.
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM Digitális bemenet GND
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND Digitális bemenet/kimenet GND

XDIO Digitális bemenet/kimenet
1 DIO1 Kimenet: Üzemkész
2 DIO2 Kimenet: Üzemben

XDI Digitális bemenet
1 DI1 Stop (0) / Start (1) 
2 DI2 ELŐRE(0) / Hátra (1) 
3 DI3 Nyugtázás (Reset)
4 DI4 Fel-/lefutási idő készlet 1 (0) /  készlet 2 (1)
5 DI5 Állandó fordulat 1 (1 = be)
6 DI6 Alapértelmezetten nincs használva

XSTO
Safe torque off körnek zárva kell lennie az induláshoz. Lásd 
hardver gépkönyv.

X12 Biztonsági modul csatlakozó
X13 Vezérlőpanel csatlakozó
X205 Memória egység csatlakozó
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Kézi/Automata makró

A kézi/automata makró makró azon fordulasztszám vezérléseknél alkalmazható, ahol 
két külső eszközt kell irányítani.

A hajtás alapjel állítása a két külső vezérlőhely, EXT1 (Kézi) vagy EXT2 (Automata) 
egyikéről adható. Az EXT1 és EXT2 vezérlőhely közötti választás a DI3 digitális 
bemenet állapotától függ.

EXT1 esetén a start/stop jelek a DI1 bemeneten, míg a forgásirány megadása a DI2 
bemenettel történik. EXT2 esetén a start/stop jelek a DI6 bemeneten, míg a 
forgásirány megadása a DI5 bemenettel történik.

Az alapjel az AI1 (EXT1 vezérlés) vagy az AI2 (EXT1 vezérlés) analóg bemenetre 
csatlakozik. 

Állandó fordulat (300 rpm alapértelmezetten) DI4 aktiválásával.

 Alapértelmezett paraméter beállítások a kézi/automata makróhoz

A táblázat a megmutatja, mely paraméter értékek különböznek a gyári makróhoz 
képest. A gyári makró értékei a Parameter listing fejezetben találhatók (86. oldal).

Paraméter Kési/Automata makró 
alapértelmezettSsz. Név

12.30 AI2 scaled at AI2 max 1500.000

19.11 Ext1/Ext2 selection DI3

20.06 Ext2 commands In1 Start; In2 Dir

20.08 Ext2 in1 DI6

20.09 Ext2 in2 DI5

22.12 Speed ref2 selection AI2 scaled

22.14 Speed ref1/2 selection Follow Ext1/Ext2 selection

22.22 Constant speed sel1 DI4

23.11 Ramp set selection Acc/Dec time 1

31.11 Fault reset selection Off
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 Kézi/automata makróhoz beállított kezelőfelület

Fault

XPOW Külső hálózati bemenet
1 +24VI

24 V DC, 2 A
2 GND

XAI Referencia feszültség és analóg bemenetek
1 +VREF 10 V DC, RL 1…10 kohm
2 -VREF -10 V DC, RL 1…10 kohm
3 AGND Föld
4 AI1+ Fordulat referencia (kézi)

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm5 AI1-
6 AI2+ Fordulat referencia (Auto)

0(4)…20 mA, Rin > 100 ohm7 AI2-
XAO Analóg kimenet

1 AO1 Motor fordulat rpm
0…20 mA, RL <  500 ohm2 AGND

3 AO2 Motor áram
0…20 mA, RL < 500 ohm4 AGND

XD2D Drive-to-drive link
1 B

Drive-to-drive link2 A
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relé kimenet
1 NC Üzemkész

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Üzemben

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Hiba(-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 Hardveres futás engedélyezés (DIIL)
1 DIIL DIIL. Alapértelmezetten nem használt.
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM Digitális bemenet GND
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND Digitális bemenet/kimenet GND

XDIO Digitális bemenet/kimenet
1 DIO1 Kimenet: Üzemkész
2 DIO2 Kimenet: Üzemben

XDI Digitális bemenet
1 DI1 Stop (0) / Start (1) – Kézi
2 DI2 Előre (0) / Hátra (1) – Kézi
3 DI3 Kézi (0) / Auto (1)
4 DI4 Állandó fordulat 1 (1 = be)
5 DI5 Előre (0) / Hátra (1) – Auto
6 DI6 Stop (0) / Start (1) – Auto

XSTO
Safe torque off körnek zárva kell lennie az induláshoz. Lásd 
hardver gépkönyv.

X12 Biztonsági modul csatlakozó
X13 Vezérlőpanel csatlakozó
X205 Memória egység csatlakozó
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PID makró

A PID makrót folyamat szabályozó alkalmazásokhoz használják, ilyen például a zárt 
hurkú nyomás, szint vagy átfolyás szabályozó rendszerek, mint pl.:

• nyomásfokozó szivattyúk vízellátó rendszereknél

• szintszabályozó szivattyúk 

• nyomásfokozó szivattyúk távfűtésben

• anyagáramlás szabályozó szállítószalagon.

A folyamat alapjel az AI1 analóg bemenetre csatlakozik, míg a szabályzott 
mennyiség aktuális értéke az AI2 analóg bemenetre. További lehetőségként köz-
vetlen fordulatszám-alapjelet lehet adni a hajtás AI1 analóg bemenetére. Ekkor a PID 
szabályozó megkerülésével a hajtás nem szabályozza a folyamat változó szintjét.

A közvetlen fordulatszám vezérlés és a mennyiségi szabályozás közötti választás a 
DI3 digitális bemenettel történik.

A stop/start jelek DI1 (EXT1) és a DI6 (EXT2) digitális bemenetre csatlakoznak.

Állandó fordulat (300 rpm alapértelmezetten) DI4 aktiválásával.
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 Alapértelmezett paraméter beállítások a PID makróhoz

A táblázat megmutatja mely paraméter értékek különböznek a gyári makróhoz 
képest. A gyári makró értékei a Parameter listing fejezetben találhatók (86. oldal).

Paraméter
PID makró alapértékek

Ssz. Név

12.30 AI2 scaled at AI2 max 1500.000

19.11 Ext1/Ext2 selection DI3

20.01 Ext1 commands In1 Start

20.04 Ext1 in2 Off

20.06 Ext2 commands In1 Start

20.08 Ext2 in2 DI6

20.12 Run enable 1 DI5

22.12 Speed ref2 selection PID

22.14 Speed ref1/2 selection Follow Ext1/Ext2 selection

22.22 Constant speed sel1 DI4

23.11 Ramp set selection Acc/Dec time 1

31.11 Fault reset selection Off

40.07 PID operation mode On

40.08 Feedback 1 source AI2 scaled

40.11 Feedback filter time 0.040 s

40.16 Setpoint 1 source AI1 scaled

40.35 Derivation filter time 1.0 s
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 PID makróhoz beállított kezelőfelület

Fault

P
I

XPOW Külső hálózati bemenet
1 +24VI

24 V DC, 2 A
2 GND

XAI Referencia feszültség és analóg bemenetek
1 +VREF 10 V DC, RL 1…10 kohm
2 -VREF -10 V DC, RL 1…10 kohm
3 AGND Föld
4 AI1+ Folyamat vagy fordulat alapjel

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm5 AI1-
6 AI2+ Folyamat visszajelzés*

0(4)…20 mA, Rin > 100 ohm7 AI2-
XAO Analog outputs

1 AO1 Motor fordulat rpm
0…20 mA, RL <  500 ohm2 AGND

3 AO2 Motor áram
0…20 mA, RL < 500 ohm4 AGND

XD2D Drive-to-drive link
1 B

Drive-to-drive link2 A
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relé kimenet
1 NC Üzemkész

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Üzemben

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Hiba(-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 Hardveres futás engedélyezés (DIIL)
1 DIIL DIIL. Alapértelmezetten nincs használva.
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM Digitális bemenet GND
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND Digitális bemenet/kimenet GND

XDIO Digitális bemenet/kimenet
1 DIO1 Kimenet: Üzemkész
2 DIO2 Kimenet: Üzemben

XDI Digitális bemenet
1 DI1 Stop (0) / Start (1) – Fordulat szabályozás
2 DI2 Alapértelmezetten nincs használva.
3 DI3 Fordulat szabályozás(0) / Folyamat szabályozás(1)
4 DI4 Állandó fordulat 1 (1 = be)
5 DI5 Futás engedélyezett (1 = be)
6 DI6 Stop (0) / Start (1) – Folyamat szabályozás

XSTO
Safe torque off körnek zárva kell lennie az induláshoz. Lásd 
hardver gépkönyv.

X12 Biztonsági modul csatlakozó
X13 Vezérlőpanel csatlakozó
X205 Memória egység csatlakozó

*Szenzor csatlakozási példák a 75 oldalon.
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 Szenzor csatlakozási példák

P
I

6

7

AI2+

AI2-

Aktuális mért érték
-20…20 mA. Rin = 100 ohm

XAI
0/4…20 mA

Megjegyzés: A szezort kivülről kell táplálni.

P
I

XAI
+ 1 +VREF Referencia feszültség kimenet

+

–

P
I

6

7

AI2+

AI2-

Hajtás 1 / XAI
0/4…20 mA–

+
Aktuális mért érték
-20…20 mA. Rin = 100 ohm

+24V

– 6

7

AI2+

AI2-

Hajtás 2 / XAI

Aktuális mért értékt. -20…20 mA. Rin = 
100 ohm

6

7

AI2+

AI2-

Hajtás 3 / XAI

Aktuális mért érték. -20…20 mA. Rin = 
100 ohm

–

6

7

AI2+

AI2-

Aktuális mért érték
-20…20 mA. Rin = 100 ohm

3 AGND Föld

0/4…20 mA

KI

P
I

XAI
+ 1 +VREF Referencia feszültség kimenet

–

6

7

AI2+

AI2-

Aktuális mért érték
-20…20 mA. Rin = 100 ohm

3 AGND Föld

0/4…20 mA

Táp-
egység
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Nyomaték szabályozás makró

A nyomaték szabályozó makró olyan alkalmazásoknál használatos, ahol a motor 
nyomatékának szabályozása szükséges. A nyomaték alapjel az AI2 analóg (áram) 
bemenetre érkezik. Alapértelmezés szerint 0 mA 0 %-os, 20 mA pedig 100 %-os 
nyomaték alapjelnek felel meg, a motor névleges nyomatékához viszonyítva.

A START/STOP és Forgásirány választó jelek a DI1 és DI2 digitális bemenetre 
csatlakoznak.

A DI3 digitális bemenettel fordulatszám vezérlést lehet kiválasztani, nyomaték 
szabályozás helyett. Arra is lehetőség van, hogy a hajtást helyi vezérlési módba 
váltsuk a LOC/REM nyomógomb megnyomásával. Alapértelmezés szerint a 
vezérlőpanel a fordulatszámot vezérli, ha nyomaték szabályozásra van szükség a 
19.16 Local control mode paraméter értékét Torque értékre kell állítani.

Állandó fordulat (300 rpm alapértelmezetten) DI4 aktiválásával. Az 1-es, 2-es fel- és 
lefutási idők készlet közötti átkapcsolás a DI5 digitális bemenettel választható ki. A 
fel- és lefutási idők, valamint a rámpaformák beállítása a 23.12…23.19 paraméterek 
segítségével.

 Alapértelmezett paraméter beállítások a nyomaték szabályozás 
makróhoz

A táblázat a megmutatja, mely paraméter értékek különböznek a gyári makróhoz 
képest. A gyári makró értékei a Parameter listing fejezetben találhatók (86. oldal).

Paraméter Nyomaték szabályozás 
makró alapbeállításokSsz. Név

19.11 Ext1/Ext2 selection DI3

19.14 Ext2 control mode 1 Torque

20.02 Ext1 start trigger Level

20.06 Ext2 commands In1 Start

20.07 Ext2 start trigger Level

20.08 Ext2 in1 DI1

20.09 Ext2 in2 DI2

20.12 Run enable 1 DI6

22.22 Constant speed sel1 DI4

23.11 Ramp set selection DI5

26.11 Torque ref1 selection AI2 scaled

31.11 Fault reset selection Off
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 Nyomaték szabályozó makróhoz beállított kezelőfelület

Fault

XPOW Külső hálózati bemenet 
1 +24VI

24 V DC, 2 A
2 GND

XAI Referencia feszültség és analóg bemenetek
1 +VREF 10 V DC, RL 1…10 kohm
2 -VREF -10 V DC, RL 1…10 kohm
3 AGND Föld
4 AI1+ Fordulat referencia

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm5 AI1-
6 AI2+ Nyomaték referencia

0(4)…20 mA, Rin > 100 ohm7 AI2-
XAO Analóg kimenet

1 AO1 Motor forduulat rpm
0…20 mA, RL <  500 ohm2 AGND

3 AO2 Motor áram
0…20 mA, RL < 500 ohm4 AGND

XD2D Drive-to-drive link
1 B

Drive-to-drive link2 A
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relé kimenet
1 NC Üzemkész

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Üzemben

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Hiba(-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 Hardveres futás engedélyezés (DIIL)
1 DIIL DIIL. Alapértelmezetten nincs használva.
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM Digitális bemenet GND
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND Digitális bemenet/kimenet GND

XDIO Digitális bemenet/kimenet
1 DIO1 Kimenet: Üzemkész
2 DIO2 Kimenet: Üzemben

XDI Digitális bemenet
1 DI1 Stop (0) / Start (1)
2 DI2 Előre (0) / Hátra (1)
3 DI3 Fordulat szabályozás (0) / Nyomaték szabályozás (1)
4 DI4 Állandó fordulat 1 (1 = be)
5 DI5 Fel-/lefutási idő készlet 1 (0) /  készlet 2 (1)
6 DI6 Futás engedélyezés (1 = On)

XSTO
Safe torque off körnek zárva kell lennie az induláshoz. Lásd 
hardver gépkönyv.

X12 Biztonsági modul csatlakozó
X13 Vezérlőpanel csatlakozó
X205 Memória egység csatlakozó
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Sorrendi vezérlés makró

A sorrendi vezérlési makró olyan esetekben alkalmas, amikor több állandó fordulatot 
kell használni, illetve két fel- és lefutási rámpát kell használni.

Ez a makró hét előre definiált állandó fordulatszám DI4 ... DI6 digitális bemenetekkel 
történő kiválasztására nyújt lehetőséget (lásd 22.21 Constant speed function 
paraméter). Külső fordulatszám alapjel adható az AI1 analóg bemenetre. Az alapjel 
abban az esetben érvényes, ha a DI4...DI6 digitális bemenetek mindegyike 0 (ki) 
állásban van. A hajtás parancsok kiadása és az alapjel állítása a vezérlőpanellel is 
lehetséges.

A START/STOP és Forgásirány választó jelek a DI1 és DI2 digitális bemenetre 
csatlakoznak.

Kétféle felfutási és lefutási meredekség választható, a DI3 digitális bemenet 
állapotától függően. A fel- és lefutási idők, valamint a rámpaformák beállítása a 
23.12…23.19 paraméterek segítségével.

 Működési diagram

Az alábbi ábra a makró használatára mutat egy példát.

Leállás lassítással

Fordulat

Idő

Felfutás 1 Felfutás1 Felfutás 2 Lefutás 2

Start/Stop

Felfutás 1/Lefutás 1

Fordulat 1

Fordulat 2

Felfutás 2/Lefutás 2

Fordulat 3

Fordulat 1

Fordulat 2

Fordulat 3
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 Állandó fordulat kiválasztása

Alapértelmezett állandó fordulat 1…7 kiválasztása a DI4…DI6 digitális bemenetek 
segítségével az alábbi táblázat szerint:

 Alapértelmezett paraméter beállítások a sorrendi vezérlés makróhoz

A táblázat a megmutatja, mely paraméter értékek különböznek a gyári makróhoz 
képest. A gyári makró értékei a Parameter listing fejezetben találhatók (86. oldal).

Paraméter Sorrendi vezérlés makró 
alapbeállításokSsz. Név

21.03 Stop mode Ramp

22.21 Constant speed function 01b (Bit 0 = Packed)

22.22 Constant speed sel1 DI4

22.23 Constant speed sel2 DI5

22.24 Constant speed sel3 DI6

22.27 Constant speed 2 600.00 rpm

22.28 Constant speed 3 900.00 rpm

22.29 Constant speed 4 1200.00 rpm

22.30 Constant speed 5 1500.00 rpm

22.31 Constant speed 6 2400.00 rpm

22.32 Constant speed 7 3000.00 rpm

23.11 Ramp set selection DI3

25.06 Acc comp derivation time 0.12 s

31.11 Fault reset selection Off

DI4 DI5 DI6 Aktív állandó fordulat

0 0 0
Nincs (Külső fordulat 

referencia érték használt)

1 0 0 Állandó fordulat 1

0 1 0 Állandó fordulat 2

1 1 0 Állandó fordulat 3

0 0 1 Állandó fordulat 4

1 0 1 Állandó fordulat 5

0 1 1 Állandó fordulat 6

1 1 1 Állandó fordulat 7
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 Sorrendi vezérlés makróhoz beállított kezelőfelület

Fault

XPOW Külső hálózati bemenet 
1 +24VI

24 V DC, 2 A
2 GND

XAI Referencia feszültség és analóg bemenetek
1 +VREF 10 V DC, RL 1…10 kohm
2 -VREF -10 V DC, RL 1…10 kohm
3 AGND Föld
4 AI1+ Külső fordulat referencia

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm5 AI1-
6 AI2+ Alapértelmezetten nem használt.

0(4)…20 mA, Rin > 100 ohm7 AI2-
XAO Analóg kimenet

1 AO1 Motor fordulat rpm
0…20 mA, RL <  500 ohm2 AGND

3 AO2 Motor áram
0…20 mA, RL < 500 ohm4 AGND

XD2D Drive-to-drive link
1 B

Drive-to-drive link2 A
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relé kimenet
1 NC Üzemkész

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Üzemel

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO
1 NC Hiba-1)

250 V AC / 30 V DC
2 A

2 COM
3 NO

XD24 Hardveres futás engedélyezés (DIIL)
1 DIIL DIIL. Alapértelmezetten nincs használva.
2 +24VD +24 V DC 200 mA
3 DICOM Digitális bemenet GND
4 +24VD +24 V DC 200 mA
5 DIOGND Digitális bemenet/kimenet GND

XDIO Digitális bemenet/kimenet
1 DIO1 Kimenet: Üzemkész
2 DIO2 Kimenet: Üzemben

XDI Digitális bemenet
1 DI1 Stop (0) / Start (1)
2 DI2 Előre (0) / Hátra (1)
3 DI3 Fel-/lefutási idő készlet 1 (0) /  készlet 2 (1)
4 DI4

Állandó fordulatszám választás (lásd 79. oldal)5 DI5
6 DI6

XSTO
Safe torque off körnek zárva kell lennie az induláshoz. Lásd 
hardver gépkönyv.

X12 Biztonsági modul csatlakozó
X13 Vezérlőpanel csatlakozó
X205 Memória egység csatlakozó
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Terepibusz vezérlési makró

Ezen alaklmazás makró nem támogatott ebben a firmware verzióban.
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6
Paraméterek

A fejezet tartalma

A fejezet bemutatja a vezérlő program paramétereit.

Leírások és meghatározások
Leírás Meghatározás

Actual signal Olyan parameter, amely értékét a hajtás méri vagy számolja vagy státusz 
informmációt tartalmaz. A legtöbb jel csak olvasható, de néhány 
(számláló érték) törölhető.

Def (Az alábbi táblázatban látható, ugyanabban a sorban, mint a paraméter 
neve)
A parameter alapértelmezett értékét a gyári makró adja. Bővebb 
információkat a makró specifikus értékekről a Alkalmazás makrók 
fejezetben (67.oldal) olvashat.

FbEq16 (Az alábbi táblázatban látható, ugyanabban a sorban, mint a paraméter 
tartomány)
16-bites terepibusszal egyenértékű: A panelon jelzett érték és a 
terepibbuszos kommunikációnál használt intgerer forátum (ha 52 FBA A 
data in vagy 53 FBA A data out paraméterben, ha a 16-bites mód van 
kiválasztva) közötti skálázás.
A kötőjellel (-) jelölt paraméter bites formátumban nem elérhető.
A kapcsolodó 32-bites skálázás a Kiegészítő paraméter adatok (275. 
oldal) fejezetben.

Other [bit] Az érték egy másik paraméter bit értékéből kapott. A forrás a paraméter 
listából választott.

Parameter Felhasználó által beállítható jel vagy egy actual signal értéke.

p.u. Egységenként
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Paraméter csoportok összefoglalása
01 Actual values Hajtás ellenőrzéséhez alapvető értékek. 86

03 Input references Kapott referncia értékek. 87

04 Warnings and faults Információ a figyelmeztetésekről és hibákról. 88

05 Diagnostics Számos üzemidő számláló és mérő a hajtás karbantartáshoz. 89

06 Control and status words Hajtás vezérlő és státusz szavak. 89

07 System info Hardver és firmware információk. 93

10 Standard DI, RO Digitális bemenetek és relé kimenetek konfigurálása. 93

11 Standard DIO, FI, FO Digitális be-kimenetek és frekvencia be-/kimenetek konfigurálása. 99

12 Standard AI Analóg bemenetek konfigurálása. 104

13 Standard AO Analóg kimenetek konfigurálása. 106

14 I/O extension module 1 I/O bővítő modul 1 konfigurálása. 110

15 I/O extension module 2 I/O bővítő modul 2 konfigurálása. 126

16 I/O extension module 3 I/O bővítő modul 3 konfigurálása. 129

19 Operation mode Külső vezérlési hely és működési mód kiválasztása. 132

20 Start/stop/direction Start/stop/forgásirány és futás/start/lépés engedélyező jel forrás 
választás, pozitív/negatív referencia engedélyező jel választás.

134

21 Start/stop mode Start és stop módok; vészstop mód és forrás jel választás; DC 
mágnesezési beállítások; autophasing mód választás.

142

22 Speed reference selection Fordulat referencia választás, motoros potencióméter beállítások. 147

23 Speed reference ramp Fordulat referencia rámpa beállítások. 154

24 Speed reference 
conditioning

Fordulat hiba számítás; fordulat hiba ablak konfigurálás; fordulat 
hiba lépés.

159

25 Speed control Hajtás vezérlő beállítások. 161

26 Torque reference chain Nyomaték referencia lánc beállítások. 167

28 Frequency reference chain Lásd vezérlési lánc diagramok a 365 és 366 oldalon. 171

30 Limits Hajtás működési határértékek. 179

31 Fault functions A hajtások viselkedésének beállítása hiba esetén. 182

32 Supervision Jel felügyeleti funkciók beállítása. 188

33 Maintenance timer & 
counter

Karbantartási időzítő/számláló beállítások. 191

35 Motor thermal protection Motor hővédelem beállítások. 198

36 Load analyzer Csúcsértékek és amplitudó naplózás beállítások. 204

40 Process PID set 1 Paraméter értékek PID szabályozáshoz. 207

41 Process PID set 2 Második készlet PID szabályozó. 218

43 Brake chopper Belső fékcsopper beállítások. 220

44 Mechanical brake control Mechanikus fékvezérlés konfigurálása. 221

45 Energy efficiency Energia megtakartítási számlálók beállítása. 225

46 Monitoring/scaling settings Fordulat felügyeleti beállítások. Aktuális jel szűrés, általános 
skálázási beállítások.

227

47 Data storage Adattároló paraméterek. Írhatók és olvashatók más paraméter 
források használatával és bellításokkal.

229

49 Panel port communication Kommunikációs beállítások a panel kommunikációs portból a 
hajtásba.

231
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50 Fieldbus adapter (FBA) Terepibusz kommunikációs beállítások. 232

51 FBA A settings Terepibusz adapter A beállítás. 235

52 FBA A data in Adatok választása, amelyeket hajtásból a terpibuszra küldenek a 
terepibusz adapter A-n keresztül.

236

53 FBA A data out Adatok választása, amelyeket a terpibuszból a hajtásba küldenek 
a terepibusz adapter A-n keresztül.

237

60 D2D and DDCS 
communication

DDCS (üvegszálas optika) kommunikáció beállítása. 237

61 D2D and DDCS transmit 
data

DDCS linkhez küldött adatok meghatározása. 241

62 D2D and DDCS receive 
data

DDCS linken keresztül kapott adatok lefedése. 243

90 Feedback selection Motor fordulat visszacsatoló beállítás. 247

91 Encoder module settings Enkóder interfész modulok beállítása. 252

92 Encoder 1 configuration Enkóder 1 beállítások. 253

93 Encoder 2 configuration Enkóder 2 beállítások. 259

95 HW configuration Különböző hardverhez kapcsolódó beállítás. 260

96 System Nyelvválasztás, paraméter mentés, betöltés, felhasználói 
paraméter készletek, vezérlő egység újratöltés.

262

97 Motor control Kapcsolási frekvencia; csúszás erősítés; feszültség tartalék; 
fluxus fékezés; jel injekció; IR kompenzáció.

265

98 User motor parameters Felhasználó által megadott motor értékek, amelyek a motor 
modellhez lesznek felhasználva.

267

99 Motor data Motor konfigurációs beállítások. 269

200 Safety FSO-xx beállítások. 273
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Parameter listing
Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

01
01 Actual values Hajtás ellenőrzéséhez alapvető értékek.

Minden paraméter csak olvasható, kivéve ha másképpen 
jelzett.

01.01 Motor speed used Mért vagy becsült motor fordulat, visszacsatoló típusától függ 
(lásd 90.41 Motor feedback selection paraméter). Szűrési 
időállandó beállítása a 46.11 Filter time motor speed 
paraméterben.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Mért vagy becsült motor fordulat. lásd 46.01 
par.

01.02 Motor speed 
estimated

Mért vagy becsült motor fordulat r/min-ben. Szűrési 
időállandó beállítása a 46.11 Filter time motor speed 
paraméterben.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Becsült motor fordulat. lásd 46.01 
par.

01.04 Encoder 1 speed 
filtered

Enkóder 1 fordulat r/min-ben. Szűrési időállandó beállítása a 
46.11 Filter time motor speed paraméterben.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Enkóder 1 fordulat. lásd 46.01 
par.

01.05 Encoder 2 speed 
filtered

Enkóder 2 fordulat r/min-ben. Szűrési időállandó beállítása a 
46.11 Filter time motor speed paraméterben.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Enkóder 2 fordulat. Lásd 46.01 
par.

01.06 Output frequency Becsült kimeneti frekvencia Hz-ben. Szűrési időállandó 
beállítása a 46.12 Filter time output frequency paraméterben. 

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Becsült kimeneti frekvencia. Lásd 46.02 
par-

01.07 Motor current Mért (abszolút) motor áram A-ban. -

0.00 … 30000.00 A Motor áram. 1 = 1 A

01.10 Motor torque % Motor nyomaték százalékban a névleges motor nyomatékból. 
Lásd továbbá 01.30 Nominal torque scale paraméter.
Szűrési időállandó beállítása a 46.13 Filter time motor torque 
paraméterben.

-

-1600.0 … 1600.0% Motor nyomaték. Lásd 46.03 
par.

01.11 DC voltage Mért közbensőköri feszültség. -

0.00 … 2000.00 V Közbensőköri feszültség. 10 = 1 V

01.13 Output voltage Számolt motor feszültség V AC-ban. -

0.00 … 2000.00 V Motor feszültség. 10 = 1 V

01.14 Output power Kimeneti teljesítmény kW-ban. Szűrési időállandó beállítása 
a 46.14 Filter time power out paraméterben.

-

-32768.00 … 
32767.00 kW

Kimeneti teljesítmény. 1 = 1 kW

01.18 Inverter GWh 
counter

A hajtott gép által felhasznált energia GWh-ban. A minimum 
értéke nulla.

-

0…65535 GWh Energia GWh-ban. 1 = 1 GWh
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01.19 Inverter MWh 
counter

A hajtott gép által felhasznált energia MWh-ban. A minimum 
értéke nulla. Ha számláló átfordul, 01.18 Inverter GWh 
counter számlálóra vált. A minimum értéke nulla.

-

0…999 MWh Energia MWh-ban. 1 = 1 MWh

01.20 Inverter kWh 
counter

A hajtott gép által felhasznált energia kWh-ban. A minimum 
értéke nulla. Ha számláló átfordul, 01.19 Inverter MWh 
counter számlálóra vált. A minimum értéke nulla.

-

0…999 kWh Energia kWh-ban. 10 = 1 kWh

01.24 Flux actual % Használt fluxus referencia a motor névleges fluxus 
százalékában.

-

0…200% Fluxus referencia. 1 = 1%

01.29 Speed change rate Fordulat változás mértéke a fordulat rámpa generátor után.
Lásd 31.32 Emergency ramp supervision és 31.33 
Emergency ramp supervision delay paraméterek.

-

-15000 … 15000 
rpm/s

Fordulat változás mértéke. 1 = 1 rpm/s

01.30 Nominal torque 
scale

Nyomaték, amely 100%-ban megfelel a motor névleges 
nyomatékának.
Megjegyzés: Ha a 99.12 Motor nominal torque paraméter 
kitöltött, akkor ez az érték a beírt értékkel egyenlő. Ellenkező 
esetben a motor más adataiból számolt.

-

0.000 … 
4000000.000 N•m

Névleges nyomaték. 1 = 100 N•m

01.31 Ambient 
temperature

Bejövő hőmérséklet mért értéke °C-ban. -

-32768.0 … 
32767.0 °C

Hűtőlevegő hőmérséklet. 1 = 1 °C

03
03 Input references Kapott referncia értékek.

Minden paraméter csak olvasható, kivéve ha másképpen 
jelzett.

03.01 Panel reference Referencia jel a panelról vagy a PC szoftverről érkezik. -

-100000.00 … 
100000.00

Vezérlőpanel vagy PC szoftver referencia. 1 = 10

03.05 FB A reference 1 Referencia 1 érték a terepibusz adapter A- keresztül érkezik,
Lásd továbbá Terepibuszos vezérlés terepibusz adapteren 
keresztül (339. oldal) fejezet.

-

-100000.00 … 
100000.00

Referencia 1 a terepibusz adapter A-ból. 1 = 10

03.06 FB A reference 2 Referencia 2 érték a terepibusz adapter A- keresztül érkezik, -

-100000.00 … 
100000.00

Referencia 2 a terepibusz adapter A-ból. 1 = 10

03.11 DDCS controller ref 
1

Referencia 1 érték egy külső (DDCS) vezérlőből érkezik. Az 
értéket skálázni kell 60.60 DDCS controller ref1 type 
paraméter szerint.
Lásd továbbá Külső vezérlő interfész (33. oldal) fejezet.

1 = 10

-30000.00 … 
30000.00

Skálázott referencia 1 egy külső vezérlőből. 1 = 10

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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03.12 DDCS controller ref 
2

Referencia 2 érték egy külső (DDCS) vezérlőből érkezik. Az 
értéket skálázni kell 60.61 DDCS controller ref2 type 
paraméter szerint.

1 = 10

-30000.00 … 
30000.00

Skálázott referencia 2 egy külső vezérlőből. 1 = 10

03.13 M/F or D2D ref1 Master/follower referencia 1 a masterből. Az értéket skálázni 
kell 60.10 M/F ref1 type paraméter szerint.
Lásd továbbá Master/follower funkció (33. oldal) fejezet.

1 = 10

-30000.00 … 
30000.00

Skálázott referencia 1 a masterből. 1 = 10

03.14 M/F or D2D ref2 Master/follower referencia 1 a masterből. Az értéket skálázni 
kell 60.11 M/F ref2 type paraméter.

1 = 10

-30000.00 … 
30000.00

Skálázott referencia 2 a masterből. 1 = 10

04
04 Warnings and faults Információ a figyelmeztetésekről és hibákról.

Bővebb információkat a Hibakeresés fejezet tartalmaz.
Minden paraméter csak olvasható, kivéve ha másképpen 
jelzett.

04.01 Tripping fault Az első aktív hiba kódja (hiba, ami az aktív hibát okozta). -

0000h…FFFFh Első aktív hiba. 1 = 1

04.02 Active fault 2 A második aktív hiba kódja. -

0000h…FFFFh Második aktív hiba. 1 = 1

04.03 Active fault 3 A harmadik aktív hiba kódja. -

0000h…FFFFh Harmadik aktív hiba. 1 = 1

04.04 Active fault 4 A negyedik aktív hiba kódja. -

0000h…FFFFh Negyedik aktív hiba. 1 = 1

04.05 Active fault 5 Az ötödik aktív hiba kódja. -

0000h…FFFFh Ötödik aktív hiba. 1 = 1

04.06 Active warning 1 Az első aktív figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Első aktív figyelmeztetés.. 1 = 1

04.07 Active warning 2 A második aktív figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Második aktív figyelmeztetés. 1 = 1

04.08 Active warning 3 A harmadik aktív figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Harmadik aktív figyelmeztetés. 1 = 1

04.09 Active warning 4 A negyedik aktív figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Negyedik aktív figyelmeztetés. 1 = 1

04.10 Active warning 5 Az ötödik aktív figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Ötödik aktív figyelmeztetés. 1 = 1

04.11 Latest fault Az első tárolt (nem aktív) hiba kódja. -

0000h…FFFFh Első tárolt hiba. 1 = 1

04.12 2nd latest fault A második tárolt (nem aktív) hiba kódja. -

0000h…FFFFh Második tárolt hiba. 1 = 1

04.13 3rd latest fault A harmadik tárolt (nem aktív) hiba kódja. -

0000h…FFFFh Harmadik tárolt hiba. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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04.14 4th latest fault A negyedik tárolt (nem aktív) hiba kódja. -

0000h…FFFFh Negyedik tárolt hiba 1 = 1

04.15 5th latest fault Az ötödik tárolt (nem aktív) hiba kódja. -

0000h…FFFFh Ötödik tárolt hiba 1 = 1

04.16 Latest warning Az első tárolt (nem aktív) figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Első tárolt figyelmeztetés. 1 = 1

04.17 2nd latest warning A második tárolt (nem aktív) figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Második tárolt figyelmeztetés. 1 = 1

04.18 3rd latest warning A harmadik tárolt (nem aktív) figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Harmadik tárolt figyelmeztetés. 1 = 1

04.19 4th latest warning A negyedik tárolt (nem aktív) figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Negyedik tárolt figyelmeztetés. 1 = 1

04.20 5th latest warning Az ötödik tárolt (nem aktív) figyelmeztetés kódja. -

0000h…FFFFh Ötödik tárolt figyelmeztetés. 1 = 1

05
05 Diagnostics Számos üzemidő számláló és mérő a hajtás karbantartáshoz.

Minden paraméter csak olvasható, kivéve, ha másképpen 
jelzett.

05.01 On-time counter Üzemóra számláló. A számláló aktív, ha a hajtás bekapcsolt 
állapotban van.

-

0…4294967295 d Üzemóra számláló. 1 = 1 d

05.02 Run-time counter Motor üzemóra számláló. A számláló aktív, ha a hajtás 
működik.

-

0…4294967295 d Motor üzemóra számláló. 1 = 1 d

05.04 Fan on-time 
counter

A hajtás hűtőventilátor üzemideje. Nullázható a panelról 
(3mp-ig a Reset gomb nyomvatartva).

-

0…4294967295 d A hajtás hűtőventilátor üzemideje. 1 = 1 d

05.11 Inverter 
temperature %

A hajtás becsült hőmérséklete a hiba határ százalékában. -

-40.0 … 160.0% Hajtás hőmérséklet százalékban. 1 = 1%

06
06 Control and status 
words

Hajtás vezérlő és státusz szavak.

06.01 Main control word A hajtás fővezérlő szava. Ez a paraméter mutatja a választott 
forrástól (DI, terepibusz interfész vagy alkalmazás program) 
kapott vezérlő jeleket.
A szó bitjeinek tartalmáról a 345. oldalon olvashat bővebben. 
A kapcsolódó státusz szavak és állapotokról a 346 és a 
347.oldalon olvashat bővebben.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Fővezérlő szó. 1 = 1

06.02 Application control 
word

A hajtás vezérlő szava az alkalmazás programtól (ha van). A 
szó bitjeinek tartalmáról a 345. oldalon olvashat bővebben.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Alkalmazás program vezérlő szó. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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06.03 FBA A transparent 
control word

PLC-től kapott vezérlő szó terepibusz fieldbus adapter A-n 
keresztül.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

00000000h … 
FFFFFFFFh

Vezérlő szó a terepibusz adapter A-n keresztül. -

06.11 Main status word A hajtás fő státusz szava.
A szó bitjeinek tartalmáról a 346. oldalon olvashat bővebben. 
A kapcsolodó vezérlő szavak és állapotokról a 345 és a 
347.oldalon olvashat bővebben.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Fő státusz szó. 1 = 1

06.16 Drive status word 1 Státusz szó 1.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Státusz szó 1. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Enabled 1 = A futás engedélyezés (lásd 20.12 par.) és a start (20.19  par.) jelek 
megérkeztek. Megj.: Erre a jelre nincs hatása hibának.

1 Inhibited 1 = Indítás gátolt, A hajtás indításához a gátló jelet meg kell szüntetni (lásd  
06.18 par.) és start jelet kell kapnia.

2 DC charged 1 = DC kör feltöltve

3 Ready to 
start

1 = Hajtás indító jelre vár

4 Following 
reference

1 = Hajtás készen áll a kapott referencia követésére

5 Started 1 = Hajtás elindult

6 Modulating 1 = Hajtás üzemel (kimeneti szakasz vezérelt)

7 Limiting 1 = Működési határ (fordulat, nyomaték, stb.) aktív

8 Local control 1 = Hajtás helyi vezérlési módban

9 Network ctrl 1 = A hajtás network control (14. oldal) módban

10 Ext1 active 1 = EXT1 vezérlő hely aktív

11 Ext2 active 1 = EXT2 vezérlő hely aktív

12…15 Foglalst
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06.17 Drive status word 2 Státusz szó 2.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Vezérlő hajtás szó 1. 1 = 1

06.18 Start inhibit status 
word

Indítást akadályozó státusz szó. Ez a szó adja meg az 
akadályozó jel forrását, amitől nem engedi a hajtást elindulni.
A *-gal jelölt feltétel csak a ciklikus start parancsot írja elő. 
Minden más esetben a gátló feltételt meg kell szüntetni.
Lásd továbbá 06.16 Drive status word 1, paraméter bit 1.
A paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Indítás gátló státusz szó. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Identification run done 1 = Motor azonosítás (ID run) megtörtént

1 Magnetized 1 = Motor felmágnesezett

2 Torque control 1 = Nyomaték vezérlési mód aktív

3 Speed control 1 = Fordulat vezérlési mód aktív

4 Power control 1 = Teljesítmény vezérlési mód aktív

5 Safe reference active 1 = A “biztonságos” referencia alkalmazott, pl. 49.05 és 50.02 
paraméter funkciókkal

6 Last speed active 1 = Az “utolsó fordulat” referencia alkalmazott, pl. 49.05 és 50.02 
paraméter funkciókkal

7 Loss of reference 1 = Referencia jel elveszett

8 Emergency stop failed 1 = Vészstop sikertelen (lásd 31.32 és 31.33 par.)

9 Jogging active 1 = Jogging engedélyező jel aktív

10…15 Foglalt

Bit Név Leírás

0 Not ready run 1 = DC feszültség hiányzik vagy a hajtás nincs megfelelően 
paraméterezve. Ellenőrizz a 95 és 99-es paraméter csoportokat.

1 Ctrl location changed * 1 = Vezérlési hely megváltozott

2 SSW inhibit 1 = Vezérlő program tiltott állapotban tartja magát

3 Fault reset * 1 = A hiba nyugtázva (reset)

4 Lost start enable 1 = Start engedélyező jel hiányzik

5 Lost run enable 1 = Futás engedélyező jel hiányzik

6 FSO inhibit 1 = FSO-xx biztonsági modul megakadályozza a működést

7 STO 1 = Safe torque off aktív

8 Current calibration 
ended

* 1 = Jelenlegi kalibrációs művelet befejezve

9 ID run ended * 1 = Motor azonosítás befejezve

10 Auto phase ended * 1 = Autophasing befejezve

11 Em Off1 1 = Vészstop jel (off1 mód)

12 Em Off2 1 = Vészstop jel (off2 mód)

13 Em Off3 1 = Vészstop jel (off3 mód)

14 Auto reset inhibit 1 = Automatikus nyugtázás tiltó működés

15 Jogging active 1 = A jogging engedélyező jel gátolja a műveletet
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06.19 Speed control 
status word

Fordulat vezérlő státusz szó.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Fordulat státusz szó. 1 = 1

06.20 Constant speed 
status word

Állandó fordulat/frekvencia státusz szó. Jelzi mely állandó 
fordulat vagy frekvencia érték aktív (ha van). Lásd továbbá 
06.19 Speed control status word, paraméter bit 7 és vÁllandó 
fordulatok/frekvenciák  (36. oldal) fejezet.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Állandó fordulat/frekvencia státusz szó. 1 = 1

06.30 User bit 0 selection Bináris forrás kiválasztása, amelynek az értéke a 06.11 Main 
status word paraméter 11-es bit értékébe kerül.

False

False 0. 0

True 1. 1

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

06.31 User bit 1 selection Bináris forrás kiválasztása, amelynek az értéke a 06.11 Main 
status word paraméter 12-es bit értékébe kerül.

False

False 0. 0

True 1. 1

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Zero speed 1 = Hajtás nulla fodulaton fut

1 Forward
1 = Hajtás előre irányba forog 0 sebesség határ felett (21.06 
par.)

2 Reverse
1 = Hajtás hátra irányba forog 0 sebesség határ felett (21.06 
par.)

3 Out of window
1 = Motor fordulat a Motor speed outside speed window (24 
Speed reference conditioning par. csoport)

4 Internal speed feedback 1 = Becsült fordulat visszacsatolás használt (90.41 par.)

5 Encoder 1 feedback 1 = Enkóder 1 használt  fordulat visszacsatolásra  (90.41 par.)

6 Encoder 2 feedback 1 = Enkóder 2 használt  fordulat visszacsatolásra (90.41 par.)

7
Any constant speed 
request

1 = Állandó fordulat van kiválasztva lásd 06.20 par.

8…15 Foglalt

Bit Név Leírás

0 Constant speed 1 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia 1 van kiválasztva

1 Constant speed 2 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia 2 van kiválasztva

2 Constant speed 3 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia 3 van kiválasztva

3 Constant speed 4 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia 4 van kiválasztva

4 Constant speed 5 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia 5 van kiválasztva

5 Constant speed 6 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia 6 van kiválasztva

6 Constant speed 7 1 = Állandó fordulat vagy frekvencia7 van kiválasztva

7…15 Foglalt



Paraméterek   93
06.32 User bit 2 selection Bináris forrás kiválasztása, amelynek az értéke a 06.11 Main 
status word paraméter 13-as bit értékébe kerül.

False

False 0. 0

True Specifikus bit egy másik paraméterből. 1

Other [bit] Bineáris forrás kiválasztása, amelynek az értéke a 06.11 
Main status word paraméter 14-es bit értékébe kerül.

-

06.33 User bit 3 selection 0. False

False 1. 0

True Specifikus bit egy másik paraméterből 1

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

07
07 System info Hardver és firmware információk.

A összes paraméter csak olvasható.

07.03 Drive rating id A hajtás/inverter egység típusa. -

07.04 Firmware name Firmware azonosító. -

07.05 Firmware version Firmware verzió száma. -

07.06 Loading package 
name

A firmware töltő csomag neve. -

07.07 Loading package 
version

A firmware töltő csomag verzió száma -

07.11 Cpu usage CPU használat százalékban. -

0…100% CPU használat. 1 = 1%

10
10 Standard DI, RO Digitális bemenetek és relé kimenetek konfigurálása.

10.01 DI status Digitális bemenetek elektronikus állapotát (DIIL, DI8...DI1) 
mutatja. Az bekapcsolási/kikapcsolási (ha van) időket nem 
veszi figyelembe.
0…5 bitek a DI1...DI6, a 15. bit a DIIL bemenet állapotát 
mutatják. Példa: 1000000000010011 = DIIL, DI5, DI2 és DI1 
aktív a DI3, DI4 és DI6 nem aktív.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Digitális bemenetek állapota. 1 = 1

10.02 DI delayed status Digitális bemenetek státuszát (DIIL, DI6...DI1) mutatja. Az 
bekapcsolási/kikapcsolási (ha van) időket figyelembe veszi.
0…5 bitek a DI1...DI6, a 15. bit a DIIL bemenet állapotát 
mutatják.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Digitális bemenetek késleltetési állapota. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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10.03 DI force selection A digitális bemenetek állapotát felül lehet írni, pl. tesztelés 
céljából. A 10.04 DI force data paraméterben lévő bit értéke 
minden digitális bemenetre alkalmazható. Alkalmazása 
esetén a hozzátartozó bit értéke 1 ebben a paraméterben.

0000h

0000h…FFFFh Digitális bemenet felülírás választó. 1 = 1

10.04 DI force data Digitális bemenet értékeit tartalmazza, amelyek elektromos 
állapotuk helyett használt, ha a 10.03 DI force selection 
paraméterben ki lettek választva. A 0. bit a DI1 a 15. bit a DIIL 
bemenet kényszerített értéke.

0000h

0000h…FFFFh Digitális bemenetek kényszerített értékei. 1 = 1

10.05 DI1 ON delay Megadja a DI1 bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tbe = 10.05 DI1 ON delay
tki = 10.06 DI1 OFF delay
*DI állapota. 10.01 DI status paraméterben jelzett.
**10.02 DI delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DI1 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.06 DI1 OFF delay Megadja a DI1 kikapcsolási késleltetését. Lásd 10.05 DI1 ON 
delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DI1 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Érték

0 1 = 10.04 DI force data paraméter 0. bit érték kényszerítése DI1 értékének

1 1 = 10.04 DI force data paraméter 1. bit érték kényszerítése DI2 értékének

2 1 = 10.04 DI force data paraméter 2. bit érték kényszerítése DI3 értékének

3 1 = 10.04 DI force data paraméter 3. bit érték kényszerítése DI4 értékének

4 1 = 10.04 DI force data paraméter 4. bit érték kényszerítése DI5 értékének

5 1 = 10.04 DI force data paraméter 5. bit érték kényszerítése DI6 értékének

6…14 Foglalt

15 1 = 10.04 DI force data paraméter 15. bit érték kényszerítése DIIL értékének.

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI állapot

****Késleltetett DI
állapot

Idő
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10.07 DI2 ON delay Megadja a DI2 bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tbe = 10.07 DI2 ON delay
tki = 10.08 DI2 OFF delay
*10.01 DI status paraméterben jelzett.
**10.02 DI delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DI2 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.08 DI2 OFF delay Megadja a DI2 kikapcsolási késleltetését. Lásd 10.07 DI2 ON 
delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DI2 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.09 DI3 ON delay Megadja a DI3 bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tbe = 10.09 DI3 ON delay
tki = 10.10 DI3 OFF delay
*10.01 DI status paraméterben jelzett.
**10.02 DI delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DI3 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.10 DI3 OFF delay Megadja a DI3 kikapcsolási késleltetését. Lásd 10.09 DI3 ON 
delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DI3 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI állapot

**Késleltetett DI
állapot

Idő

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI állapot

**Késleltetett DI
állapot

Idő
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10.11 DI4 ON delay Megadja a DI4 bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tbe = 10.11 DI4 ON delay
tki = 10.12 DI4 OFF delay
*10.01 DI status paraméterben jelzett.
**10.02 DI delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DI4 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.12 DI4 OFF delay Megadja a DI3 kikapcsolási késleltetését. Lásd 10.11 DI4 ON 
delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DI4 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.13 DI5 ON delay Megadja a DI5 bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tbe = 10.15 DI6 ON delay
tki = 10.16 DI6 OFF delay
*10.01 DI status paraméterben jelzett.
**10.02 DI delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DI5 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.14 DI5 OFF delay Megadja a DI3 kikapcsolási késleltetését. Lásd 10.13 DI5 ON 
delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DI5 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

*DI állapot

**Késleltetett DI
állapot

Idő

1

0

1

0

tbe tki tbe tki

*DI állapot

**Késleltetett DI
állapot

Idő
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10.15 DI6 ON delay Megadja a DI6 bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tbe = 10.15 DI6 ON delay
tki = 10.16 DI6 OFF delay
*10.01 DI status paraméterben jelzett.
**10.02 DI delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DI6 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.16 DI6 OFF delay Megadja a DI6 kikapcsolási késleltetését. Lásd 10.15 DI6 ON 
delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DI6 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.21 RO status RO8…RO1 relé kimenetek állapota. Példa: 00000001b = 
RO1 meghúzott, RO2…RO8 feszültségmentes.

-

0000h…FFFFh Relé kimenet állapota. 1 = 1

10.24 RO1 source RO1 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. Ready run

Not energized Kimenet feszültségmentes. 0

Energized Kimenet meghúzott. 1

Ready run 06.11 Main status word paraméter 1. bitje (90. oldal). 2

Enabled 06.16 Drive status word 1 paraméter 0. bitje (90. oldal). 4

Started 06.16 Drive status word 1 paraméter 5. bitje (90. oldal). 5

Magnetized 06.17 Drive status word 2 paraméter 1. bitje (90. oldal). 6

Running 06.16 Drive status word 1 paraméter 6. bitje (90. oldal). 7

Ready ref 06.11 Main status word paraméter 2. bitje (90. oldal). 8

At setpoint 06.11 Main status word paraméter 8. bitje (90. oldal). 9

Reverse 06.19 Speed control status word paraméter 2. bitje (92. oldal) 10

Zero speed 06.19 Speed control status word paraméter 0. bitje (92. oldal) 11

Above speed limit 06.11 Main status word paraméter 10. bitje (90. oldal) 12

Warning 06.11 Main status word paraméter 7. bitje (90. oldal). 13

Fault 06.11 Main status word paraméter 3. bitje (90. oldal). 14

Fault (-1) 06.11 Main status word paraméter 3. invertált bitje (90. oldal). 15

Brake command 44.01 Brake control status paraméter 0. bitje (221. oldal). 22

Ext2 active 06.16 Drive status word 1 paraméter 11. bitje (90. oldal). 23

Ext control 06.11 Main status word paraméter 9. bitje (90. oldal) 24

Supervision 1 32.01 Supervision status paraméter 0. bitje (188. oldal). 33

Supervision 2 32.01 Supervision status paraméter 1. bitje (188. oldal). 34

Supervision 3 32.01 Supervision status paraméter 2. bitje (188. oldal).. 35

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

1

0

1

0

tbe tki tbe tki

*DI állapot

**Késleltetett DI
állapot

Idő
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10.25 RO1 ON delay Megadja a RO1 relé kimenet bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tOn = 10.25 RO1 ON delay
tOff = 10.26 RO1 OFF delay

0.0 … 3000.0 s RO1 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.26 RO1 OFF delay Megadja a RO1 relé kimenet kikapcsolási késleltetését. Lásd 
10.25 RO1 ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s RO1 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.27 RO2 source RO2 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. A kimenethez 
választható bit típusokért és értékekért, lásd10.24 RO1 
source paraméterben leírtak szerint.

Running

10.28 RO2 ON delay Megadja a RO2 relé kimenet bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tOn = 10.28 RO2 ON delay
tOff = 10.29 RO2 OFF delay

0.0 … 3000.0 s RO2 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.29 RO2 OFF delay Megadja a RO2 relé kimenet kikapcsolási késleltetését. Lásd 
10.28 RO2 ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s RO2 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.30 RO3 source RO3 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. A kimenethez 
választható bit típusokért és értékekért, lásd10.24 RO1 
source paraméterben leírtak szerint.

Fault (-1)

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

Kiválasztott forrás
állapota

RO állapot

Idő

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

Kiválasztott forrás
állapota

RO állapot

Idő
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10.31 RO3 ON delay Megadja a RO3 relé kimenet bekapcsolási késleltetését. 0.0 s

tOn = 10.31 RO3 ON delay
tOff = 10.32 RO3 OFF delay

0.0 … 3000.0 s RO3 bekapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

10.32 RO3 OFF delay Megadja a RO3 relé kimenet kikapcsolási késleltetését. Lásd 
10.31 RO3 ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s RO3 kikapcsolási késleltetés. 10 = 1 s

11
11 Standard DIO, FI, FO Digitális be-kimenetek és frekvencia be-/kimenetek 

konfigurálása.

11.01 DIO status Digitális bemenetek elektronikus állapotát (DI8...DI1) mutatja. 
Az aktivációs/deaktivációs (ha van) időket nem veszi 
figyelembe.
0…5 bitek a DI1...DI6, a 15. bit a DIIL bemenet állapotát 
mutatják. Példa: 0000001001 = DIO1 és DIO4 aktív a többi 
DIO nem aktív.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Digitáis be-/kimenetek állapota. 1 = 1

11.02 DIO delayed status Digitális be-/kimenetek státuszát (DIO8...DIO1) mutatja. Az 
aktivációs/deaktivációs (ha van) időket figyelembe veszi.
Példa: 0000001001 = DIO1 és DIO4 aktív a többi DIO nem 
aktív.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Digitális be-/kimenetek késleltetési állapota.. 1 = 1

11.05 DIO1 configuration DIO1 állapotának kiválasztása. A DIO1 lehet digitális 
kbemenet, digitális kimenet vagy frekvencia bemenet.

Output

Output DIO1 digitális kimenet. 0

Input DIO1 digitális bemenet. 1

Frequency DIO1 frekvencia bemenet. 2

11.06 DIO1 output source DIO1 felülethez csatlakozó jel kiválasztása, ha a11.05 DIO1 
configuration paraméter állapota Output.

Ready run

Not energized Kimenet feszültségmentes. 0

Energized Kimenet meghúzott. 1

Ready run 06.11 Main status word paraméter 1. bitje (90. oldal). 2

Enabled 06.16 Drive status word 1 paraméter 0. bitje (90. oldal). 4

Started 06.16 Drive status word 1 paraméter 5. bitje (90. oldal). 5

Magnetized 06.17 Drive status word 2 paraméter 1. bitje (90. oldal). 6

Running 06.16 Drive status word 1 paraméter 6. bitje (90. oldal). 7

Ready ref 06.11 Main status word paraméter 2. bitje (90. oldal). 8

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

1

0

1

0

tOn tOff tOn tOff

Kiválasztott forrás
állapota

RO állapot

Idő
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At setpoint 06.11 Main status word paraméter 8. bitje (90. oldal). 9

Reverse 06.19 Speed control status word paraméter 2. bitje (92. oldal) 10

Zero speed 06.19 Speed control status word paraméter 0. bitje (92. oldal) 11

Above speed limit 06.11 Main status word paraméter 10. bitje (90. oldal) 12

Warning 06.11 Main status word paraméter 7. bitje (90. oldal). 13

Fault 06.11 Main status word paraméter 3. bitje (90. oldal). 14

Fault (-1) 06.11 Main status word paraméter 3. invertált bitje (90. oldal). 15

Brake command 44.01 Brake control status paraméter 0. bitje (221. oldal). 22

Ext2 active 06.16 Drive status word 1 paraméter 11. bitje (90. oldal). 23

Ext control 06.11 Main status word paraméter 9. bitje (90. oldal) 24

Supervision 1 32.01 Supervision status paraméter 0. bitje (188. oldal). 33

Supervision 2 32.01 Supervision status paraméter 1. bitje (188. oldal). 34

Supervision 3 32.01 Supervision status paraméter 2. bitje (188. oldal). 35

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

11.07 DIO1 ON delay Megadja a DIO1 aktivációs késleltetését (ha DI vagy DO-ként 
használt).

0.0 s

tbe = 11.07 DIO1 ON delay
tki = 11.08 DIO1 OFF delay
*DIO állapot (bemeneti módban) vagy a választott forrás státusza (kimeneti módban). 11.01 DIO status 
paraméterben jelzett.
**11.02 DIO delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DIO1 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

11.08 DIO1 OFF delay Megadja a DIO1 deaktivációs késleltetését (ha DI vagy DO-
ként használt). Lásd 11.07 DIO1 ON delay paraméter. 

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DIO1 deaktivációs késleltetés. 10 = 1 s

11.09 DIO2 configuration DIO2 állapotának kiválasztása. A DIO2 lehet digitális 
bemenet, digitális kimenet vagy frekvencia kimenet.

Output

Output DIO2 digitális kimenet. 0

Input DIO2 digitális bemenet. 1

Frequency DIO2 frekvencia kimenet. 2

11.10 DIO2 output source DIO2 felülethez csatlakozó jel kiválasztása, ha a11.09 DIO2 
configuration paraméter állapota Output.
Választási lehetőségek a 11.06 DIO1 output source 
paraméterben leírtak szerint.

Running

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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11.11 DIO2 ON delay Megadja a DIO2 aktivációs késleltetését (ha DI vagy DO-ként 
használt).

0.0 s

tbe = 11.11 DIO2 ON delay
tki = 11.12 DIO2 OFF delay
*DIO állapot (bemeneti módban) vagy a választott forrás státusza (kimeneti módban). 11.01 DIO status 
paraméterben jelzett..
**11.02 DIO delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s Activation delay for DIO2. 10 = 1 s

11.12 DIO2 OFF delay DIO2 aktivációs késleltetés. 0.0 s

0.0 … 3000.0 s Megadja a DIO2 deaktivációs késleltetését (ha DI vagy DO-
ként használt). Lásd 11.11 DIO2 ON delay paraméter.

10 = 1 s

11.38 Freq in 1 actual 
value

-

0 … 16000 Hz Frekvencia bemenet 1 értékének kijelzése skálázás előtt. 
Lásd 11.42 Freq in 1 min paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

1 = 1 Hz

11.39 Freq in 1 scaled Frekvencia bemenet 1 skálázatlan értéke. -

-32768.000 … 
32767.000

Frekvencia bemenet 1 értékének kijelzése skálázás után. 
Lásd 11.42 Freq in 1 min paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

1 = 1

11.42 Freq in 1 min Meghatározza a minimum bemeneti frekvenciát a frekvencia 
bemenet 1-re (DIO1, ha frekvencia bemenetként használt).
Bejövő frekvencia jel (11.38 Freq in 1 actual value) egy belső 
értékkel skálázott (11.39 Freq in 1 scaled) a 11.42…11.45 
paraméterekkel az alábbiak szerint:

0 Hz

0 … 16000 Hz Frekvencia bemenet 1 minimum frekvenciája (DIO1). 1 = 1 Hz

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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11.43 Freq in 1 max Meghatározza a maximum bemeneti frekvenciát a frekvencia 
bemenet 1-re (DIO1, ha frekvencia bemenetként használt). 
Lásd 11.42 Freq in 1 min paraméter.

16000 Hz

0 … 16000 Hz Frekvencia bemenet 1 maximum frekvenciája (DIO1) 1 = 1 Hz

11.44 Freq in 1 scaled at 
min

Meghatározza a 11.42 Freq in 1 min paraméterben 
meghatározott minimum bemeneti frekvenciához tartozó 
értéket. Lásd 11.42 Freq in 1 min paraméterhez tartozó 
diagramm.

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Frevencia bemenet 1-hez tartozó minimum érték. 1 = 1

11.45 Freq in 1 scaled at 
max

Meghatározza a 11.43 Freq in 1 max paraméterben 
meghatározott maximum bemeneti frekvenciához tartozó 
értéket. Lásd 11.42 Freq in 1 min paraméterhez tartozó 
diagramm.

1500.000

-32768.000 … 
32767.000

Frevencia bemenet 1-hez tartozó maximum érték. 1 = 1

11.54 Freq out 1 actual 
value

Frekvencia bemenet 1 értékének kijelzése skálázás után. 
Lásd 11.58 Freq out 1 src min paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0 … 16000 Hz Frekvencia kimenet 1 értéke. 1 = 1

11.55 Freq out 1 source Frekvencia kimenet 1-re választotható jel. Motor speed 
used

Zero Nincs. 0

Motor speed used 01.01 Motor speed used (86. oldal). 1

Output frequency 01.06 Output frequency (86. oldal). 3

Motor current 01.07 Motor current (86. oldal). 4

Motor torque 01.10 Motor torque % (86. oldal). 6

Dc-voltage 01.11 DC voltage (86. oldal). 7

Power inu out 01.14 Output power (86. oldal). 8

Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp in (154. oldal). 10

Speed ref ramped 23.02 Speed ref ramp out (154. oldal). 11

Speed ref used 24.01 Used speed reference (159. oldal). 12

Torq ref used 26.02 Torque ref used (167. oldal). 13

Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp out (171. oldal). 14

Process PID out 40.01 Process PID actual value (207. oldal). 16

Process PID fbk 40.02 Feedback actual value (207. oldal). 17

Process PID act 40.03 Setpoint actual value (207. oldal). 18

Process PID dev 40.04 Deviation actual value (208. oldal). 19

Other Specifikus bit egy másik paraméterből. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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11.58 Freq out 1 src min Meghatározza a jel valós értékét (11.55 Freq out 1 source 
paraméterben kiválasztott és 11.54 Freq out 1 actual value 
paraméterben jelzett), amely a frekvencia kimenet 1 minimum 
értékéhez tartozik (11.60 Freq out 1 at src min paraméterben 
meghatározott).

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Frekvencia kimenet 1 minimum értékéhez tartozó valós jel 
érték.

1 = 1

11.59 Freq out 1 src max Meghatározza a jel valós értékét (11.55 Freq out 1 source 
paraméterben kiválasztott és 11.54 Freq out 1 actual value és 
a 11.61 Freq out 1 at src max paraméterben jelzett), amely a 
frekvencia kimenet 1 maximum értékéhez tartozik). Lásd 
11.58 Freq out 1 src min paraméter.

1500.000

-32768.000 … 
32767.000

Frekvencia kimenet 1 maximum értékéhez tartozó valós jel 
érték.

1 = 1

11.60 Freq out 1 at src 
min

Meghatározza a frekvencia kimenet 1 minimum értékét. Lásd 
11.58 Freq out 1 src min paraméter diagramm.

0 Hz

0…16000 Hz Frekvencia kimenet 1 minimum értéke. 1 = 1 Hz

11.61 Freq out 1 at src 
max

Meghatározza a frekvencia kimenet 1 maximum értékét. Lásd 
11.58 Freq out 1 src min paraméter diagramm.

16000 Hz

0…16000 Hz Frekvencia kimenet 1 maximum értéke. 1 = 1 Hz

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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12
12 Standard AI Analóg bemenetek konfigurálása.

12.11 AI1 actual value AI1 analóg bemenet értékének kijelzése mA vagy V-ban (J1 
jumper állapotától függő),
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 analóg bemenet értéke. 1000 = 1 mA 
or V

12.12 AI1 scaled value AI1 analóg bemenet skálázott értékékének kijelzése. Lásd 
12.19 AI1 scaled at AI1 min és 12.20 AI1 scaled at AI1 max 
paraméterek.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.000 … 
32767.000

AI1 analóg bemenet skálázott értéke. 1 = 1

12.15 AI1 unit selection Az AI1 bemenet beállításainak és értékeinek megfelelően 
válassza ki az egységet.
Megjegyzés: Ezen beállításnak meg kell egyezni a vezérlő 
kártya jumper beállításaival (lásd hardver gépkönyv), A 
vezérlő kártya újraindítása (áramtalanítás, vagy 96.08 Control 
board boot paraméter segítségével) a jumper beállítások 
érvényesítéséhez.

V

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

12.16 AI1 filter time AI1 analóg bemenet szűrési időállandóját határozza meg.

Megjegyzés: a jel az illesztő hardver miatt már eleve szűrt  
(kb. 0.25 ms időállandó). Ezt nem lehet paraméterből 
módosítani.

0.100 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1000 = 1 s

12.17 AI1 min Meghatározza az AI1 analóg bemenet minimum értékét. 0.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 minimum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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12.18 AI1 max Meghatározza az AI1 analóg bemenet maximum értékét. 20.000 mA or 
10.000 V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 maximum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

12.19 AI1 scaled at AI1 
min

Minimum AI1 értékéhez tartozó valós érték a 12.17 AI1 min 
paraméterben meghatározottak szerint.

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Minimum AI1 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

12.20 AI1 scaled at AI1 
max

Maximum AI1 értékéhez tartozó valós érték a 12.18 AI1 max 
paraméterben meghatározottak szerint. Lásd 12.19 AI1 
scaled at AI1 min paraméter az ábrán.

1500.0

-32768.000 … 
32767.000

Maximum AI1 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

12.21 AI2 actual value AI2 analóg bemenet értékének kijelzése mA vagy V-ban (J2 
jumper állapotától függő),
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 analóg bemenet értéke. 1000 = 1 mA 
or V

12.22 AI2 scaled value AI2 analóg bemenet skálázott értékékének kijelzése. Lásd 
12.29 AI2 scaled at AI2 min és 12.30 AI2 scaled at AI2 max 
paraméterek.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.000 … 
32767.000

AI2 analóg bemenet skálázott értéke. 1 = 1

12.25 AI2 unit selection Az AI2 bemenet beállításainak és értékeinek megfelelően 
válassza ki az egységet.
Megjegyzés: Ezen beállításnak meg kell egyezni a vezérlő 
kártya jumper beállításaival (lásd hardver gépkönyv), A 
vezérlő kártya újraindítása (áramtalanítás, vagy 96.08 Control 
board boot paraméter segítségével) a jumper beállítások 
érvényesítéséhez.

mA

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

12.26 AI2 filter time AI2 analóg bemenet szűrési időállandóját határozza meg. 
Lásd 12.16 AI1 filter time paraméter.

0.100 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1000 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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12.27 AI2 min Meghatározza az AI2 analóg bemenet minimum értékét. 0.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 minimum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

12.28 AI2 max Meghatározza az AI2 analóg bemenet maximum értékét. 20.000 mA or 
10.000 V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 maximum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

12.29 AI2 scaled at AI2 
min

Minimum AI2 értékéhez tartozó valós érték a 12.27 AI2 min 
paraméterben meghatározottak szerint.

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Minimum AI2 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

12.30 AI2 scaled at AI2 
max

Maximum AI2 értékéhez tartozó valós érték a 12.28 AI2 max 
paraméterben meghatározottak szerint. Lásd 12.29 AI2 
scaled at AI2 min paraméter az ábrán.

100.000

-32768.000 … 
32767.000

Maximum AI2 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

13
13 Standard AO Analóg kimenetek konfigurálása.

13.11 AO1 actual value AO1 értékének kijelzése mA-ban.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0.000 … 22.000 mA AO1 értéke. 1000 = 1 mA

13.12 AO1 source AO1 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. Alternatívaként a 
kimenet gerjesztési módba állítható a hőmérséklet érzékelő 
táplálásához.

Motor speed 
used

Zero Nincs. 0

Motor speed used 01.01 Motor speed used (86. oldal). 1

Output frequency 01.06 Output frequency (86. oldal). 3

Motor current 01.07 Motor current (86. oldal). 4

Motor torque 01.10 Motor torque % (86. oldal). 6

DC voltage 01.11 DC voltage (86. oldal). 7

Power inu out 01.14 Output power (86. oldal). 8

Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp in (154. oldal). 10

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Speed ref ramp out 23.02 Speed ref ramp out (154. oldal). 11

Speed ref used 24.01 Used speed reference (159. oldal). 12

Torq ref used 26.02 Torque ref used (167. oldal). 13

Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp out (171. oldal). 14

Process PID out 40.01 Process PID actual value (207. oldal). 16

Process PID fbk 40.02 Feedback actual value (207. oldal). 17

Process PID act 40.03 Setpoint actual value (207. oldal). 18

Process PID dev 40.04 Deviation actual value (207. oldal). 19

Force PT100 
excitation

Kimenet PT100 (max 3 db) érzékelők táplálásához. Lásd 
Motor hővédelem (58. oldal) fejezet.

20

Force KTY84 
excitation

Kimenet KTY84 érzékelők táplálásához. Lásd Motor 
hővédelem (58. oldal) fejezet.

21

Other Specifikus bit egy másik paraméterből. -

13.16 AO1 filter time AO1 analóg kimenet szűrési időállandóját határozza meg 0.100 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1000 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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13.17 AO1 source min Meghatározza az AO1 minimum kimeneti értékéhez (13.19 
AO1 out at AO1 src min paraméterben meghatározott) 
tartozó jel valódi értékét (13.12 AO1 source paraméterben 
meghatározott).

0.0

-32768.0 … 
32767.0

Minimum AO1 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

13.18 AO1 source max Meghatározza az AO1 maximum kimeneti értékéhez (13.20 
AO1 out at AO1 src max paraméterben meghatározott) 
tartozó jel valódi értékét (13.12 AO1 source paraméterben 
meghatározott). Lásd 13.17 AO1 source min paraméter.

1500.0

-32768.0 … 
32767.0

Maximum AO1 értékéhez tartozó valós érték 1 = 1

13.19 AO1 out at AO1 src 
min

Meghatározza az AO1 minimum kimeneti értékét.
Lásd 13.17 AO1 source min paraméter ábra.

0.000 mA

0.000 … 22.000 mA Minimum AO1 kimeneti érték. 1000 = 1 mA

13.20 AO1 out at AO1 src 
max

Meghatározza az AO1 maxmum kimeneti értékét.
Lásd 13.17 AO1 source min paraméter ábra.

20.000 mA

0.000 … 22.000 mA Maximum AO1 kimeneti érték. 1000 = 1 mA

13.21 AO2 actual value AO2 értékének kijelzése mA-ban.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0.000 … 22.000 mA AO2 értéke. 1000 = 1 mA

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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13.22 AO2 source AO2 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. Alternatívaként a 
kimenet gerjesztési módba állítható a hőmérséklet érzékelő 
táplálásához.
Választható értékekért, lásd 13.12 AO1 source paraméter.

Motor current

13.26 AO2 filter time AO1 analóg kimenet szűrési időállandóját határozza meg. 
Lásd 13.16 AO1 filter time paraméter.

0.100 s

0.000 … 30.000 s Időszűrési állandó. 1000 = 1 s

13.27 AO2 source min Meghatározza az AO2 minimum kimeneti értékéhez (13.29 
AO2 out at AO2 src min paraméterben meghatározott) 
tartozó jel valódi értékét (13.22 AO2 source paraméterben 
meghatározott).

0.0

-32768.0 … 
32767.0

Minimum AO2 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

13.28 AO2 source max Meghatározza az AO2 maximum kimeneti értékéhez (AO2 
out at AO2 src max paraméterben meghatározott) tartozó jel 
valódi értékét (13.22 AO2 source paraméterben 
meghatározott). Lásd 13.27 AO2 source min paraméter. .

100.0

-32768.0 … 
32767.0

Maximum AO2 értékéhez tartozó valós érték 1 = 1

13.29 AO2 out at AO2 src 
min

Meghatározza az AO2 minimum kimeneti értékét.
Lásd 13.27 AO2 source min paraméter ábra.

0.000 mA

0.000 … 22.000 mA Minimum AO2 kimeneti érték. 1000 = 1 mA

13.30 AO2 out at AO2 src 
max

Meghatározza az AO2 maximum kimeneti értékét.
Lásd 13.27 AO2 source min paraméter ábra.

20.000 mA

0.000 … 22.000 mA Maximum AO2 kimeneti érték. 1000 = 1 mA

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14
14 I/O extension 
module 1

I/O bővítő modul 1 konfigurálása.
Lásd Programozható I/O bővítők (27. oldal) fejezet.
Megjegyzés: A tartalom a kiválasztott I/O bővítő modul 
típusától függően változik.

14.01 Module 1 type I/O bővítő modul 1 aktiválása (és típus specifikálás). None

None Inaktív. 0

FIO-01 FIO-01. 1

FIO-11 FIO-11. 2

14.02 Module 1 location Bővítő modul helyének meghatározás a vezérlő kártya slotok 
(1…3) alapján.

1 (Slot 1)

1…254 Slot szám. -

14.03 Module 1 status I/O bővítő modul 1 állapotának kijelzése. No option

No option A megadott slotban nincs modul. 0

No communication A hajtás megtalálta a modult, de nem tud kommunikálni vele.. 1

Unknown Ismeretlen modul típus. 2

FIO-01 FIO-01 típus felismert és aktív. 3

FIO-11 FIO-11 típus felismert és aktív. 4

14.05 DIO status Digitális bemenetek elektronikus állapotát mutatja. Az 
aktivációs/deaktivációs (ha van) időket nem veszi figyelembe
Bit 0 a DIO1 állapotát jelzi.
Megjegyzés: A paraméterben található bitek száma a bővítő 
modulon található digitális be/kimenetek számától függ.
Példa: 00001001 = DIO1 és DIO4 aktív a többi jel inaktív.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Digitális be-/kimenetek állapota. 1 = 1

14.06 DIO delayed status Digitális bemenetek státuszát (DIIL, DI6...DI1) mutatja. Az 
aktivációs/deaktivációs (ha van) időket figyelembe veszi.
Bit 0 a DIO1 állapotát jelzi.
Megjegyzés: A paraméterben található bitek száma a bővítő 
modulon található digitális be/kimenetek számától függ.
Példa: 00001001 = DIO1 és DIO4 aktív a többi jel inaktív.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Digitális be-/kimenetek késleltetett állapota. 1 = 1

14.09 DIO1 configuration Meghatározza, hogy a bővítő modulon található DIO1 digitális 
be- vagy kimenetként használt.

Input

Input DIO1 digitális bemenetként használt. 0

Output DIO1 digitális kimenetként használt. 1

14.10 DIO1 filter gain (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
DIO1 szűrési idő meghatározása, ha digitális bemenetként 
használt.

7.5 us

7.5 us 7.5 mikrosec. 0

195 us 195 mikrosec. 1

780 us 780 mikrosec 2

4.680 ms 4.680 milisec. 3

14.11 DIO1 output source A bővítő modulon található DIO1 felülethez csatlakozó jel 
kiválasztása, ha a14.09 DIO1 configuration paraméter 
állapota Output.

Not 
energized

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Not energized Kimenet feszültségmentes. 0

Energized Kimenet meghúzott. 1

Ready run 06.11 Main status word paraméter 1. bitje (90. oldal). 2

Enabled 06.16 Drive status word 1 paraméter 0. bitje (90. oldal). 4

Started 06.16 Drive status word 1 paraméter 5. bitje (90. oldal). 5

Magnetized 06.17 Drive status word 2 paraméter 1. bitje (90. oldal). 6

Running 06.16 Drive status word 1 paraméter 6. bitje (90. oldal). 7

Ready ref 06.11 Main status word paraméter 2. bitje (90. oldal). 8

At setpoint 06.11 Main status word paraméter 8. bitje (90. oldal). 9

Reverse 06.19 Speed control status word paraméter 2. bitje (92. oldal) 10

Zero speed 06.19 Speed control status word paraméter 0. bitje (92. oldal) 11

Above speed limit 06.11 Main status word paraméter 10. bitje (90. oldal) 12

Warning 06.11 Main status word paraméter 7. bitje (90. oldal). 13

Fault 06.11 Main status word paraméter 3. bitje (90. oldal). 14

Fault (-1) 06.11 Main status word paraméter 3. invertált bitje (90. oldal). 15

Brake command 44.01 Brake control status paraméter 0. bitje (221. oldal). 22

Ext2 active 06.16 Drive status word 1 paraméter 11. bitje (90. oldal). 23

Ext control 06.11 Main status word paraméter 9. bitje (90. oldal) 24

Supervision 1 32.01 Supervision status paraméter 0. bitje (188. oldal). 33

Supervision 2 32.01 Supervision status paraméter 1. bitje (188. oldal). 34

Supervision 3 32.01 Supervision status paraméter 2. bitje (188. oldal). 35

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

14.12 DIO1 ON delay Megadja a DIO1 aktivációs késleltetését. 0.0 s

tbe = 14.12 DIO1 ON delay
tki = 14.13 DIO1 OFF delay
*DIO állapot (bemeneti módban) vagy a választott forrás státusza (kimeneti módban). 14.05 DIO status 
paraméterben jelzett.
**14.06 DIO delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DIO1 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.13 DIO1 OFF delay Megadja a DIO1 deaktivációs késleltetését. Lásd 14.12 DIO1 
ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DIO1 deaktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.14 DIO2 configuration Meghatározza, hogy a bővítő modulon található DIO2 digitális 
be- vagy kimenetként használt.

Input

Input DIO2 digitális bemenetként használt. 0

Output DIO2 digitális kimenetként használt. 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

1

0

1

0

tbe tki tbe tki

*DIO állapot

**Késleltetett DIO
állapot
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14.15 DIO2 filter gain (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
DIO2 szűrési idő meghatározása, ha digitális bemenetként 
használt.

7.5 us

7.5 us 7.5 mikrosec. 0

195 us 195 mikrosec. 1

780 us 780 mikrosec. 2

4.680 ms 4.680 milisec. 3

14.16 DIO2 output source A bővítő modulon található DIO2 felülethez csatlakozó jel 
kiválasztása, ha a DIO2 configuration paraméter állapota 
Output.
Választási lehetőségek a 14.11 DIO1 output source 
paraméterben leírtak szerint.

Not 
energized

14.17 DIO2 ON delay Megadja a DIO2 aktivációs késleltetését. 0.0 s

tbe = 14.17 DIO2 ON delay
tki = 14.18 DIO2 OFF delay
*DIO állapot (bemeneti módban) vagy a választott forrás státusza (kimeneti módban). 14.05 DIO status 
paraméterben jelzett.
**14.06 DIO delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DIO2 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.18 DIO2 OFF delay Megadja a DIO2 deaktivációs késleltetését. Lásd 14.17 DIO2 
ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DIO2 deaktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.19 DIO3 configuration (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Meghatározza, hogy a bővítő modulon található DIO3 digitális 
be- vagy kimenetként használt.

Input

Input DIO3 digitális bemenetként használt. 0

Output DIO3 digitális kimenetként használt. 1

14.21 DIO3 output source (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Egy hajtás jel kiválasztása, ami DIO3 felülethez csatlakozik, 
ha a 14.19 DIO3 configuration paraméter állapota Output.
Választási lehetőségek a 14.11 DIO1 output source 
paraméterben leírtak szerint.

Not 
energized

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.21 AI tune (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Analóg bemenetek tuning fukciók futtatása, lehetővé teszi, 
hogy az aktuális mért értékeket állítsa be a bemenetek 
minimum és maximum értékének az esetleges becsült 
értékek helyett.
Alkalmazza a minimum és maximum értékek a 
bemenetekhez és válassza ki a megfelelő tuning funkciót.
Lásd továbbá, 14.35 AI1 scaled at AI1 min paraméter ábrát.

No action

No action Tuning folyamat kész vagy nincs intézkedés kérés.
A paraméter automatikusan visszavált erre az értékre, 
bármilyen tuning folyamat után

0

AI1 min tune AI1-el mérték érték van beállítva a 14.33 AI1 min 
paraméterben, mint AI1 minimum értéke.

1

AI1 max tune AI1-el mérték érték van beállítva a 14.34 AI1 max 
paraméterben, mint AI1 maximum értéke.

2

AI2 min tune AI2-vel mérték érték van beállítva a 14.48 AI2 min 
paraméterben, mint AI2 minimum értéke.

3

AI2 max tune AI2-vel mérték érték van beállítva a 14.49 AI2 max 
paraméterben, mint AI2 maximum értéke,

4

AI3 min tune AI3-mal mérték érték van beállítva a 14.63 AI3 min 
paraméterben, mint AI2 minimum értéke.

5

AI3 max tune AI3-mal mérték érték van beállítva a 14.64 AI3 max 
paraméterben, mint AI3 maximum értéke.

6

14.22 DIO3 ON delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a DIO3 aktivációs késleltetését.

0.0 s

tbe = 14.22 DIO3 ON delay
tki = 14.23 DIO3 OFF delay
*DIO állapot (bemeneti módban) vagy a választott forrás státusza (kimeneti módban). 14.05 DIO status 
paraméterben jelzett.
**14.06 DIO delayed status paraméterben jelzett.

0.0 … 3000.0 s DIO3 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.22 AI force sel (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az analóg bemenetek valódi értékei felülírhatók, pl.: tesztelés 
esetén. Kényszerített érték rendelhető minden bemenethez. 
Ez az érték használt, ha a paraméterhez tartozó érték 1 
állásba kerül.

00000000h

00000000h … 
FFFFFFFFh

Analóg bemenetekhez kényszerített érték választó. 1 = 1

14.23 DIO3 OFF delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a DIO3 deaktivációs késleltetését. Lásd 14.22 DIO3 
ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DIO3 deaktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.24 DIO4 configuration (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Meghatározza, hogy a bővítő modulon található DIO4 digitális 
be- vagy kimenetként használt.

Input

Input DIO4 digitális bemenetként használt. 0

Output DIO4 digitális kimenetként használt. 1

14.26 DIO4 output source (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Egy hajtás jel kiválasztása, ami DIO4 felülethez csatlakozik, 
ha a 14.24 DIO4 configuration paraméter állapota Output.
Választási lehetőségek a 14.11 DIO1 output source 
paraméterben leírtak szerint.

Not 
energized

14.26 AI1 actual value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI1 analóg bemenet értékének kijelzése mA vagy V-ban (attól 
függően, hogy a bemenet értéke áram vagy feszültség),
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 analóg bemenet értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.27 DIO4 ON delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a DIO4 aktivációs késleltetését.

0.0 s

tbe = 14.27 DIO4 ON delay
tki = 14.28 DIO4 OFF delay
*DIO állapot (bemeneti módban) vagy a választott forrás státusza (kimeneti módban). 14.05 DIO status 
paraméterben jelzett.
**14.06 DIO delayed status paraméterben jelzett.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Érték

0 1 = 14.28 AI1 force data paraméterben szereplő értékre állítja AI1 értékét.

1 1 = 14.43 AI2 force data paraméterben szereplő értékre állítja AI2 értékét.

2 1 = 14.58 AI3 force data paraméterben szereplő értékre állítja AI3 értékét.

3…31 Foglalt.

1

0

1

0

tbe tki tbe tki

*DIO állapot

**Késleltetett DIO
állapot
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0.0 … 3000.0 s DIO4 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.27 AI1 scaled value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI1 analóg bemenet skálázott értékékének kijelzése. Lásd 
14.35 AI1 scaled at AI1 min paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.000 … 
32767.000

AI1 analóg bemenet skálázott értéke. 1 = 1

14.28 DIO4 OFF delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a DIO4 deaktivációs késleltetését. Lásd 14.27 DIO4 
ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s DIO4 deaktivációs késleltetés.. 10 = 1 s

14.28 AI1 force data (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Használható kényszerített érték a bemenet valós értéke 
helyett. Lásd 14.22 AI force sel paraméter.

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 kényszerített érték. 1000 = 1 mA 
or V

14.29 AI1 HW switch pos (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az I/O bővítő modulon található áram/feszültség választó 
pozició kijelzése.
Megjegyzés: Az áram/feszültség választó állapotának meg 
kell egyeznie a 14.30 AI1 unit selection paraméterben 
beállított értékkel. I/O modul újraindítása szükséges a 
beállítások változtatása esetén. A modul újraindítható 
feszültségmentesítéssel vagy a 96.08 Control board boot 
paraméter segítségével.

-

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

14.30 AI1 unit selection (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az AI1 bemenet beállításainak és értékeinek megfelelően 
válassza ki az egységet.
Megjegyzés: A beállításnak meg kell egyezni a modulhoz 
tartozó beállításokkal (lásd I/O bővítő modul felhasználói 
gépkönyv). A hardver beállítások a 14.29 AI1 HW switch pos 
paraméterben láthatók. I/O modul újraindítása szükséges a 
beállítások változtatása esetén. A modul újraindítható 
feszültségmentesítéssel vagy a 96.08 Control board boot 
paraméter segítségével.

mA

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

14.31 RO status (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
I/O bővítő modul relé kimenetek állapota. 
Pl.: 00000001b = RO1 meghúzott, RO2 feszültségmentes.

-

0000h…FFFFh Relé kimenet állapota 1 = 1

14.31 AI1 filter gain (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Hardver szűrési idő kiválasztása AI1-hez.
Lásd 14.32 AI1 filter time paraméter.

No filtering

No filtering Nincs szűrés. 0

125 us 125 mikrosec. 1

250 us 250 mikrosec. 2

500 us 500 mikrosec. 3

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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1 ms 1 milisec. 4

2 ms 2 milisec. 5

4 ms 4 milisec. 6

7.9375 ms 7.9375  milisec. 7

14.32 AI1 filter time (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI1 analóg bemenet szűrési időállandóját határozza meg.

Megjegyzés: A jel a hardver interfészen keresztül is szűrt. 
Lásd 14.31 AI1 filter gain paraméter.

0.040 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó 1000 = 1 s

14.33 AI1 min (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AI1 analóg bemenet minimum értékét.
Lásd14.21 AI tune paraméter.

0.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 minimum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.34 RO1 source (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
RO1 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. A kimenethez 
választható bit típusokért és értékekért, lásd 14.11 DIO1 
output source paraméterben leírtak szerint.

Not 
energized

14.34 AI1 max (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AI1 analóg bemenet maximum értékét.
Lásd14.21 AI tune paraméter.

10.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI1 maximum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.35 RO1 ON delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a RO1 relé kimenet aktivációs késleltetését.

0.0 s

tbe = 14.35 RO1 ON delay
tki = 14.36 RO1 OFF delay

0.0 … 3000.0 s RO1 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.35 AI1 scaled at AI1 
min

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Minimum AI1 értékéhez tartozó valós érték a 14.33 AI1 min 
paraméterben meghatározottak szerint.

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Minimum AI1 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

14.36 RO1 OFF delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a RO1 relé kimenet deaktivációs késleltetését. Lásd 
14.35 RO1 ON delay paraméter .

0.0 s

0.0 … 3000.0 s RO1 deaktivációs késleltetés.. 10 = 1 s

14.36 AI1 scaled at AI1 
max

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Maximum AI1 értékéhez tartozó valós érték a 14.34 AI1 max 
paraméterben meghatározottak szerint. Lásd 14.35 AI1 
scaled at AI1 min paraméter az ábrán.

1500.0

-32768.000 … 
32767.000

Maximum AI1 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

14.37 RO2 source (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
RO2 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. A kimenethez 
választható bit típusokért és értékekért, lásd 14.11 DIO1 
output source paraméterben leírtak szerint.

Not 
energized

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.38 RO2 ON delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a RO1 relé kimenet aktivációs késleltetését.

0.0 s

tOn = 14.38 RO2 ON delay
tOff = 14.39 RO2 OFF delay

0.0 … 3000.0 s RO2 aktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.39 RO2 OFF delay (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-01)
Megadja a RO2 relé kimenet deaktivációs késleltetését. Lásd 
14.35 RO1 ON delay paraméter.

0.0 s

0.0 … 3000.0 s RO2 deaktivációs késleltetés. 10 = 1 s

14.41 AI2 actual value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI2 analóg bemenet értékének kijelzése mA vagy V-ban (attól 
függően, hogy a bemenet értéke áram vagy feszültség),
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 analóg bemenet értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.42 AI2 scaled value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI2 analóg bemenet skálázott értékékének kijelzése. Lásd 
14.50 AI2 scaled at AI2 min paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.000 … 
32767.000

AI2 bemenet skálázott értéke. 1 = 1

14.43 AI2 force data (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Használható kényszerített érték a bemenet valós értéke 
helyett. Lásd 14.22 AI force sel paraméter.

0.000 mA

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 kényszerített érték. 1000 = 1 mA 
or V

14.44 AI2 HW switch pos (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az I/O bővítő modulon található áram/feszültség választó 
pozíció kijelzése.
Megjegyzés: Az áram/feszültség választó állapotának meg 
kell egyeznie a 14.45 AI2 unit selection paraméterben 
beállított értékkel. I/O modul újraindítás szükséges 
beállítások változtatása esetén. A modul újraindítható 
feszültségmentesítéssel vagy 96.08 Control board boot 
paraméter segítségével.

-

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.45 AI2 unit selection (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az AI2 bemenet beállításainak és értékeinek megfelelően 
válassza ki az egységet.
Megjegyzés: A beállításnak meg kell egyezni a modulhoz 
tartozó beállításokkal (lásd I/O bővítő modul felhasználói 
gépkönyv). A hardver beállítások a 14.44 AI2 HW switch pos 
paraméterben láthatók. I/O modul újraindítása szükséges a 
beállítások változtatása esetén. A modul újraindítható 
feszültségmentesítéssel vagy a 96.08 Control board boot 
paraméter segítségével.

mA

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

14.46 AI2 filter gain (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Hardver szűrési idő kiválasztása AI2-höz.
Lásd 14.47 AI2 filter time paraméter.

No filtering

No filtering Nincs szűrés. 0

125 us 125 mikrosec. 1

250 us 250 mikrosec. 2

500 us 500 mikrosec. 3

1 ms 1 milisec. 4

2 ms 2 milisec. 5

4 ms 4 milisec. 6

7.9375 ms 7.9375 milisec. 7

14.47 AI2 filter time (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI2 analóg bemenet szűrési időállandóját határozza meg.

Megjegyzés: A jel a hardver interfészen keresztül is szűrt. 
Lásd 14.46 AI2 filter gain paraméter.

0.100 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1000 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.48 AI2 min (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AI2 analóg bemenet minimum értékét.
Lásd 14.21 AI tune paraméter.

0.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 minimum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.49 AI2 max (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AI2 analóg bemenet maximum értékét.
Lásd 14.21 AI tune paraméter.

10.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI2 maximum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.50 AI2 scaled at AI2 
min

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Minimum AI2 értékéhez tartozó valós érték a 14.48 AI2 min 
paraméterben meghatározottak szerint.

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Minimum AI2 értékéhez tartozó valós érték.. 1 = 1

14.51 AI2 scaled at AI2 
max

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Maximum AI2 értékéhez tartozó valós érték a 14.49 AI2 max 
paraméterben meghatározottak szerint. Lásd 14.50 AI2 
scaled at AI2 min paraméter az ábrán.

1500.0

-32768.000 … 
32767.000

Maximum AI2 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

14.56 AI3 actual value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI3 analóg bemenet értékének kijelzése mA vagy V-ban (attól 
függően, hogy a bemenet értéke áram vagy feszültség),
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI3 analóg bemenet értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.57 AI3 scaled value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI3 analóg bemenet skálázott értékékének kijelzése. Lásd 
14.65 AI3 scaled at AI3 min paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.000 … 
32767.000

AI3 bemenet skálázott értéke. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.58 AI3 force data (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Használható kényszerített érték a bemenet valós értéke 
helyett. Lásd 14.22 AI force sel paraméter.

0.000 mA

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI3 kényszerített érték. 1000 = 1 mA 
or V

14.59 AI3 HW switch pos (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az I/O bővítő modulon található áram/feszültség választó 
pozició kijelzése.
Megjegyzés: Az áram/feszültség választó állapotának meg 
kell egyeznie a 14.60 AI3 unit selection paraméterben 
beállított értékkel. I/O modul újraindítás szükséges 
beállítások változtatása esetén. A modul újraindítható 
feszültségmentesítéssel vagy 96.08 Control board boot 
paraméter segítségével.

-

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

14.60 AI3 unit selection (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az AI2 bemenet beállításainak és értékeinek megfelelően 
válassza ki az egységet.
Megjegyzés: A beállításnak meg kell egyezni a modulhoz 
tartozó beállításokkal (lásd I/O bővítő modul felhasználói 
gépkönyv). A hardver beállítások a 14.59 AI3 HW switch pos 
paraméterben láthatók. I/O modul újraindítása szükséges a 
beállítások változtatása esetén. A modul újraindítható 
feszültségmentesítéssel vagy a 96.08 Control board boot 
paraméter segítségével.

mA

V Volt. 2

mA Miliamper. 10

14.61 AI3 filter gain (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Hardver szűrési idő kiválasztása AI2-höz.
Lásd 14.62 AI3 filter time paraméter.

No filtering

No filtering Nincs szűrés. 0

125 us 125 mikrosec. 1

250 us 250 mikrosec. 2

500 us 500 mikrosec. 3

1 ms 1 milisec. 4

2 ms 2 milisec. 5

4 ms 4 milisec. 6

7.9375 ms 7.9375 milisec. 7

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.62 AI3 filter time (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AI3 analóg bemenet szűrési időállandóját határozza meg.

Megjegyzés: A jel a hardver interfészen keresztül is szűrt. 
Lásd 14.61 AI3 filter gain paraméter.

0.100 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1000 = 1 s

14.63 AI3 min (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AI3 analóg bemenet minimum értékét.
Lásd 14.21 AI tune paraméter.

0.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI3 minimum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

14.64 AI3 max (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AI3 analóg bemenet maximum értékét.
Lásd 14.21 AI tune paraméter.

10.000 mA or 
V

-22.000 … 22.000 
mA or V

AI3 maximum értéke. 1000 = 1 mA 
or V

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Szűretlen jel
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14.65 AI3 scaled at AI3 
min

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Minimum AI3 értékéhez tartozó valós érték a 14.63 AI3 min 
paraméterben meghatározottak szerint.

0.000

-32768.000 … 
32767.000

Minimum AI3 értékéhez tartozó valós érték.. 1 = 1

14.66 AI3 scaled at AI3 
max

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Maximum AI3 értékéhez tartozó valós érték a 14.64 AI3 max 
paraméterben meghatározottak szerint. Lásd 14.65 AI3 
scaled at AI3 min paraméter az ábrán.

1500.0

-32768.000 … 
32767.000

Maximum AI3 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

14.71 AO force selection (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Az analóg kimenet valódi értéke felülírható, pl.: tesztelés 
esetén. Kényszerített érték rendelhető a kimenethez. Ez az 
érték használt, ha a paraméterhez (14.78 AO1 force data) 
tartozó érték 1 állásba kerül.

00000000h

00000000h … 
FFFFFFFFh

Analóg kimenetekhez kényszerített érték választó. 1 = 1

14.76 AO1 actual value (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AO1 kimenet értékének kijelzése.
Ez a paraméter csak olvasható

-

0.000 … 22.000 mA AO1 értéke. 1000 = 1 mA

14.77 AO1 source (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AO1 kimenetre csatlakozó jel kiválasztása. Alternatívaként a 
kimenet gerjesztési módba állítható a hőmérséklet érzékelő 
táplálásához.

Zero

Zero Nincs. 0

Motor speed used 01.01 Motor speed used (86. oldal). 1

Output frequency 01.06 Output frequency (86. oldal). 3

Motor current 01.07 Motor current (86. oldal). 4

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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1…31 Foglalt.
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Motor torque 01.10 Motor torque % (86. oldal). 6

DC voltage 01.11 DC voltage (86. oldal). 7

Power inu out 01.14 Output power (86. oldal). 8

Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp in (154. oldal). 10

Speed ref ramp out 23.02 Speed ref ramp out (154. oldal). 11

Speed ref used 24.01 Used speed reference (159. oldal). 12

Torq ref used 26.02 Torque ref used (167. oldal). 13

Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp out (171. oldal). 14

Process PID out 40.01 Process PID actual value (207. oldal). 16

Process PID fbk 40.02 Feedback actual value (207. oldal). 17

Process PID act 40.03 Setpoint actual value (207. oldal). 18

Process PID dev 40.04 Deviation actual value (207. oldal). 19

Force PT100 
excitation

Kimenet PT100 (max 3 db) érzékelők táplálásához. Lásd 
Motor hővédelem (58. oldal) fejezet.

20

Force KTY84 
excitation

Kimenet KTY84 érzékelők táplálásához. Lásd Motor 
hővédelem (58. oldal) fejezet.

21

Other Specifikus bit egy másik paraméterből. -

14.78 AO1 force data (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Használható kényszerített érték a választott kimeneti jel 
helyett. Lásd 14.71 AO force selection paraméter.

0.000 mA

0.000 … 22.000 mA AO1 kényszerített értéke. 1000 = 1 mA

14.79 AO1 filter time (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
AO1 analóg kimenet szűrési időállandóját határozza meg.

0.100 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1000 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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14.80 AO1 source min (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AO1 minimum kimeneti értékéhez (14.82 
AO1 out at AO1 src min paraméterben meghatározott) 
tartozó jel valódi értékét (14.77 AO1 source paraméterben 
meghatározott).

0.0

-32768.0 … 
32767.0

Minimum AO1 értékéhez tartozó valós érték. 1 = 1

14.81 AO1 source max (Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AO1 maximum kimeneti értékéhez (14.83 
AO1 out at AO1 src max paraméterben meghatározott) 
tartozó jel valódi értékét (14.77 AO1 source paraméterben 
meghatározott). Lásd 14.80 AO1 source min paraméter.

1500.0

-32768.0 … 
32767.0

Maximum AO1 értékéhez tartozó valós érték 1 = 1

14.82 AO1 out at AO1 src 
min

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AO1 minimum kimeneti értékét.
Lásd 14.80 AO1 source min paraméter ábra.

0.000 mA

0.000 … 22.000 mA Minimum AO1 kimeneti érték. 1000 = 1 mA

14.83 AO1 out at AO1 src 
max

(Látható, ha 14.01 Module 1 type = FIO-11)
Meghatározza az AO1 maximum kimeneti értékét.
Lásd 14.80 AO1 source min paraméter ábra.

20.000 mA

0.000 … 22.000 mA Maximum AO1 kimeneti érték. 1000 = 1 mA

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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15
15 I/O extension 
module 2

I/O bővítő modul 2 konfigurálása.
Lásd Programozható I/O bővítők (27. oldal) fejezet.
Megjegyzés: A tartalom a kiválasztott I/O bővítő modul 
típusától függően változik.

15.01 Module 2 type Lásd 14.01 Module 1 type paraméter. None

15.02 Module 2 location Lásd 14.02 Module 1 location paraméter. 1 (Slot 1)

15.03 Module 2 status Lásd 14.03 Module 1 status paraméter. No option

15.05 DIO status Lásd 14.05 DIO status paraméter. -

15.06 DIO delayed status Lásd 14.06 DIO delayed status paraméter. -

15.09 DIO1 configuration Lásd 14.09 DIO1 configuration paraméter. Input

15.10 DIO1 filter gain (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.10 DIO1 filter gain paraméter.

7.5 us

15.11 DIO1 output source Lásd 14.11 DIO1 output source paraméter. Not 
energized

15.12 DIO1 ON delay Lásd 14.12 DIO1 ON delay paraméter. 0.0 s

15.13 DIO1 OFF delay Lásd 14.13 DIO1 OFF delay paraméter. 0.0 s

15.14 DIO2 configuration Lásd 14.14 DIO2 configuration paraméter. Input

15.15 DIO2 filter gain (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd14.15 DIO2 filter gain paraméter.

7.5 us

15.16 DIO2 output source Lásd 14.16 DIO2 output source paraméter. Not 
energized

15.17 DIO2 ON delay Lásd 14.17 DIO2 ON delay paraméter. 0.0 s

15.18 DIO2 OFF delay Lásd 14.18 DIO2 OFF delay paraméter. 0.0 s

15.19 DIO3 configuration (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.19 DIO3 configuration paraméter.

Input

15.21 DIO3 output source (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.21 DIO3 output source paraméter.

Not 
energized

15.21 AI tune (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.21 AI tune paraméter.

No action

15.22 DIO3 ON delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.22 DIO3 ON delay paraméter.

0.0 s

15.22 AI force sel (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.22 AI force sel paraméter.

00000000h

15.23 DIO3 OFF delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.23 DIO3 OFF delay paraméter.

0.0 s

15.24 DIO4 configuration (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.24 DIO4 configuration paraméter.

Input

15.26 DIO4 output source (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.26 DIO4 output source paraméter.

Not 
energized

15.26 AI1 actual value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.26 AI1 actual value paraméter.

-

15.27 DIO4 ON delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.27 DIO4 ON delay paraméter.

0.0 s

15.27 AI1 scaled value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.27 AI1 scaled value paraméter.

-

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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15.28 DIO4 OFF delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.28 DIO4 OFF delay paraméter.

0.0 s

15.28 AI1 force data (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.28 AI1 force data paraméter.

15.29 AI1 HW switch pos (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.29 AI1 HW switch pos paraméter.

-

15.30 AI1 unit selection (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.30 AI1 unit selection paraméter.

mA

15.31 RO status (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.31 RO status paraméter.

-

15.31 AI1 filter gain (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.31 AI1 filter gain paraméter.

No filtering

15.32 AI1 filter time (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.32 AI1 filter time paraméter.

0.040 s

15.33 AI1 min (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.33 AI1 min paraméter.

0.000 mA or 
V

15.34 RO1 source (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.34 RO1 source paraméter.

Not 
energized

15.34 AI1 max (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.34 AI1 max paraméter.

10.000 mA or 
V

15.35 RO1 ON delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.35 RO1 ON delay paraméter.

0.0 s

15.35 AI1 scaled at AI1 
min

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.35 AI1 scaled at AI1 min paraméter.

0.000

15.36 RO1 OFF delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.36 RO1 OFF delay paraméter.

0.0 s

15.36 AI1 scaled at AI1 
max

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.36 AI1 scaled at AI1 max paraméter.

1500.0

15.37 RO2 source (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.37 RO2 source paraméter.

Not 
energized

15.38 RO2 ON delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.38 RO2 ON delay paraméter.

0.0 s

15.39 RO2 OFF delay (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-01)
Lásd 14.39 RO2 OFF delay paraméter.

0.0 s

15.41 AI2 actual value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.41 AI2 actual value paraméter.

-

15.42 AI2 scaled value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.42 AI2 scaled value paraméter.

-

15.43 AI2 force data (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.43 AI2 force data paraméter.

0.000 mA

15.44 AI2 HW switch pos (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.44 AI2 HW switch pos paraméter.

-

15.45 AI2 unit selection (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.45 AI2 unit selection paraméter.

mA

15.46 AI2 filter gain (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.46 AI2 filter gain paraméter.

No filtering

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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15.47 AI2 filter time (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.47 AI2 filter time paraméter.

0.100 s

15.48 AI2 min (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.48 AI2 min paraméter.

0.000 mA or 
V

15.49 AI2 max (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.49 AI2 max paraméter.

10.000 mA or 
V

15.50 AI2 scaled at AI2 
min

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.50 AI2 scaled at AI2 min paraméter.

0.000

15.51 AI2 scaled at AI2 
max

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.51 AI2 scaled at AI2 max.ú paraméter.

1500.0

15.56 AI3 actual value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.56 AI3 actual value paraméter.

-

15.57 AI3 scaled value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.57 AI3 scaled value paraméter.

-

15.58 AI3 force data (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.58 AI3 force data paraméter.

0.000 mA

15.59 AI3 HW switch pos (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.59 AI3 HW switch pos paraméter.

-

15.60 AI3 unit selection (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.60 AI3 unit selection paraméter.

mA

15.61 AI3 filter gain (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.61 AI3 filter gain paraméter.

No filtering

15.62 AI3 filter time (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.62 AI3 filter time paraméter.

0.100 s

15.63 AI3 min (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.63 AI3 min paraméter.

0.000 mA or 
V

15.64 AI3 max (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.64 AI3 max paraméter.

10.000 mA or 
V

15.65 AI3 scaled at AI3 
min

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.65 AI3 scaled at AI3 min paraméter.

0.000

15.66 AI3 scaled at AI3 
max

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.66 AI3 scaled at AI3 max paraméter.

1500.0

15.71 AO force selection (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.71 AO force selection paraméter.

00000000h

15.76 AO1 actual value (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.76 AO1 actual value paraméter.

-

15.77 AO1 source (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.77 AO1 source paraméter.

Zero

15.78 AO1 force data (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.78 AO1 force data paraméter.

0.000 mA

15.79 AO1 filter time (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.79 AO1 filter time paraméter.

0.100 s

15.80 AO1 source min (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.80 AO1 source min paraméter.

0.0

15.81 AO1 source max (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.81 AO1 source max paraméter.

1500.0
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Paraméterek   129
15.82 AO1 out at AO1 src 
min

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.82 AO1 out at AO1 src min paraméter.

0.000 mA

15.83 AO1 out at AO1 src 
max

(Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.83 AO1 out at AO1 src max paraméter.

20.000 mA

16
16 I/O extension 
module 3

I/O bővítő modul 3 konfigurálása.
Lásd Programozható I/O bővítők (27. oldal) fejezet.
Megjegyzés: A tartalom a kiválasztott I/O bővítő modul 
típusától függően változik.

16.01 Module 3 type Lásd 14.01 Module 1 type paraméter. None

16.02 Module 3 location Lásd 14.02 Module 1 location paraméter. 1 (Slot 1)

16.03 Module 3 status Lásd 14.03 Module 1 status paraméter. No option

16.05 DIO status Lásd 14.05 DIO status paraméter. -

16.06 DIO delayed status Lásd 14.06 DIO delayed status paraméter. -

16.09 DIO1 configuration Lásd 14.09 DIO1 configuration paraméter. Input

16.10 DIO1 filter gain (Látható, ha 15.01 Module 2 type = FIO-11)
Lásd 14.10 DIO1 filter gain paraméter.

7.5 us

16.11 DIO1 output source Lásd 14.11 DIO1 output source paraméter. Not 
energized

16.12 DIO1 ON delay Lásd 14.12 DIO1 ON delay paraméter. 0.0 s

16.13 DIO1 OFF delay Lásd 14.13 DIO1 OFF delay paraméter. 0.0 s

16.14 DIO2 configuration Lásd 14.14 DIO2 configuration paraméter. Input

16.15 DIO2 filter gain (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.15 DIO2 filter gain paraméter.

7.5 us

16.16 DIO2 output source Lásd 14.16 DIO2 output source paraméter. Not 
energized

16.17 DIO2 ON delay Lásd 14.17 DIO2 ON delay paraméter. 0.0 s

16.18 DIO2 OFF delay Lásd 14.18 DIO2 OFF delay paraméter. 0.0 s

16.19 DIO3 configuration (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.19 DIO3 configuration paraméter.

Input

16.21 DIO3 output source (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.21 DIO3 output source paraméter.

Not 
energized

16.21 AI tune (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.21 AI tune paraméter.

No action

16.22 DIO3 ON delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.22 DIO3 ON delay paraméter.

0.0 s

16.22 AI force sel (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.22 AI force sel paraméter.

00000000h

16.23 DIO3 OFF delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.23 DIO3 OFF delay paraméter.

0.0 s

16.24 DIO4 configuration (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.24 DIO4 configuration paraméter.

Input

16.26 DIO4 output source (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.26 DIO4 output source paraméter.

Not 
energized

16.26 AI1 actual value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.26 AI1 actual value paraméter.

-
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16.27 DIO4 ON delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.27 DIO4 ON delay paraméter.

0.0 s

16.27 AI1 scaled value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.27 AI1 scaled value paraméter.

-

16.28 DIO4 OFF delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.28 DIO4 OFF delay paraméter.

0.0 s

16.28 AI1 force data (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.28 AI1 force data paraméter.

16.29 AI1 HW switch pos (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.29 AI1 HW switch pos paraméter.

-

16.30 AI1 unit selection (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.30 AI1 unit selection paraméter.

mA

16.31 RO status (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.31 RO status paraméter.

-

16.31 AI1 filter gain (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.31 AI1 filter gain paraméter.

No filtering

16.32 AI1 filter time (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.32 AI1 filter time paraméter.

0.040 s

16.33 AI1 min (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.33 AI1 min paraméter.

0.000 mA or 
V

16.34 RO1 source (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.34 RO1 source paraméter.

Not 
energized

16.34 AI1 max (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.34 AI1 max paraméter.

10.000 mA or 
V

16.35 RO1 ON delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.35 RO1 ON delay paraméter.

0.0 s

16.35 AI1 scaled at AI1 
min

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.35 AI1 scaled at AI1 min paraméter.

0.000

16.36 RO1 OFF delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.36 RO1 OFF delay paraméter.

0.0 s

16.36 AI1 scaled at AI1 
max

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.36 AI1 scaled at AI1 max paraméter.

1500.0

16.37 RO2 source (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.37 RO2 source paraméter.

Not 
energized

16.38 RO2 ON delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.38 RO2 ON delay paraméter.

0.0 s

16.39 RO2 OFF delay (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-01)
Lásd 14.39 RO2 OFF delay paraméter.

0.0 s

16.41 AI2 actual value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.41 AI2 actual value paraméter.

-

16.42 AI2 scaled value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.42 AI2 scaled value paraméter.

-

16.43 AI2 force data (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.43 AI2 force data paraméter.

0.000 mA

16.44 AI2 HW switch pos (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.44 AI2 HW switch pos paraméter.

-
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16.45 AI2 unit selection (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.45 AI2 unit selection paraméter.

mA

16.46 AI2 filter gain (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.46 AI2 filter gain paraméter.

No filtering

16.47 AI2 filter time (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.47 AI2 filter time paraméter.

0.100 s

16.48 AI2 min (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.48 AI2 min paraméter.

0.000 mA or 
V

16.49 AI2 max (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.49 AI2 max paraméter.

10.000 mA or 
V

16.50 AI2 scaled at AI2 
min

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.50 AI2 scaled at AI2 min paraméter.

0.000

16.51 AI2 scaled at AI2 
max

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.51 AI2 scaled at AI2 max paraméter.

1500.0

16.56 AI3 actual value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.56 AI3 actual value paraméter.

-

16.57 AI3 scaled value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.57 AI3 scaled value paraméter.

-

16.58 AI3 force data (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.58 AI3 force data paraméter.

0.000 mA

16.59 AI3 HW switch pos (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.59 AI3 HW switch pos paraméter.

-

16.60 AI3 unit selection (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.60 AI3 unit selection paraméter.

mA

16.61 AI3 filter gain (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.61 AI3 filter gain paraméter.

No filtering

16.62 AI3 filter time (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.62 AI3 filter time paraméter.

0.100 s

16.63 AI3 min (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.63 AI3 min paraméter.

0.000 mA or 
V

16.64 AI3 max (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.64 AI3 max paraméter.

10.000 mA or 
V

16.65 AI3 scaled at AI3 
min

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.65 AI3 scaled at AI3 min paraméter.

0.000

16.66 AI3 scaled at AI3 
max

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.66 AI3 scaled at AI3 max paraméter.

1500.0

16.71 AO force selection (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.71 AO force selection paraméter.

00000000h

16.76 AO1 actual value (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.76 AO1 actual value paraméter.

-

16.77 AO1 source (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.77 AO1 source paraméter.

Zero

16.78 AO1 force data (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.78 AO1 force data paraméter.

0.000 mA

16.79 AO1 filter time (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.79 AO1 filter time paraméter.

0.100 s
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16.80 AO1 source min (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.80 AO1 source min paraméter.

0.0

16.81 AO1 source max (Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.81 AO1 source max paraméter.

1500.0

16.82 AO1 out at AO1 src 
min

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.82 AO1 out at AO1 src min paraméter.vagy

0.000 mA

16.83 AO1 out at AO1 src 
max

(Látható, ha 16.01 Module 3 type = FIO-11)
Lásd 14.83 AO1 out at AO1 src max paraméter.

20.000 mA

19
19 Operation mode Külső vezérlési hely és működési mód kiválasztása.

Lásd Működési mód (20. oldal) fejezet,

19.01 Actual operation 
mode

Aktuálisan használt működési mód kijelzése.
Lásd 19.11…19.14 paraméter.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

Zero Nincs. 1

Speed Fordulat vezérlés (DTC motor vezérlési módban). 2

Torque Nyomaték vezérlés (DTC motor vezérlési módban). 3

Min A nyomaték választó összehasonlítja a fordulat vezérlő 
kimenetét (25.01 Torque reference speed control) és a 
nyomaték referenciát (26.74 Torque ref ramp out), és a kettő 
közül a kisebbet használja.

4

Max A nyomaték választó összehasonlítja a fordulat vezérlő 
kimenetét (25.01 Torque reference speed control) és a 
nyomaték referenciát (26.74 Torque ref ramp out), és a kettő 
közül a nagyobbat használja.

5

Add A fordulat vezérlés kimenet hozzáadása a nyomaték 
referenciához.

6

Power Teljesítmény vezérlés (teljesítmény konverter 
rendszerekben).

9

Scalar (Hz) Frekvencia vezérlés skalár vezérlési módban. 10

Scalar (rpm) Fordulat vezérlés skalár vezérlési módban. 11

Forced magn. A motor mágnesezési módban. 20

19.11 Ext1/Ext2 selection Forrás kiválasztása az EXT1/EXT2 külső vezérlési hely 
kiválasztásához.
0 = EXT1
1 = EXT2

EXT1

EXT1 EXT1. 0

EXT2 EXT2. 1

MCW bit11: Ext ctrl 
loc

06.01 Main control word (89. oldal), bit 11. 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 3

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 4

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 5

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 6

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 7

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 8

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 11
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DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 12

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

19.12 Ext1 control mode 1 Működési mód kiválasztása EXT1 vezérléshez. Speed

Zero Nincs. 1

Speed Fordulat vezérlés. 25.01 Torque reference speed control 
nyomaték referencia használt (fordulat referencia lánc 
kimenete).

2

Torque Nyomaték vezérlés. 26.74 Torque ref ramp out nyomaték 
referencia használt (nyomaték referencia lánc kimenete).

3

Minimum Speed és Torque kombinációk választása: a nyomaték 
választó összehasonlítja a fordulat vezérlő kimenetét (25.01 
Torque reference speed control) és a nyomaték referenciát 
(26.74 Torque ref ramp out), a két érték közül a kisebbet 
választja.
Ha a fordulat hiba negatív, a hajtás a fordulat vezérlő 
kimenetet követi, amíg a fordulat hiba újra pozitív nem lesz. 
Ez megelőzi, hogy a hajtás ellenőrizetlenül gyorsítja a motor, 
ha nyomaték vezérlésben elveszett a terhelési érték.

4

Maximum Speed és Torque kombinációk választása: a nyomaték 
választó összehasonlítja a fordulat vezérlő kimenetét (25.01 
Torque reference speed control) és a nyomaték referenciát 
(26.74 Torque ref ramp out), a két érték közül a nagyobbat 
választja.
Ha a fordulat hiba pozitív, a hajtás a fordulat vezérlő 
kimenetet követi, amíg a fordulat hiba újra negatív nem lesz. 
Ez megelőzi, hogy a hajtás ellenőrizetlenül gyorsítja a motor, 
ha nyomaték vezérlésben elveszett a terhelési érték.

5

Add Speed és Torque kombinációk választása: a nyomaták 
választó hozzáadja a fordulat referencia lánc kimenetét a 
nyomaték referencia lánc kimenetéhez.

6

Power Teljesítmény vezérlés. 9

19.14 Ext2 control mode 1 Működési mód kiválasztása EXT2 vezérléshez.
Kiválasztáshot, lásd 19.12 Ext1 control mode 1 paraméter.

Speed

19.16 Local control mode Működési mód kiválasztása helyi vezérléshez. Speed

Speed Fordulat vezérlés. 25.01 Torque reference speed control 
nyomaték referencia használt (fordulat referencia lánc 
kimenete).

0

Torque Nyomaték vezérlés. 26.74 Torque ref ramp out nyomaték 
referencia használt (nyomaték referencia lánc kimenete).

1

19.17 Local control 
disable

Helyi vezérlés engedélyezés/tiltás.
Figyelmeztetés! Győződjön meg, hogy a 
vezérlőpanel nem szükséges a hajtás leállításához, 
mielőtt letiltja a helyi vezérlést.

No

No Helyi vezérlés engedélyezett. 0

Yes Helyi vezérlés tiltott. 1

19.20 Scalar control 
reference unit

Referencia típus kiválasztása skalár motor vezérléshez.
Lásd Működési mód (20. oldal) fejezet, és 99.04 Motor ctrl 
mode paraméter.

Rpm

Hz Hz. A referencia a 28.02 Frequency ref ramp out 
paraméterből vett (frekvencia vezérlési lánc kimenete).

0
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Rpm R/min. A referencia a 23.02 Speed ref ramp out paraméterből 
vett (fordulat referencia a rámpa és formálás után).

1

20
20 Start/stop/direction Start/stop/forgásirány és futás/start/lépés engedélyező jel 

forrás választás, pozitív/negatív referencia engedélyező jel 
választás.
További információk a Helyi- vagy távvezérlés (18. oldal) 
fejezetben.

20.01 Ext1 commands Meghatározza az EXT1 vezérlőhelyről érkező start, stop és 
forgásirány vezérlő jelek forrását.
Lásd 20.02…20.05 paraméterek.

In1 Start; In2 
Dir

Not selected Nincs start vagy stop vezérlés kiválasztva. 0

In1 Start A start és stop jel forrásának kiválasztása a 20.03 Ext1 in1 
paraméterben. A forrás bitek állapot átmenetek értelmezése 
a következő:

1

In1 Start; In2 Dir A 20.03 Ext1 in1 paraméterben választott forrás a start jel, 
20.04 Ext1 in2 paraméterben megadott jel a forgásirány. A 
forrás bitek állapot átmenetek értelmezése a következő:

2

In1 Start fwd; In2 
Start rev

A 20.03 Ext1 in1 paraméterben választott forrás a start előre 
parancs, 20.04 Ext1 in2 paraméterben megadott jel a start 
hátra parancs. A forrás bitek állapot átmenetek értelmezése a 
következő:

3
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Forrás 1 állapota (20.03) Parancs

0 -> 1 (20.02  = Edge)
1 (20.02  = Level)

Start

0 Stop

Forrás 1 állapota 
(20.03)

Forrás 2 állapota 
(20.04)

Parancs

0 Bármelyik Stop

0 -> 1 (20.02  = Edge)
1 (20.02  = Level)

0 Start előre

1 Start hátra

Forrás 1 állapota 
(20.03)

Forrás 2 állapota 
(20.04)

Parancs

0 0 Stop

0 -> 1 (20.02  = Edge)
1 (20.02  = Level)

0 Start előre

0
0 -> 1 (20.02  = Edge)

1 (20.02  = Level)
Start hátra

1 1 Stop
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In1P Start; In2 Stop A 20.03 Ext1 in1 és 20.04 Ext1 in2 paraméterben választott 
forrás a start és stop parancs. A forrás bitek állapot 
átmenetek értelmezése a következő:

Megjegyzés:
• A 20.01 Ext1 start trigger paraméternek nincs hatása ezzel 

a beállítással.
• Ha forrás 2 értéke 0 a vezérlőpanel start és stop gombjai 

tiltottak.

4

In1P Start; In2 
Stop; In3 Dir

A 20.03 Ext1 in1 és 20.04 Ext1 in2 paraméterben választott 
forrás a start és stop parancs. A 20.05 Ext1 in3 paméterben 
választott forrás adja meg a forgásirányt. A forrás bitek 
állapot átmenetek értelmezése a következő:

Megjegyzés:
• A 20.01 Ext1 start trigger paraméternek nincs hatása ezzel 

a beállítással.
• Ha forrás 2 értéke 0 a vezérlőpanel start és stop gombjai 

tiltottak.

5

In1P Start fwd; In2P 
Start rev; In3 Stop

A 20.03 Ext1 in1, 20.04 Ext1 in2 és 20.05 Ext1 in3 
paraméterben választott forrás a start és stop parancs. A 
20.05 Ext1 in3 paraméterben választott forrás adja meg a 
forgásirányt. A forrás bitek állapot átmenetek értelmezése a 
következő:

Megjegyzés: A 20.01 Ext1 start trigger paraméternek nincs 
hatása ezzel a beállítással.

6

Fieldbus A A start és stop parancs a Terepibusz adapter A- ről érkezik. 12

D2D or M/F link A start és stop parancs egy másik hajtásból érkezik, D2D 
(Drive-to-drive) link vagy master/follower linken keresztül.

15

DDCS controller  A start és stop parancs egy külső (DDCS vezérlőből érkezik. 16

Application 
Program

A start és stop parancs alkalmazás vezérlő programból 
érkezik (06.02 Application control word paraméter).

21

ATF Foglalt. 22

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Forrás 1 állapota 
(20.03)

Forrás 2 állapota 
(20.04)

Parancs

0 -> 1 1 Start

Bármelyik 0 Stop

Forrás 1 
állapota 
(20.03)

Forrás 2 
állapota 
(20.04)

Forrás 3 
állapota 
(20.05)

Parancs

0 -> 1 1 0 Start előre

0 -> 1 1 1 Start hátra

Bármelyik 0 Bármelyik Stop

Forrás 1 
állapota 
(20.03)

Forrás 2 
állapota 
(20.04)

Forrás 3 
állapota 
(20.05)

Parancs

0 -> 1 Bármelyik 1 Start előre

Bármelyik 0 -> 1 1 Start hátra

Bármelyik Bármelyik 0 Stop
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20.02 Ext1 start trigger Meghatározza, hogy az EXT1 vezérlési mód start jele él vagy 
szint vezérelt legyen.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem hatásos, ha impulzus 
típusú start jel van kiválasztva. Lásd 20.01 Ext1 commands 
paramér kiválasztás leírása.

Edge

Edge A start jel él vezérelt. 0

Level A start jel szint vezérelt. 1

20.03 Ext1 in1 20.01 Ext1 commands paraméter forrás 1 választás. DI1

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

20.04 Ext1 in2 Forrás 2 választás a 20.01 Ext1 commands paraméterhez.
Választható értékekért, lásd 20.03 Ext1 in1 paraméter.

DI2

20.05 Ext1 in3 Forrás 3 választás a 20.01 Ext1 commands paramétehez.
Választható értékekért, lásd 20.03 Ext1 in1 paraméter.

Off

20.06 Ext2 commands Meghatározza az EXT2 vezérlőhelyről érkező start, stop és 
forgásirány vezérlő jelek forrását.
Lásd 20.07…20.10 paraméterek.

Not selected

Not selected Nincs start vagy stop vezérlés kiválasztva. 0

In1 Start A start és stop jel forrásának kiválasztása a 20.08 Ext2 in1 
paraméterben. A forrás bitek állapot átmenetek értelmezése 
a következő:

1

In1 Start; In2 Dir A 20.08 Ext2 in1 paraméterben választott forrás a start jel, 
20.09 Ext2 in2 paraméterben megadott jel a forgásirány. A 
forrás bitek állapot átmenetek értelmezése a következő:

2
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Forrás 1 állapot (20.08) Parancs

0 -> 1 (20.07  = Edge)
1 (20.07  = Level)

Start

0 Stop

Forrás 1 állapot 
(20.08)

Forrás 2 állapot 
(20.09)

Parancs

0 Bármelyik Stop

0 -> 1 (20.07  = Edge)
1 (20.07  = Level)

0 Start előre

1 Start hátra
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In1 Start fwd; In2 
Start rev

A 20.08 Ext2 in1 paraméterben választott forrás a start előre 
parancs, 20.09 Ext2 in2 paraméterben megadott jel a start 
hátra parancs. A forrás bitek állapot átmenetek értelmezése a 
következő:

3

In1P Start; In2 Stop A 20.08 Ext2 in1 és 20.09 Ext2 in2 paraméterben választott 
forrás a start és stop parancs. A forrás bitek állapot 
átmenetek értelmezése a következő:

Megjegyzés:
• A 20.07 Ext2 start trigger paraméternek nincs hatása ezzel 

a beállítással.
• Ha forrás 2 értéke 0 a vezérlőpanel start és stop gombjai 

tiltottak.

4

In1P Start; In2 
Stop; In3 Dir

A 20.08 Ext2 in1 és 20.09 Ext2 in2 paraméterben választott 
forrás a start és stop parancs. A 20.10 Ext2 in3 raméterben 
választott forrás adja meg a forgásirányt. A forrás bitek 
állapot átmenetek értelmezése a következő:

Megjegyzés:
• A 20.07 Ext2 start trigger paraméternek nincs hatása ezzel 

a beállítással.
• Ha forrás 2 értéke 0 a vezérlőpanel start és stop gombjai 

tiltottak.

5

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Forrás 1 állapot 
(20.08)

Forrás 2 állapot 
(20.09)

Parancs

0 0 Stop

0 -> 1 (20.07  = Edge)
1 (20.07  = Level)

0 Start előre

0
0 -> 1 (20.07  = Edge)

1 (20.07  = Level)
Start hátra

1 1 Stop

Forrás 1 állapot 
(20.08)

Forrás 2 állapot 
(20.09)

Parancs

0 -> 1 1 Start

Bármelyik 0 Stop

Forrás 1 
állapot 
(20.08)

Forrás 2 
állapot 
(20.09)

Forrás 3 
állapot 
(20.10)

Parancs

0 -> 1 1 0 Start előre

0 -> 1 1 1 Start hátra

Bármelyik 0 Bármelyik Stop
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In1P Start fwd; In2P 
Start rev; In3 Stop

A 20.08 Ext2 in1, 20.09 Ext2 in2 és 20.10 Ext2 in3 
paraméterben választott forrás a start és stop parancs. A 
20.10 Ext2 in3 paraméterben választott forrás adja meg a 
forgásirányt. A forrás bitek állapot átmenetek értelmezése a 
következő:

Megjegyzés: A 20.07 Ext2 start trigger paraméternek nincs 
hatása ezzel a beállítással.

6

Fieldbus A A start és stop parancs a Terepibusz adapter A- ről érkezik. 12

D2D or M/F link A start és stop parancs egy másik hajtásból érkezik, D2D 
(Drive-to-drive) link vagy master/follower linken keresztül.

15

DDCS controller  A start és stop parancs egy külső (DDCS vezérlőből érkezik. 16

Application 
Program

Foglalt. 21

ATF A start és stop parancs a Terepibusz adapter A- ről érkezik. 22

20.07 Ext2 start trigger Meghatározza, hogy az EXT2 vezérlési mód start jele él vagy 
szint vezérelt legyen.
Megjegyzés: Abban az esetben, ha ütközés van a 20.06 és 
20.07 paraméterek beállításaiban, a 20.06 paraméter lesz 
használva.

Edge

Edge A start jel él vezérelt. 0

Level A start jel szint vezérelt. 1

20.08 Ext2 in1 Forrás 1 választás a 20.06 Ext2 commands paraméterhez.
Választható értékekért, lásd 20.03 Ext1 in1 paraméter.

Off

20.09 Ext2 in2 Forrás 2 választás a 20.06 Ext2 commands paraméterhez.
Választható értékekért, lásd 20.03 Ext1 in1 paraméter.

Off

20.10 Ext2 in3 Forrás 3 választás a 20.06 Ext2 commands paraméterhez.
Választható értékekért, lásd 20.03 Ext1 in1 paraméter.

Off

20.11 Run enable stop 
mode

Megállási mód választás, ha a futás engedélyező jel 
megszűnik.
A futás engedélyező jel forrásának kiválasztása a 20.12 Run 
enable 1 paraméter segítségével.

Coast

Coast Megállítás a hajtás kimeneti félvezetőinek lekapcsolásával. A 
motor szabad kifutással áll meg.

Figyelmeztetés! Ha mechanikus fék használt, 
győződjön meg róla, hogy a szabad kifutásos 
megállítás biztonságos.

0

Ramp Megállítás lefutási rámpa segítségével. Lásd 23 Speed 
reference ramp paraméter csoport (154. oldal).

1

Torque limit Megállítás nyomaték határok értékek alapján (30.19 és 30.20 
paraméterek).

2

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Forrás 1 
állapot 
(20.08)

Forrás 2 
állapot 
(20.09)

Forrás 3 
állapot 
(20.10)

Parancs

0 -> 1 Bármyelyik 1 Start előre

Bármyelyik 0 -> 1 1 Start hátra

Bármyelyik Bármyelyik 0 Stop
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20.12 Run enable 1 Külső futás engedélyező jel forrás választás. Ha a futás 
engedélyező jel nem aktív a hajtás nem fog elindulni. Ha 
működés közben szünik meg a jel a hajtás a 20.11 Run 
enable stop mode paraméterben beállított módon fog 
megállni.
1 = futás engedélyező jel aktív.
Megjegyzés: ez a paraméter működés közben nem 
módosítható.

On

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

20.19 Enable start 
command

Futás engedélyező jel forrás választás.
1 = Start engedélyezett.
Ha a futás engedélyező jel nem aktív a hajtás nem fog 
elindulni. (Ha működés közben szünik meg a jel a hajtás nem 
fog megállni.)

On

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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20.23 Positive speed 
reference enable

Pozitív fordulat engedélyező parancs forrás választás.
1 = Pozitív fordulat engedélyezett.
0 = Pozitív fordulat értelmezhető, mint 0 fordulat. A lenti 
ábrán a 23.01 Speed ref ramp in 0-ra áll, amint a pozitív 
fordulat engedélyező jel törlődik.
Műveletek különböző vezérlési módokban:
Fordulat vezérlés: Fordulat referencia 0 lesz és a motor az 
aktuális lefutási rámpa szerint megáll. A hajtás (rush) vezérlő 
megakadályozza, hogy a motor tovább forogjon pozitív 
irányba.
Nyomaték vezérlés: A hajtás (rush) vezérlő figyeli a motor 
forgásirányát.

On

Példa: A motor előre irányba forog. Ahhoz, hogy a motor 
megálljon a pozitív fordulat engedélyező jelet meg kell 
szüntetni (pl.: DI-n keresztül). Ha a pozitív fordulat 
engedélyező jeI inaktív marad és a negatív fordulat 
engedélyező jel aktív, a motor csak hátra irányba foroghat.

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

20.24 Negative speed 
reference enable

Negatív fordulat engedélyező parancs forrás választás. Lásd 
20.23 Positive speed reference enable paraméter.

On

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

20.23 Positive speed
reference enable

20.24 Negative speed
reference enable

23.01 Speed ref ramp in

01.01 Motor speed used
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20.25 Jogging enable Jogging engedélyező jel forrás választása.
(A forrás a jogging engedélyező jelhez a 20.26 Jogging 1 
start és 20.27 Jogging 2 start paraméterekkel.)
1 = Léptetés engedélyezett.
0 = Léptetés tiltott.
Megjegyzés: Ezzel a paraméterrel a léptetés engedélyezhe-
tő, ha nincs aktív start parancs a külső vezérlőről. Másrészt, 
ha a léptetés már engedélyezett a hajtást nem lehet 
elindítani, külső vezérlési helyről eltekintve, ha a léptető 
parancsok terepibuszról érkeznek.
Lásd Léptetés (Jogging) (39. oldal) fejezet.

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

20.26 Jogging 1 start Ha a 20.25 Jogging enable paraméter engedélyezett, 
válassza ki a léptetés 1 funkció aktiváló forrását. (Léptető 1 
funkció terepibuszon keresztül is aktiválható a 20.25. 
paramétertől függetlenül.)
1 = Aktív.
Megjegyzés:
• Léptető funkció csak fordulat vagy frekvencia (skalár) 

vezérlési módban használható.
• Ez a paraméter működés közben nem módosítható

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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20.27 Jogging 2 start Ha a 20.25 Jogging enable paraméter engedélyezett, 
válassza ki a léptetés 2 funkció aktiváló forrását. (Léptető 2 
funkció terepibuszon keresztül is aktiválható a 20.25. 
paramétertől függetlenül.)
1 = Aktív.
Választáshoz lásd 20.26 Jogging 1 start paraméter.
Megjegyzés:
• Léptető 1 magasabb prioritású, mint a léptető 2 funkció.
• Ez a paraméter működés közben nem módosítható.

Off

21
21 Start/stop mode Start és stop módok; vészstop mód és forrás jel választás; 

DC mágnesezési beállítások; autophasing mód választás.

21.01 Start mode Motor indítási mód kiválasztása.
Lásd DC mágnesezés (45. oldal) fejezet.
Megjegyzés:
• A Fast és Const time figyelmen kívül, ha a 99.04 Motor ctrl 

mode paraméter értéke Scalar.
• Egy forgó motor indítása nem lehetséges, ha DC 

mágnesezés használt (Fast vagy Const time).
• Állandó mágneses motoroknál a  Automatic start mód 

használata kötelező.
• Ez a paraméter működés közben nem módosítható.

Automatic

Fast A hajtás előmágnesezi a motort indítás előtt. Az 
előmágnesezési idő automatikusan meghatározott, tipikusan 
200ms-től 2s-ig (motor méretétől függő). Ez a mód 
választandó, ha nagy fék oldási nyomaték szükséges.

0

Const time A hajtás előmágnesezi a motort indítás előtt. Az idő a 21.02 
Magnetization time paraméterben beállított. Ez a mód 
választandó, ha állandó előmágnesezési időre van szükség. 
Ez a beállítás garantálja a lehető legnagyobb fék engedési 
nyomatékot, ha az előmágnesezési idő elegendő.

Figyelmeztetés! A beállított idő lejárta után a hajtás 
elindítja a motort, akkor is, ha a motor mágnesezése 
nem teljes. Azoknál az alkalmazásoknál, ahol teljes 

fék engedési nyomatékra van szükség, győződjön meg róla, 
hogy a beállított idő elég hosszú a motor teljes 
mágnesezéséhez.

1

Automatic Az automatikus indítás optimális motor indítást garantál a 
legtöbb esetben. Képes repülő indításra (a motor forgás 
közbeni indítása) és automatikus újraindításra (leállított motor 
azonnal újraindítható és nem kell a várni a motor fluxus 
megszűnésére). A hajtás motor vezérlő program azonosítja a 
fluxust és a motor mechanikai állapotát is. Elindítja a motort 
minden körülmény között.
Megjegyzés: Alapértelmezetten a repülő indítás és az 
automatikus újraindítás nem lehetséges, ha a 99.04 Motor ctrl 
mode paraméter értéke Scalar.

2

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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21.02 Magnetization time Megadja az előmágnesezési időt.
A start parancs után a hajtás előmágnesezi a motort a be-
állított ideig. Teljes mágnesezettség biztosításához állítsa ezt 
az értéket a forgórész időállandójával azonos, vagy annál 
nagyobb értékre. Ha az idő nem ismert használja az alábbi 
táblázatban található tapasztalati értékeket:

Megjegyzés: ez a paraméter működés közben nem 
módosítható.

500 ms

0 … 10000 ms Állandó DC mágnesezési idő. 1 = 1 ms

21.03 Stop mode Megadja a motor leállási módját. Coast

Coast Megállítás a hajtás kimeneti félvezetőinek lekapcsolásával. A 
motor szabad kifutással áll meg.

Figyelmeztetés! Ha mechanikus fék használt, 
győződjön meg róla, hogy a szabad kifutásos 
megállítás biztonságos.

0

Ramp Megállítás lefutási rámpa segítségével. Lásd 23 Speed 
reference ramp paraméter csoport (154. oldal).

1

Torque limit Megállítás nyomaték határok értékek alapján (30.19 és 30.20 
paraméterek).

2

21.04 Emergency stop 
mode

Megadja a motor leállási módját vészstop jel megléte esetén.
A vészstop jel forrásának kiválasztása a 21.05 Emergency 
stop source paraméter segítségével.

Ramp stop 
(Off1)

Ramp stop (Off1) Működés közben:
• 1 = Normál működés.
• 0 = Normál leállás a beállított lefutási rámpa alapján (lásd 

Referencia rámpa fejezet [35. oldal]). A hajtás addig nem 
indul el, amíg a vészstop jel él és az indítási jel nem 
kapcsol 0-ból 1-be.

A hajtás nem üzemel:
• 1 = Indítás engedélyezett.
• 0 = Indítás tiltott.

0

Coast stop (Off2) Működés közben:
• 1 = Normál működés.
• 0 = Megállás szabad kifutással. A hajtás újraindítható, a 

futás engedélyezés visszaállításával és az indítási jel 0-ból 
1-be állításával.

A hajtás nem üzemel:
• 1 = Indítás engedélyezett.
• 0 = Indítás tiltott.

1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Motor teljesítmény Állandó mégnesezési idő

< 1 kW > 50 - 100 ms

1 - 10 kW > 100 - 200 ms

10 - 200 kW > 200 - 1000 ms

200 - 1000 kW > 1000 - 2000 ms
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Eme ramp stop 
(Off3)

Működés közben:
• 1 = Normál működés
• 0 = Leállás 23.23 Emergency stop time paraméterben 

beállított vészstop lefutási rámpa alapján. A hajtás addig 
nem indul el, amíg a vészstop jel él és az indítási jel nem 
kapcsol 0-ból 1-be.

A hajtás nem üzemel:
• 1 = Indítás engedélyezett.
• 0 = Indítás tiltott.

2

21.05 Emergency stop 
source

Vészstop jel forrás kiválasztása. A leállítási módja a 21.04 
Emergency stop mode paraméterben beállítható.
0 = Vészstop aktív
1 = Normál működés
Megjegyzés: ez a paraméter működés közben nem 
módosítható.

Inactive 
(true)

Active (false) 0. 0

Inactive (true) 1. 1

DIIL DIIL bemenet (10.02 DI delayed status, bit 15). 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 3

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 4

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 5

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 6

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 7

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 8

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 11

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 12

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások fejezet a 
83. oldalon).

-

21.06 Zero speed limit Meghatározza a 0 fordulat értéket. A motor rámpa szerint 
addig lassít, amíg el nem éri a beállított 0 fordulat értéket. Az 
érték elérése után szabad kifutással megáll.

30.00 rpm

0.00 … 30000.00 
rpm

Nulla fordulat érték. Lásd 46.01. 
par.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



Paraméterek   145
21.07 Zero speed delay Meghatározza a 0 fordulat késleltetés funkció értékét. Ez a 
funkció olyan alkalmazásoknál hasznos, ahol egyenletes és 
gyors újraindításra van szükség. A késleltetés alatt a hajtás 
pontosan tudja a forgórész helyzetét.

0 ms

Késleltetési idő nélkül:
A hajtás stop parancsot kap és a rámpa szerint lassítja a 
motort. A 21.06 Zero speed limit paraméterben beállított érték 
elérésekor a hajtás nem szabályozza tovább a motort. A 
motor ezután szabad kifutással megáll.

Késleltetési idővel:
A hajtás stop parancsot kap és a rámpa szerint lassítja a 
motort. A 21.06 Zero speed limit paraméterben beállított érték 
elérésekor a késleltetés funkció aktíválódik. A késleltetés 
ideje alatt a fordulat szabályozó aktív marad: az inverter 
forgatja a motort és a hajtás készen áll egy gyors 
újraindításra. Ez a funkció használható például léptetési 
funkciónál.

0 … 30000 ms Nulla fordulat késleltetés. 1 = 1 ms

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Fordulat vezérlő kikapcsolt. 
Motor szabad kifutással megáll.

Fordulat

Idő

Fordulat vezérlő aktív marad. 
Motor tényleges 0 fordulatra 
lassul.

Fordulat

IdőKésleltetés
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21.08 DC current control Aktiválja/deaktiválja a DC tartás és utómágnesezési funkciót. 
Lásd DC mágnesezés (45. oldal). fejezet
Megjegyzés: A DC mágnesezés a motor melegedéséhez 
vezethet. Azoknál az alkalmazásoknál, ahol hosszú 
mágnesezési időre van szükség, kényszerhűtőtt motor 
használata javasolt. DC mágnesezés nem akadályozza meg 
a motort a forgástól, ha állandó nyomaték éri a motort.

00b

0000h…FFFFh DC mágnesezés választás. 1 = 1

21.09 DC hold speed Meghatározza a DC tartás fordulatát. Lásd 21.08 DC current 
control paraméter és DC tartás (46. oldal) fejezet.

5.00rpm

0.00 … 1000.00 
rpm

DC tartás fordulat. Lásd 46.01 
par.

21.10 DC current 
reference

Meghatározza a DC tartás áram értékét százalékban a motor 
névleges áramából. Lásd 21.08 DC current control paraméter 
és DC mágnesezés (45.. oldal) fejezet.

30.0%

0.0 … 100.0% DC tartás áram. 1 = 1%

21.11 Post magnetization 
time

Meghatározza, hogy mennyi ideig legyen aktív utómágnese-
zés a motor leállásától számítva. A mágnesezési áram a 
21.10 DC current reference paraméterben beállított.
Lásd 21.08 DC current control paraméter

0 ms

0…30000 ms Utómágnesezési idő. 1 = 1 ms

21.13 Autophasing mode Autophasing módjának kiválasztás az azonosítás (ID run) 
során.
Lásd Autophasing (43. oldal) fejezet.

Turning

Turning Ez a mód adja a legpontosabb autophasing eredményt. Ez a 
mód ajánlott, ha a motor az azonosítás alatt működhet.
Megjegyzés: A motor ezen azonosítás (ID run ) során forog.

0

Standstill 1 Gyorsabb, mint a Turning mód, de nem annyira pontos. A 
motor nem forog az azonosítás altt.

1

Standstill 2 Egy alternatív állóhelyzeti autophasing mód. Ajánlott, ha a 
Turning mód nem használható és a  Standstill 1 módnál 
pontosabb azonosítás szükséges. Ez a mód lassabb, mint a 
Standstill 1.

2

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Érték

0 1 = DC tartás engedélyezett. Lásd DC tartás (46. oldal) fejezet.
Megjegyzés:
• Start jel nélkül a DC tartás nem működik.
• DC tartás funkció csak fordulat vezérlési módban aktiválható.
• DC tartás nem aktiválható, ha 99.04 Motor ctrl mode paraméter értéke Scalar.

1 1 = Utómágnesezés engedélyezett. Lásd Utómágnesezés (46. oldal) fejezet.
Megjegyzés: Utómágnesezés csak akkor elérhető, ha a motor megállítása rámpa 
szerint történik (lásd 21.03 Stop mode paraméter).

2…15 Foglalt
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21.18 Auto restart time A motor automatikusan újraindítható egy rövid tápfeszültség 
vesztés után az automatikus újraindítási funkcióval. Lásd 
Automatikus újraindítás (56. oldal) fejezet.
A funkció tiltott, ha a paraméter értéke 0.0 mp-re van állítva. 
Ellenkező esetben a paraméter meghatározza, hogy mennyi 
ideig tartó tápfeszültség kimaradás estén induljon újra 
automatikusan. Ez az idő tartalmazza az előmágnesezési 
késleltetést is.

5.0 s

0.0 s Automatikus újraindítás tiltott 0

0.1 … 5.0 s Maximum tápfeszültség kimaradás időtartama. 1 = 1 s

22
22 Speed reference 
selection

Fordulat referencia választás, motoros potencióméter 
beállítások.
Lásd vezérlési lánc diagramok a 354…356 oldalon.

22.01 Speed ref unlimited Megjeleníti a fordulat referencia választó blokk kimenetét. 
Lásd vezérlési lánc diagram a 355. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Választott fordulat referncia értéke. Lásd 46.01 
par.

22.11 Speed ref1 
selection

Fordulat referencia 1 választása. Lásd 22.13 Speed ref1 
function paraméter.

AI1 scaled

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (105. oldal). 2

FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (87. oldal). 4

FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (87. oldal). 5

DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (87. olda). 10

DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (88. oldal). 11

D2D or M/F 
reference 1

03.13 M/F or D2D ref1 (88. oldal). 12

D2D or M/F 
reference 2

03.14 M/F or D2D ref2 (88. oldal). 13

Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act (motoros potencióméter 
kimenete).

15

PID 40.01 Process PID actual value (folymat PID vezérlő 
kimenet).

16

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

22.12 Speed ref2 
selection

Fordulat referencia 2 választása.
Választáshoz, lásd 22.11 Speed ref1 selection paraméter.

Zero

22.13 Speed ref1 function A 22.11 Speed ref1 selection és 22.12 Speed ref2 selection 
paraméterekben választott referencia források közötti 
matematikai funkció kiválasztása. Az eredmény elérhető, 
mint Speed reference 1 a 22.14 Speed ref1/2 selection 
paraméterben.

Ref1

Ref1 22.11 Speed ref1 selection paraméterrel választott jel, 
fordulat referencia 1- ként használt.

0

Add A referencia források összege fordulat referencia 1- ként 
használt.

1

Sub 22.11 Speed ref1 selection - 22.12 Speed ref2 selection 
értékek különbsége fordulat referencia 1- ként használt.

2

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



148   Paraméterek
Mul A referencia források szorzata fordulat referencia 1- ként 
használt.

3

Min A kisebb értékű referencia forrás fordulat referencia 1- ként 
használt.

4

Max A nagyobb értékű referencia forrás fordulat referencia 1- ként 
használt.

5

22.14 Speed ref1/2 
selection

Fordulat referencia 1 és 2 közötti választás beállítása. (A 
források a refernciákhoz a 22.11 Speed ref1 selection és 
22.12 Speed ref2 selection paraméterrel meghatározott.)
0 = Fordulat referencia 1
1 = Fordulat referencia 2

Speed 
reference 1

Speed reference 1 0. 0

Speed reference 2 1. 1

Follow Ext1/Ext2 
selection

06.01 Main control word, bit 11 (89. oldal). 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 3

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 4

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 5

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 6

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 7

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 8

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 11

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 12

Other [bit] Specifikus bit egy másik paraméterből. -

22.15 Additive speed ref1 Meghatároz egy referencia értéket, amelyet hozzáad a 
fordulat referenciához a kiválasztása után (lásd 354. oldal).
Választáshoz, lásd 22.11 Speed ref1 selection paraméter.
Megjegyzés: biztonsági okokból a hozzáadás nem 
engedélyezett, ha bármelyik stop funkció aktív.

Zero

22.16 Speed share Meghatározza a fordulat referencia 1/2 skálázási értékét 
(fordulat referencia 1 vagy 2 a megadott értékkel szorzott). 
Fordulat referencia 1 vagy 2 a 22.14 Speed ref1/2 selection 
paraméterrel választott.

1.000

-8.000 …8.000 Fordulat referencia skálázási faktor. 1000 = 1

22.17 Additive speed ref2 Meghatároz egy referencia értéket, amelyet hozzáad a 
fordulat osztás után (lásd 354. oldal).
Választáshoz, lásd 22.11 Speed ref1 selection paraméter.
Megjegyzés: biztonsági okokból a hozzáadás nem 
engedélyezett, ha bármelyik stop funkció aktív.

Zero

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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22.21 Constant speed 
function

Meghatározza az állandó fordulat kiválasztás módját és az 
aktuális forgásirány használható-e vagy sem állandó fordulat 
aktiválása esetén.

00b

0000h…FFFFh Állandó fordulat konfiguráló szó. 1 = 1

22.22 Constant speed 
sel1

Ha 22.21 Constant speed function paraméter bit 0 értéke 0 
(különálló), válasszon egy forrást, amely akiválja az Állandó 
fordulat 1-t.
Ha 22.21 Constant speed function paraméter bit 0 értéke 1 
(csomag), ez a paraméter és a 22.23 Constant speed sel2 , 
22.24 Constant speed sel3 paraméterek segítségével állítsa 
be az állandó fordulatokat az alábbi táblázat segítségével:

DI5

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Információ

0 Állandó fordulat 
mód

1 = Csomag: 7 állandó fordulat választható a 22.22, 22.23 és 22.24 
paraméterek használatával.

0 = Különálló: Állandó fordulat 1, 2 és 3 külön-külön aktiválhatók 22.22, 
22.23 és 22.24 paraméterek használatával. Probléma esetén a kisebb 
értékű fordulat kapja a priortást.

1 Irány 1 = Indulási irány: Az állandó fordulat forgásirányának meghatározásá-
hoz figyelembe a veszi beállított állandó fordulatok (22.26…22.32 
paraméterek) előjelét és megszorozza a forgásirány előjelével (előre: 
+1, hátra: -1). Például, ha a hajtás iránya hátra és aktív állandó fordulat 
iránya is hátra, a hajtás előre irányba forgatja a motort.

0 = Paraméter szerint: A forgásirány megegyezik a 22.26…22.32 
paraméterekben beállított állandó fordulat jelével.

2…15 Foglalt

22.22 par. 
megadott 

forrás

22.23 par. 
megadott 

forrás

22.24 par. 
megadott 

forrás
Állandó fordulat aktív

0 0 0 None

1 0 0 Állandó fordulat 1

0 1 0 Állandó fordulat 2

1 1 0 Állandó fordulat 3

0 0 1 Állandó fordulat 4

1 0 1 Állandó fordulat 5

0 1 1 Állandó fordulat 6

1 1 1 Állandó fordulat 7
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DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

22.23 Constant speed 
sel2

Ha 22.21 Constant speed function paraméter bit 0 értéke 0 
(különálló), válasszon egy forrást, amely akiválja az Állandó 
fordulat 2-t.
Ha 22.21 Constant speed function paraméter bit 0 értéke 1 
(csomag), ez a paraméter és a 22.23 Constant speed sel2 , 
22.24 Constant speed sel3 paraméterek segítségével állítsa 
be az állandó fordulatokat.
Kiválasztáshoz lásd 22.22 Constant speed sel1 paraméter.

Off

22.24 Constant speed 
sel3

Ha 22.21 Constant speed function paraméter bit 0 értéke 0 
(különálló), válasszon egy forrást, amely akiválja az Állandó 
fordulat 3-t.
Ha 22.21 Constant speed function paraméter bit 0 értéke 1 
(csomag), ez a paraméter és a 22.23 Constant speed sel2 , 
22.24 Constant speed sel3 paraméterek segítségével állítsa 
be az állandó fordulatokat.
Kiválasztáshoz lásd 22.22 Constant speed sel1 paraméter.

Off

22.26 Constant speed 1 Meghatározza állandó fordulat 1 értékét. 300.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 1 Lásd 46.01 
par

22.27 Constant speed 2 Meghatározza állandó fordulat 2 értékét. 0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 2 Lásd 46.01 
par

22.28 Constant speed 3 Meghatározza állandó fordulat 3 értékét. 0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 3 Lásd 46.01 
par

22.29 Constant speed 4 Meghatározza állandó fordulat 4 értékét. 0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 4 Lásd 46.01 
par

22.30 Constant speed 5 Meghatározza állandó fordulat 5 értékét. 0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 5 Lásd 46.01 
par

22.31 Constant speed 6 Meghatározza állandó fordulat 6 értékét. 0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 6 Lásd 46.01 
par

22.32 Constant speed 7 Meghatározza állandó fordulat 7 értékét 0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Állandó fordulat 7 Lásd 46.01 
par

22.41 Speed ref safe Meghatározza a biztonságos fordulat referenciát, ami a 
felügyelet paraméterekkel használt:
• 49.05 Communication loss action
• 50.02 FBA A comm loss func.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Biztonságos fordulat referencia. Lásd 46.01 
par

22.42 Jogging 1 ref Meghatározza a fordulat referenciát a léptető 1 funkcióhoz. 
További információk a 39. oldalon olvashatók.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia a léptető 1 funkcióhoz. Lásd 46.01 
par

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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22.43 Jogging 2 ref Meghatározza a fordulat referenciát a léptető 2 funkcióhoz. 
További információk a 39. oldalon olvashatók.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia a léptető 2 funkcióhoz. Lásd 46.01 
par

22.51 Critical speed 
function

Engedélyezi/tiltja a kritikus fordulat funkciót. Továbbá 
megadja, hogy a beállított értékek mindkét forgásirányra 
vonatkoznak-e vagy sem.
Lásd Kritikus fordulatok/frekvenciák (36. oldal) fejezet.

00b

0000h…FFFFh Kritikus fordulat konfiguráló szó. 1 = 1

22.52 Critical speed 1 low Megadja a kritikus fordulat tartomány 1 alsó határát.
Megjegyzés: Ez az érték kisebb vagy egyenlő, mint a 22.53 
Critical speed 1 high paraméterben beállított érték.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Kritikus fordulat 1 alsó határ. Lásd 46.01 
par

22.53 Critical speed 1 
high

Megadja a kritikus fordulat tartomány 1 felső határát.
Megjegyzés: Ez az érték nagyobb vagy egyenlő, mint a 
22.52 Critical speed 1 low paraméterben beállított érték.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Kritikus fordulat 1 felső határ. Lásd 46.01 
par

22.54 Critical speed 2 low Megadja a kritikus fordulat tartomány 2 alsó határát.
Megjegyzés: Ez az érték kisebb vagy egyenlő, mint a 22.55 
Critical speed 2 high paraméterben beállított érték.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Kritikus fordulat 2 alsó határ. Lásd 46.01 
par

22.55 Critical speed 2 
high

Megadja a kritikus fordulat tartomány 2 felső határát.
Megjegyzés: Ez az érték nagyobb vagy egyenlő, mint a 
22.54 Critical speed 2 low paraméterben beállított érték.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Kritikus fordulat 2 felső határ. Lásd 46.01 
par

22.56 Critical speed 3 low Megadja a kritikus fordulat tartomány 3 alsó határát.
Megjegyzés: Ez az érték kisebb vagy egyenlő, mint a 22.57 
Critical speed 3 high paraméterben beállított érték.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Kritikus fordulat 3 alsó határ. Lásd 46.01 
par

22.57 Critical speed 3 
high

Megadja a kritikus fordulat tartomány 3 felső határát.
Megjegyzés: Ez az érték nagyobb vagy egyenlő, mint a 
22.56 Critical speed 3 low paraméterben beállított érték.

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Kritikus fordulat 3 felső határ. Lásd 46.01 
par

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Engedélyezett 1 = Engedélyezett: Kritikus fordulat engedélyezett.

0 = Tiltott: Kritikus fordulat tiltott.

1 Előjel mód 1 = Előjeles: Figyelembe veszi a 22.52…22.57 paraméterek előjelét.

0 = Abszolút: 22.52…22.57 paraméterek értékei abszolút értékként 
kezeltek. Minden tartomány érvényes mindkét forgásirányra.

2…15 Foglalt
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22.71 Motor 
potentiometer 
function

Aktíválja és kiválasztja a motoros potméter módját.
Lásd Motoros potencióméter (42. oldal) fejezet.

Disabled

Disabled Motoros potméter tiltott és az értéke 0-ra állított. 0

Enabled (init at 
power-up)

Ha engedélyezett, először a 22.72 Motor potentiometer initial 
value paraméterben beállított értéket alkalmazza. Az érték a 
22.73 Motor potentiometer up source és 22.74 Motor 
potentiometer down source paraméterben beállított 
forrássokhoz is illeszthető.
Feszültség kimaradás után visszatér a 22.72 paraméterben 
beállított értékhez.

1

Enabled (resume at 
power-up)

Mint az Enabled (init at power-up), de feszültség kimaradás 
után visszatér az utolsó értékhez..

2

22.72 Motor 
potentiometer initial 
value

Meghatározza a motoros potméter kezdeti (start) értékét. 
Választáshoz lásd 22.71 Motor potentiometer function 
paraméter.

0.00

-32768.00  … 
32767.00

Motoros potméter kezdeti értéke. 1 = 1

22.73 Motor 
potentiometer up 
source

Állítsa be a motoros potméter fel jelének forrását.
0 = Nincs változás
1 = Nőveli a potméter értékét (ha a fel és le forrás egyszerre 
aktív az érték nem változik).

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

22.74 Motor 
potentiometer down 
source

Állítsa be a motoros potméter le jelének forrását.
0 = Nincs változás
1 = Nőveli a potméter értékét (ha a fel és le forrás egyszerre 
aktív az érték nem változik).
Választáshoz lásd 22.73 Motor potentiometer up source 
paraméter.

Off

22.75 Motor 
potentiometer ramp 
time

Meghatározza a motoros potméter váltási idejét. Ez 
paraméter specifikálja azt az időt, amely alatt a potméter eléri 
a minimum (22.76) értékről a maximum (22.77) értéket. 
Mindkét irányra ez az idő érvényes.

60.0 s

0.0 … 3600.0 s Motoros potméter változási ideje. 10 = 1 s

22.76 Motor 
potentiometer min 
value

Meghatátozza a motoros potméter minumim értékét. -1500.00

-32768.00  … 
32767.00

Motor potméter minimum. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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22.77 Motor 
potentiometer max 
value

Meghatátozza a motoros potméter maxumim értékét. 1500.00

-32768.00  … 
32767.00

Motor potméter maximum. 1 = 1

22.80 Motor 
potentiometer ref 
act

A motoros potméter funkció kimenete. (A motoros potméter 
22.71…22.74 paraméterekkel állítható be.)
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00  … 
32767.00

Motor potméter értéke. 1 = 1

22.81 Speed reference 1 
act

Megmutatja a referencia forrás 1 értékét (22.11 Speed ref1 
selection paraméterben választott). Lásd vezérlési lánc 
diagram a 354. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Referencia forrás 1 értéke. Lásd 46.01 
par

22.82 Speed reference 2 
act

Megmutatja a referencia forrás 2 értékét (22.12 Speed ref2 
selection paraméterben választott). Lásd vezérlési lánc 
diagram a 354. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Referencia forrás 2 értéke. Lásd 46.01 
par

22.83 Speed reference 3 
act

Megmutatja a fordulat referencia értékét a 22.13 Speed ref1 
function paraméterben választott matematikai művelet és 
referencia 1/2 (22.14 Speed ref1/2 selection) választás után. 
Lásd vezérlési lánc diagram a 354. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia forrás választás után. Lásd 46.01 
par

22.84 Speed reference 4 
act

Megmutatja a fordulat referencia értékét az első fordulat 
hozzáadás alkalmazás után (22.15 Additive speed ref1). 
Lásd vezérlési lánc diagram a 354. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia hozzáadás 1 után. Lásd 46.01 
par

22.85 Speed reference 5 
act

Megmutatja a fordulat referencia értékét a fordulat osztás 
skálázás alkalmazás után (22.16 Speed share). Lásd 
vezérlési lánc diagram a 354. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia fordulat osztás skálázás után. Lásd 46.01 
par

22.86 Speed reference 6 
act

Megmutatja a fordulat referencia értékét a második fordulat 
hozzáadás alkalmazás után (22.17 Additive speed ref2). 
Lásd vezérlési lánc diagram a 354. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia hozzáadás 2 után. Lásd 46.01 
par

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



154   Paraméterek
22.87 Speed reference 7 
act

Megmutatja a fordulat referencia értéket a kritikus fordulat 
alkalmazás előtt. Lásd vezérlési lánc diagram a 354. oldalon. 
Az érték a 22.86 Speed reference 6 act paraméterből kapott, 
ha nincs felülírva
• bármely állandó fordulat
• léptető referencia
• network control referencia
• vezérlőpanel referencia
• biztonságos fordulat referencia értékkel.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia kritikus fordulat alkalmazás előtt. Lásd 46.01 
par

23
23 Speed reference 
ramp

Fordulat referencia rámpa beállítások.
Lásd vezérlési lánc diagram 356 oldalon.

23.01 Speed ref ramp in Megmutatja a fordulat referencia értékét rámpázás és 
formázás előtt r/min értékben. Lásd vezérlési lánc diagram 
356. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia rámpa és formázás előtt. Lásd 46.01 
par.

23.02 Speed ref ramp out Megmutatja a fordulat referencia értékét rámpázás és 
formázás után r/min értékben. Lásd vezérlési lánc diagram 
356. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia rámpa és formázás után. Lásd 46.01 
par.

23.11 Ramp set selection Forrás jel választás a 23.12…23.15 paraméterekben 
beállított fel-/lefutási idők közötti váltáshoz.
0 = Felfutási idő 1 és lefutási idő 1 használt
1 = Felfutási idő 2 és lefutási idő 2 használt

DI4

Acc/Dec time 1 0. 1

Acc/Dec time 2 1. 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-
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23.12 Acceleration time 1 Felfutási idő 1 határozza meg, azaz azt az időt, ami az álló-
helyzetből a 46.01 Speed scaling paraméterben beállított 
fordulat elérésig szükséges.
Ha a fordulat referencia gyorsabban emelkedik, mint a 
beállított felfutási idő, a motor felfutási időnek megfelelően 
fog gyorsulni.
Ha a fordulat referencia lassabban emelkedik, mint a 
beállított felfutási idő, a motor referencia értékének 
megfelelően fog gyorsulni.
Túl rövid felfutási idő esetén a hajtás felül fogja bírálni a 
beállított felfutási időt azért, hogy a hajtás a biztonságos 
működési tartományon belül maradjon.

20.000 s

0.000 …1800.000 s Felfutási idő 1. 10 = 1 s

23.13 Deceleration time 1 Lefutási idő 1-t határozza meg, azaz azt az időt, ami a 
maximális fordulatról a 46.01 Speed scaling paraméterben 
beállított fordulat elérésig szükséges.

Ha a fordulatszám referencia lassabban csökken, mint a 
beállított lefutási idő, a motor mindig a referencia értéknek 
megfelelő fordulatszámmal fog forogni.
Ha a fordulatszám referencia gyorsabban csökken, mint a 
beállított lefutási idő, a motor a lefutási időnek megfelelően 
fog lassulni.
Túl rövid lefutási idő esetén a hajtás felül fogja bírálni a 
beállított lefutási időt azért, hogy biztonságos működési 
tartományon belül maradjon. 
Ha úgy érzi, hogy a beállított lefutási idő túl rövid lehet, 
győződjön meg arról hogy a DC túlfeszültség szabályozó (DC 
overvoltage control) be van kapcsolva (30.30 Overvoltage 
control paraméter).
Megjegyzés: Ha nagy lendítő tömegű gépnél rövid lefutási 
időre van szükség, a hajtást elektronikus fék opcióval kell 
ellátni, például fékcsopperrel, fékellenállással.

20.000 s

0.000 …1800.000 s Lefutási idő 1. 10 = 1 s

23.14 Acceleration time 2 Meghatározza a felfutási 2 idejét. Lásd 23.12 Acceleration 
time 1 paraméter.

60.000 s

0.000 …1800.000 s Felfutási idő 2. 10 = 1 s

23.15 Deceleration time 2 Meghatározza a lefutási 2 idejét. Lásd 23.13 Deceleration 
time 1 paraméter.

60.000 s

0.000 …1800.000 s Lefutási idő 2. 10 = 1 s
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23.16 Shape time acc 1 Meghatározza a felfutási rámpa formáját a motor indításától.

0.00 s: Egyenes. Állandó felfutási vagy lefutási meredekség-
hez és lassú változáshoz.
0.01 … 1000.00 s: S-görbe. Az S-görbék ideálisak törékeny 
anyagot szállító szállítószalagokhoz, vagy olyan alkalmaz-
ások esetén ahol lágy átmenetre van szükség a sebesség 
megváltoztatása során. Az S görbe szimmetrikus íveket 
tartalmaz a végeken és egy egyenes szakaszt a közbülső 
részen.
Gyorsulás:

Lassítás:

0.000 s

0.000 …1800.000 s Rámpa forma gyorsítás kezdeténél. 10 = 1 s

23.17 Shape time acc 2 Meghatározza a felfutási rámpa formáját a gyorsítás végénél. 
Lásd 23.16 Shape time acc 1 paraméter.

0.000 s

0.000 …1800.000 s Rámpa forma gyorsítás végénél. 10 = 1 s

23.18 Shape time dec 1 Meghatározza a lefutási rámpa formáját a lassítás 
kezdeténél. Lásd 23.16 Shape time acc 1 paraméter.

0.000 s

0.000 …1800.000 s Rámpa forma lassítás kezdeténél. 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

S -görbe rámpa: 
23.17 > 0 s

Egyenes rámpa: 
23.16 = 0 s

Egyenes rámpa: 
23.17 = 0 s

S -görbe rámpa:
23.16 > 0 s

Fordulat

Idő

S -görbe rámpa: 
23.18 > 0 s

Egyenes rámpa: 
23.18 = 0 s

S -görbe rámpa::
23.19 > 0 s

Fordulat

Idő

Egyenes rámpa:
23.19 = 0 s
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23.19 Shape time dec 2 Meghatározza a lefutási rámpa formáját a lassítás végénél. 
Lásd 23.16 Shape time acc 1 paraméter.

0.000 s

0.000 …1800.000 s Rámpa forma lassítás végénél. 10 = 1 s

23.20 Acc time jogging Felfutási idő 1 határozza meg, azt az időt, ami az álló-
helyzetből a 46.01 Speed scaling paraméterben beállított 
fordulat elérésig szükséges a léptetési funkcióhoz.
Lásd Léptetés (Jogging) (39. oldal) fejezet.

60.000 s

0.000 …1800.000 s Felfutási idő léptetéshez. 10 = 1 s

23.21 Dec time jogging Lefutási idő 1-t határozza meg, azt az időt, ami a maximális 
fordulatról a 46.01 Speed scaling paraméterben beállított 
fordulat elérésig szükséges a léptetési funkcióhoz.
Lásd Léptetés (Jogging) (39. oldal) fejezet.

60.000 s

0.000 …1800.000 s Lefutási idő léptetéshez. 10 = 1 s

23.23 Emergency stop 
time

Meghatározza azt az időt, amely alatt a hajtás megáll, ha 
vészstop OFF3 jel érkezik (azon idő, amely a maximális 
fordulatról a 46.01 Speed scaling paraméterben beállított 
fordulat elérésig szükséges). Vészstop módja és aktivációs 
jelét a 21.04 Emergency stop mode és 21.05 Emergency stop 
source paraméterekben lehet beállítani. A vészstop 
terepibuszon keresztül is aktiválható.
Megjegyzés: A vészstop Off1 a 23.11…23.19 paraméretek-
ben beállított lefutási rámpát használja.

3.000 s

0.000 …1800.000 s Vészstop OFF3 lefutási idő. 10 = 1 s

23.24 Ramp in zero Forrás választás, amely 0-ba kényszeríti a fordulat 
referenciát.
0 = Fordulat referencia 0-ba kényszerítése
1 = Normál működés

Inactive

Active 0. 0

Inactive 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

23.26 Ramp out balance 
enable

Forrás választás a fordulat referencia rámpa kiegyensúlyozás 
engedélyezéséhez/tiltáshoz. Lásd 23.27 Ramp out balance 
ref paraméter.
0 = Tiltott
1 = Engedélyezett

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3
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DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

23.27 Ramp out balance 
ref

Meghatározza a fordulat rámpa kiegyensúlyozás 
referenciáját. A rámpa generátor kimenete erre az értékre 
kényszerített, ha kiegyensúlyozás engedett (lásd 23.26 Ramp 
out balance enable paraméter).

0.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat rámpa kiegyensúlyozás referencia. Lásd 46.01 
par.

23.28 Variable slope 
enable

Változó meredekség funkció aktiválása. Szabályozza a 
fordulat rámpa meredekségét a fordulat referencia változás 
változásában.
Ha a egy külső vezérlésű rendszer jel frissítési intervalluma 
és a változó meredekségi arány (23.29 Variable slope rate) 
egyenlő, a fordulat referencia 3 (22.83 Speed reference 3 act) 
egy egyenes vonal.

A funkció csak távvezérlés esetén aktív.

Off

Off Változó meredekség tiltva. 0

On Változó meredekség engedélyezve (helyi vezérlési módban 
nem érhető el).

1

23.29 Variable slope rate Meghatározza a változó meredekség változás arányát, ha 
kiegyensúlyozás engedett.
A legjobb eredményért, használja a referencia frissítés 
értékét ebben a paraméterben.

50 ms

2…30000 ms Változó meredekségi arány. 1 = 1 ms

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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22.83 Speed reference 3 act

Fordulat referencia

Idő
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24
24 Speed reference 
conditioning

Fordulat hiba számítás; fordulat hiba ablak konfigurálás; 
fordulat hiba lépés.
Lásd vezérlési lánc diagram 358 és 359 oldalon.

24.01 Used speed 
reference

Megjeleníti a rámpázott és javított fordulat referenciát 
(fordulat hiba számítás előtt). 
Lásd vezérlési lánc diagram 358 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Fordulat referencia a fordulat hiba számításhoz. Lásd 46.01 
par.

24.02 Used actual speed Megjeleníti a visszajelzett fordulatot a fordulat hiba 
számításhoz. Lásd vezérlési lánc diagram 358 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Visszajelzett fordulatot a fordulat hiba számításhoz. Lásd 46.01 
par.

24.03 Speed error filtered Megjeleníti a szűrt fordulat hibát. Lásd vezérlési lánc diagram 
358 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0 rpm

Szűrt fordulat hiba. Lásd 46.01 
par.

24.04 Speed error 
negative

Megjeleníti az invertált (szűrés nélkül) fordulat hibát. Lásd 
vezérlési lánc diagram 358 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0 rpm

Invertált fordulat hiba. Lásd 46.01 
par.

24.11 Speed correction Meghatározza a fordulat referencia korrekciót. Ez az érték 
hozzáadódik a rámpa és a korlátozás közötti meglévő 
értékhez. Lásd vezérlési lánc diagram 358 oldalon.

0

-10000…10000 Fordulat referencia korrekció. Lásd 46.01 
par.

24.12 Speed error filter 
time

Meghatározza a fordulat hiba alul áteresztő szűrő 
időállandóját.
Ha a fordulat referencia gyakran változik, a lehetséges 
interferenciák a fordulatban szűrhetők egy a fordulat hiba 
szűrővel. Szűrővel csökkentett hullámosság problémákat 
okozhat a fordulat referencia tuningban. Hosszú időállandó 
és gyors felfutási idő ellentmond egymásnak. A nagyon 
hosszú időállandó bizonytalan vezérlést eredményez.

0 ms

0…10000 ms Fordulat hiba szűrő időállandó. 0 = szűrés tiltott. 1 = 1 ms
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24.41 Speed error window 
control enable

Fordulat hiba ablak engedélyezése vagy tiltása.
Megjegyzés: Fordulat hiba ablak vezérlés, csak akkor 
hatásos, ha a Add működési mód van kiválasztva (lásd19.12 
és 19.14 paraméter).
A fordulat hiba ablak vezérlés egy fordulat felügyeleti funkció 
nyomaték vezérelt hajtásokhoz. Felügyeli a fordulat hiba 
értékét (fordulat referencia - aktuális fordulat). Normál 
működési tartományban az ablak vezérlő nullán tartja a 
fordulat vezérlő bemenetét. A fordulat vezérlő csak akkor vált, 
ha a fordulat hiba kívül esik az ablakon.
Ha a fordulat hiba kívül kerül az ablakon a hiba határon felüli 
értéke a fordulat vezérlőhöz kerül. A fordulatszám vezérlő 
létrehoz egy referencia tagot a bemeneti jel és az erősítés 
függvényében (25.02 Proportional gain), amelyet a nyomaték 
kiválasztó hozzáad a nyomaték referenciához. Az eredmény 
egy belső nyomaték referenciaként használt.
A 24.43 Speed error window high és 24.44 Speed error 
window low paraméterek határozzák meg az ablak határait, a 
következő ábra szerint:

Ne feledje a 24.44 (24.43 helyett) paraméter határozza meg a 
túlterhelés határát mindkét forgásirányban. Ez azért van, 
mert a funkció figyeli a fordulat hibát (ami negatív fordulat 
túllépés esetén, pozitív alacsony fordulat esetén).
Példa: teljesítmény vesztési állapotban, a hajtás belső 
nyomaték referencia értéke csökken, hogy megelőzze a 
motor túlzott fordulatszám növekedését.  Ha az abak vezérlés 
inaktív a motor fordulatszáma, addig nő, amíg el nem éri a 
beállított határértéket.

Disable

Disable Fordulat hiba ablak vezérlés inaktív. 0

Enable Fordulat hiba ablak vezérlés aktív. 1

24.43 Speed error window 
high

Meghatározza a fordulat hiba ablak felső határértékét Lásd 
24.41 Speed error window control enable paraméter.

0.00 rpm

0.00 … 3000.00 
rpm

Fordulat hiba ablak felső határértéke. Lásd 46.01 
par.
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24.44 Speed error window 
low

Meghatározza a fordulat hiba ablak alsó határértékét Lásd 
24.41 Speed error window control enable paraméter.

0.00 rpm

0.00 … 3000.00 
rpm

Fordulat hiba ablak alsó határértéke.. Lásd 46.01 
par.

24.46 Speed error step Meghatároz egy kiegészítő fordulat hiba lépést, amit hozzá 
kell adni a fordulat vezérlő bemenetéhez (és hozzáadni a 
fordulat hiba értékét).

0.00 rpm

-3000.00 … 
3000.00 rpm

Fordulat hiba lépés. Lásd 46.01 
par.

25
25 Speed control Hajtás vezérlő beállítások.

Lásd vezérlési lánc diagram 358 és 359 oldalon.

25.01 Torque reference 
speed control

Megjeleníti a fordulat vezérlő kimenetét, amely átadásra kerül 
a nyomték vezérlőbe. Lásd vezérlési lánc diagram 359 
oldalon. 
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Korlátozott fordulat vezérlő kimeneti nyomatéka. Lásd 46.03 
par.

25.02 Proportional gain A fordulatszám-szabályozó viszonylagos erősítését határoz-
za meg. A túl nagy erősítés a fordulatszám állandó lengésé-
hez vezethet.
Az alábbi ábra a fordulatszám szabályozó kimenetét mutatja 
egy állandó
nagyságú hibajel ugrást követően.

10.00

Ha az erősítés értéke 1-re állított, a hiba érték 10%-os 
változása a fordulat vezérlő kimenetén 10% változás történik.

0.00 …250.00 Arányos erősítés fordulat vezérlőre. 100 = 1
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Erősítés = Kp = 1
TI = Integrálási idő = 0
TD= Differenciálási idő = 0

%

Vezérlő
kimenet =

Kp × e

Idő

e = Hiba érték

Vezérlő kimenet

Hiba érték
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25.03 Integration time A fordulatszám-szabályozó integrálási idejét határozza meg. 
Az integrálási idő azt a meredekséget határozza meg, mely 
szerint a szabályozó kimenete változik, állandó hibajel 
hatására és a vezérlő arányos erősítése 1. Minél rövidebb az 
integrálási idő, annál gyorsabb az állandó hibajel 
kompenzálása. Túl rövid integrálási idő instabillá teszi a 
szabályozást.
Ha paraméter értékét 0-ra állítja a vezérlő I része tiltott.
Anti-windup leállítja az integrátort, ha a vezérlő kimenete 
limitált.
Az alábbi ábra a fordulatszám szabályozó kimenetét mutatja, 
egy állandó nagyságú hibajel ugrást követően.

2.50 s

0.00 … 1000.00 s Integrációs idő 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Kp × e

Kp × e

%

e = Hiba érték

Idő

Erősítés = Kp = 1
TI = Integrálási idő > 0
TD= Differenciálási idő = 0

Vezérlő kimenet

TI
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25.04 Derivation time A fordulatszám-szabályozó differenciálási idejét határozza 
meg. A differenciáló tag felerősíti a szabályozó kimenetének 
változását a hibajel változások során. Minél hoszabb a 
differenciálási idő, annál nagyobb mértékben változik a 
fordulatszám szabályozó kimenete, hibajel változás során. 
Ha a differenciálási idő értéke 0, a szabályozó PI 
szabályozóként működik. A differenciálás a szabályozást 
érzékennyé teszi a zavarokkal szemben.
Az alábbi ábra a fordulatszám szabályozó kimenetét mutatja 
egy állandó nagyságú hibajel ugrást követően.

0.000 s

Figyelem: Ennek a paraméternek a megváltoztatása csak 
impulzusadóhasználata mellett javasolt.

0.000 … 10000.000 
s

Differenciálási idő. 1000 = 1 s

25.05 Derivation filter time Meghatározza a differenciál szűrő időállandóját. Lásd 25.04 
Derivation time paraméter.

8 ms

0…10000 ms Differenciál szűrő időállandó. 1 = 1 ms

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Erősítés = Kp = 1
TI = Integrációs idő > 0
TD= Differenciálási idő > 0
Ts= Mintavételezési idő = 250 µs
De = Két mintavételezés közötti hibajel változás

Kp × TD × 
De

Ts

Vezérlő kimenet

e = Hiba érték

Hiba érték

IdőTI

Kp × e

Kp × e

%
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25.06 Acc comp 
derivation time

A gyorsítást(/lassítást) kompenzáló differenciáló tag idejét 
határozza meg. Gyorsításkor - a tehetetlenségi nyomaték 
kompenzálására - az alapjel deriváltja hozzáadódik
a fordulatszám szabályozó kimenetéhez. A differenciáló tag 
működése a 25.04 Derivation time paraméterben látható.
Megjegyzés: Gyakorlati tapasztalatok alapján ezt a 
paramétert a motor és a hajtott gép együttes mechanikai 
időállandójának 50 és 100 %-a közé célszerű beállítani.
Az alábbi ábra nagy lendítő tömegű terhelés normál 
gyorsítása során tapasztalható válaszfüggvényeket mutatja.
Gyorsítási kompenzáció nélkül:

Gyorsítási kompenzációval:

0.00 s

0.00 … 1000.00 s Gyorsítási kompenzáció derivációs idő. 10 = 1 s

25.07 Acc comp filter time Meghatározza a gyorsítás(/lassítás) kompenzáló szűrő 
idóállandót. Lásd 25.04 Derivation time és 25.06 Acc comp 
derivation time paraméterek.

8.0 ms

0.0 … 1000.0 ms Gyorsítás/lassítás kompenzáló szűrő idóállandó. 1 = 1 ms

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Idő

Fordulat ref.

Aktuális ford.

Idő

Fordulat ref.

Aktuális ford.
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25.08 Drooping rate Meghatározza az ejtési arányt a motor névleges fordulat %-
ában. Az ejtés csökkenti a motor fordulatát, míg a terhelés kis 
mértékben nő. Az aktuális fordulat egy bizonyos értékig 
csökken, a beállított ejtési aránytól és a hajtás terhelésétől  (= 
nyomaték referencia / fordulat vezérlő kimenet) függően. 
100% fordulat vezérlő kimenetnél az ejtés a névleges érték, 
pl.: ennek a paraméternek az értékével egyenlő. Az ejtési 
effektus a csökkenő terheléssel, lineáris csökken nullára.
Az ejtési arány használható, például Master/Follower alkal-
mazásoknál. Master/Follower alkalmazásokban a motor 
tengelyek egymáshoz kuplungoltak. 
A megfelelő ejtési arány az adott alkalmazáshoz csak próbák 
segítségével található meg.

0.00%

0.00 … 100.00% Ejtési arány. 100 = 1%

25.09 Speed ctrl balance 
enable

Forrás választás a fordulat vezérlő kimenet egyensúlyozás 
engedélyezéséhez/tiltásához. Lásd 25.10 Speed ctrl balance 
reference paraméter.
0 = Tiltott
1 = Engedélyezett

Off

Off 0. 1

On 1. 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Motor fordulat 
%-osan a 
névleges 

fordulatból

100%

Fordulat csökkenés = Fordulat vezérlő kimenet × Ejtés × Névleges fordulat
Példa: Fordulat vezérlő kimenet 50%, ejtési arány 1%, hajtás névleges fordulata 1500 r/min.
Fordulat csökkenés = 0.50 × 0.01 × 1500 rpm = 7.5 rpm.

100%
25.08 Drooping rate

Nincs ejtés

Ejtés

Fordulat vezérlő
kimenet / %

Terhelés
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Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

25.10 Speed ctrl balance 
reference

Meghatározza referenciát a fordulat vezérlő kimenet 
egyensúlyozásához. A fordulat vezérlő kimenet értéke erre 
az értékre kényszerített, ha kiegyensúlyozás engedett (lásd 
25.09 Speed ctrl balance enable paraméter).
Azért, hogy a működés alatt sima működést garantáljon, a 
fordulat vezérlő D része tiltott és a felfutási kompenzáció 
nullára állított.

0.0

-300.0 … 300.0% Fordulat vezérlő kimenet kiegyensúlyozás referencia. 1 = 1

25.11 Min torque speed 
control

Meghatározza a fordulat vezérlő kimeneti nyomaték 
minimumát.

-300.0%

-1600.0 … 0.0% Fordulat vezérlő kimeneti nyomaték minimum. Lásd 46.03 
par.

25.12 Max torque speed 
control

Meghatározza a fordulat vezérlő kimeneti nyomaték 
maximumát.

300.0%

0.0 … 1600.0% Fordulat vezérlő kimeneti nyomaték maximum. Lásd 46.03 
par.

25.15 Proportional gain 
em stop

Meghatározza a fordulat vezérlő arányossági erősítését, ha a 
vészstop aktív. Lásd 25.02 Proportional gain paraméter.

10.00

1.00 … 250.00 Arányossági erősítés vészstop után. 100 = 1

25.53 Torque prop 
reference

Megjeleníti a fordulat vezérlő arányossági (P) részének 
kimenetét. Lásd vezérlési lánc diagram 359 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0%

Fordulat vezérlő arányossági (P) részének kimenete. Lásd 46.03 
par.

25.54 Torque integ 
reference

Megjeleníti a fordulat vezérlő integráló (I) részének 
kimenetét. Lásd vezérlési lánc diagram 359 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0%

Fordulat vezérlő integráló (I) részének kimenete. Lásd 46.03 
par.

25.55 Torque der 
reference

Megjeleníti a fordulat vezérlő differenciáló (D) részének 
kimenetét. Lásd vezérlési lánc diagram 359 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0%

Fordulat vezérlő diferenciáló (D) részének kimenete. Lásd 46.03 
par.

25.56 Torque acc 
compensation

Megjeleníti a gyorsítás kompenzáló funkció kimenetét. Lásd 
vezérlési lánc diagram 359 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0%

Gyorsítás kompenzáló funkció kimenete. Lásd 46.03 
par.

25.57 Torque reference 
unbalanced

Megjeleníti a fordulat vezérlő gyorsítás kompenzáló funkció 
kimenetét. Lásd vezérlési lánc diagram 359 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-30000.0 … 
30000.0%

Fordulat vezérlő gyorsítás kompenzáló funkció kimenete. Lásd 46.03 
par.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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26
26 Torque reference 
chain

Nyomaték referencia lánc beállítások.
Lásd vezérlési lánc diagram 360 és 362 oldalon.

26.01 Torque ref to TC Megjeleníti a nyomaték vezérlőtől kapott nyomaték 
referenciát százalékában. Lásd vezérlési lánc diagram 362 
oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia nyomaték vezérléshez. Lásd 46.03 
par.

26.02 Torque ref used Megjeleníti a nyomaték referenciát a frekvencia, feszültség 
és nyomaték korlátozás után a motor névleges fordulat 
százalékában. Lásd vezérlési lánc diagram 362 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia nyomaték vezérléshez. Lásd 46.03 
par.

26.08 Minimum torque ref Megadja a minimum nyomaték referenciát.. -300.0%

-1000.0 … 0.0% Minimum nyomaték referencia. Lásd 46.03 
par.

26.09 Maximum torque ref Megadja a maximum nyomaték referenciát. 300.0%

0.0 … 1000.0% Maximum nyomaték referencia. Lásd 46.03 
par.

26.11 Torque ref1 
selection

Nyomaték referencia 1 választás. Lásd  26.13 Torque ref1 
function paraméter.

Zero

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (lásd 104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (lásd 105. oldal). 2

FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (lásd 87. oldal). 4

FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (lásd 87. oldal). 5

DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (lásd 87. oldal). 10

DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (lásd 88. oldal). 11

D2D or M/F 
reference 1

03.13 M/F or D2D ref1 (lásd 88. oldal). 12

D2D or M/F 
reference 2

03.14 M/F or D2D ref2 (lásd 88. oldal). 13

Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act (motoros potméter 
kimenete).

15

PID 40.01 Process PID actual value (folymat PID szabályozó 
kimenete).

16

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

26.12 Torque ref2 
selection

Nyomaték referencia 2 választás. Lásd  26.13 Torque ref1 
function paraméter.
Kiválasztáshoz lásd 26.11 Torque ref1 selection paraméter.

Zero

26.13 Torque ref1 
function

A 26.11 Torque ref1 selection és 26.12 Torque ref2 selection 
paraméterekben választott referencia források közötti 
matamatikai funkció kiválasztása. Az eredmény a 26.14 
Torque ref1/2 selection paraméterben választható nyomaték 
referencia 1-nek.

Ref1

Ref1 A 26.11 Torque ref1 selection paraméterben választott jel 
nyomaték referencia 1-ként használt.

0

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Add A referencia források összege nyomaték referencia 1-ként 
használt.

1

Sub A 26.11 Torque ref1 selection és 26.12 Torque ref2 selection 
referencia források különbsége nyomaték referencia 1-ként 
használt.

2

Mul A referencia források szorzata nyomaték referencia 1-ként 
használt.

3

Min A kisebb értékű referencia forrás használt nyomaték 
referencia 1-ként.

4

Max A nagyobb értékű referencia forrás használt nyomaték 
referencia 1-ként

5

26.14 Torque ref1/2 
selection

Nyomaték referencia 1 és 2 közötti választás beállítása. (A 
források a referenciákhoz a 26.11 Torque ref1 selection és 
26.12 Torque ref2 selection paraméterrel meghatározott.)
0 = Nyomaték referencia 1
1 = Nyomaték referencia 2

Torque 
reference 1

Torque reference 1 0. 0

Torque reference 2 1. 1

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások (83. 
oldal) fejezet.

-

26.15 Load share Meghatározza a nyomaték referencia skálázási értékét (a 
nyomaték referencia megszorzása egy értékkel).

1.000

-8.000 … 8.000 Nyomaték referencia skálázási tényező. 1000 = 1

26.16 Torque additive 1 
source

Nyomaték referencia additív 1 forrás kiválasztása.
Megjegyzés: biztonsági okokból a hozzáadás nem 
engedélyezett, ha bármilyen vészstop funkció aktív.
Lásd vezérlési lánc diagram 360 oldalon.

Zero

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (lásd 104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (lásd 105. oldal). 2

FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (lásd 87. oldal). 4

FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (lásd 87. oldal). 5

DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (lásd 87. oldal). 10

DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (lásd 88. oldal). 11

D2D or M/F 
reference 1

03.13 M/F or D2D ref1 (lásd 88. oldal). 12

D2D or M/F 
reference 2

03.14 M/F or D2D ref2 (lásd 88. oldal). 13

Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act (motoros potméter 
kimenete).

15

PID 40.01 Process PID actual value (folymat PID szabályozó 
kimenete).

16

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

26.17 Torque ref filter time Meghatároz egy alul áteresztő szűrő időállandót nyomaték 
vezérléshez

0.000 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó nyomaték vezérléshez. 1000 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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26.18 Torque ramp up 
time

Meghatározza a nyomaték referencia felfutási idejét, pl.: 
mennyi idő alatt futassa fel a motort 0-ról a névleges 
fordulatig.

0.000 s

0.000 … 60.000 s Nyomaték referencia felfutási idő. 100 = 1 s

26.19 Torque ramp down 
time

Meghatározza a nyomaték referencia lefutási idejét, pl.: 
mennyi idő alatt futassa állítsa le a motort a névleges 
fordulatról 0 fordulatra.

0.000 s

0.000 … 60.000 s Nyomaték referencia lefutási idő. 100 = 1 s

26.25 Torque additive 2 
source

Nyomaték referencia additív 2 forrás kiválasztása.
Az érték a választott forrástól kapott és hozzáadódik a 
nyomaték referenciához a működési mód kiválasztás után. 
Ezek miatt a hozzáadás csak fordulat és nyomaték 
módokban választható.
Megjegyzés: biztonsági okokból a hozzáadás nem 
engedélyezett, ha bármilyen vészstop funkció aktív.
Lásd vezérlési lánc diagram 362 oldalon.

Zero

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (lásd 104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (lásd 105. oldal). 2

FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (lásd 87. oldal). 4

FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (lásd 87. oldal). 5

DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (lásd 87. oldal). 10

DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (lásd 88. oldal). 11

D2D or M/F 
reference 1

03.13 M/F or D2D ref1 (lásd 88. oldal). 12

D2D or M/F 
reference 2

03.14 M/F or D2D ref2 (lásd 88. oldal). 13

Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act (motoros potméter 
kimenete).

15

PID 40.01 Process PID actual value (folymat PID szabályozó 
kimenete).

16

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

26.26 Force torque ref 
add 2 zero

Forrás választás, ami a nyomaték referencia additive 2 
értékét (lásd 26.25 Torque additive 2 source paraméter) 0-ba 
kényszeríti.
0 = Normál működés
1 = Nyomaték referencia additive 2 értéke 0-ba kényszerítés

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal)

-

26.41 Torque step Ha 26.42 Torque step enable paraméter engedélyezett, egy 
kiegészítő “lépést” (step) ad a nyomaték referenciához 

0.0%

-300.0 … 300.0% Nyomaték lépés. Lásd 46.03 
par

26.42 Torque step enable Nyomaték lépés engedélyezése (26.41 Torque step 
paraméterben megadott).

Disable

Disable Nyomaték lépés tiltott. 0

Enable Nyomaték lépés engedélyezett. 1

26.70 Torque ref1 actual Nyomaték referencia 1 értékének kijelzése (26.11 Torque 
ref1 selection paraméterben választott). Lásd vezérlési lánc 
diagram 360. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia 1 értéke. Lásd 46.03 
par

26.71 Torque ref2 actual Nyomaték referencia 2 értékének kijelzése (26.12 Torque 
ref2 selection paraméterben választott). Lásd vezérlési lánc 
diagram 360. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia 2 érték Lásd 46.03 
par

26.72 Torque ref3 actual 26.13 Torque ref1 function paraméterben jóváhagyott funkció 
(ha van) és 26.14 Torque ref1/2 selection választás után 
megjeleníti a nyomaték referenciát. Lásd vezérlési lánc 
diagram 362. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia választás után. Lásd 46.03 
par

26.73 Torque ref4 actual Hozzáadott referencia 1 alkalmazása után megjeleníti a 
nyomaték referenciát. Lásd vezérlési lánc diagram 360. 
oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia a hozzáadott referencia 1 alkalmazás 
után.

Lásd 46.03 
par

26.74 Torque ref ramp out Nyomaték referencia megjelenítése korlátozás és rámpázás 
után. Lásd vezérlési lánc diagram 360. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia korlátozás és rámpázás után. Lásd 46.03 
par

26.75 Torque ref5 actual Nyomaték referencia megjelenítése vezérlési mód választás 
után. Lásd vezérlési lánc diagram 362. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia vezérlési mód választás után. Lásd 46.03 
par

26.76 Torque ref6 actual Hozzáadott referencia 2 alkalmazása után megjeleníti a 
nyomaték referenciát. Lásd vezérlési lánc diagram 362. 
oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték referencia a hozzáadott referencia 2 alkalmazás 
után.

Lásd 46.03 
par

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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26.77 Torque ref add A 
actual

Nyomaték hozzáadott referencia 2 értékének kijelzése. Lásd 
vezérlési lánc diagram 362. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték hozzáadott referencia 2 értéke. Lásd 46.03 
par

26.78 Torque ref add B 
actual

Nyomaték hozzáadott referencia 2 megjelenítése, mielőtt 
hozzáadódik a nyomaték referenciához. Lásd vezérlési lánc 
diagram 362. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1600.0 … 1600.0% Nyomaték hozzáadott referencia 2. Lásd 46.03 
par

26.81 Rush control gain Rush vezérlő erősítési tag. Lásd Rohanó (rush) vezérlés (37. 
oldal) fejezet.

10.0

1.0 …10000.0 Rush vezérlő erősítés. 1 = 1

26.82 Rush control 
integration time

Rush vezérlő integrációs idő tag. 2.0 s

0.1 …10.0 s Rush vezérlő integrációs idő. 1 = 1 s

28
28 Frequency reference 
chain

Frekvencia referencia lánc beállítások.
Lásd vezérlési lánc diagramok a 365 és 366 oldalon.

28.01 Frequency ref ramp 
in

Megjeleníti a használt frekvencia referenciát rámpázás előtt. 
Lásd vezérlési lánc diagram 366 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia referenciát rámpázás előtt. Lásd 46.02 
par.

28.02 Frequency ref ramp 
out

Végső frekvencia referencia megjelenítése (választás, 
korlátozás és rámpázás után). Lásd vezérlési lánc diagram 
366 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Végső frekvencia referencia. Lásd 46.02 
par.

28.11 Frequency ref1 
selection

Frekvencia referencia 1 választása. Lásd 28.13 Frequency 
ref1 function paraméter.

AI1 scaled

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (105. oldal). 2

FB A ref1 03.05 FB A reference 1 (87. oldal). 4

FB A ref2 03.06 FB A reference 2 (87. oldal). 5

DDCS ctrl ref1 03.11 DDCS controller ref 1 (87. olda). 9

DDCS ctrl ref2 03.12 DDCS controller ref 2 (88. oldal). 10

D2D or M/F 
reference 1

03.13 M/F or D2D ref1 (88. oldal). 11

D2D or M/F 
reference 2

03.14 M/F or D2D ref2 (88. oldal). 12

Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act (motoros potméter 
kimenete)..

15

PID 40.01 Process PID actual value (folymat PID vezérlő 
kimenet).

15

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

28.12 Frequency ref2 
selection

Frekvencia referencia 2 választása. Lásd 28.13 Frequency 
ref1 function paraméter. Választáshoz, lásd 28.11 Frequency 
ref1 selection paraméter.

Zero

28.13 Frequency ref1 
function

A 28.11 Frequency ref1 selection és 28.12 Frequency ref2 
selection paraméterekben választott referencia források 
közötti matamatikai funkció kiválasztása.  Az eredmény a 
28.14 Frequency ref1/2 selection paraméterben választható 
fordulat referencia 1-nek használt.

Ref1

Ref1 A 28.11 Frequency ref1 selection paraméterben választott jel 
fordulat referencia 1-nek.

0

Add A referencia források összege frekvencia referencia 1-ként 
használt.

1

Sub A 28.11 Frequency ref1 selection és 28.12 Frequency ref2 
selection referencia források különbsége frekvencia 
referencia 1-ként használt.

2

Mul A referencia források szorzata frekvencia referencia 1-ként 
használt.

3

Min A kisebb értékű referencia forrás használt frekvencia 
referencia 1-ként.

4

Max A nagyobb értékű referencia forrás használt frekvencia 
referencia 1-ként.

5

28.14 Frequency ref1/2 
selection

Frekvencia referencia 1 és 2 közötti választás beállítása. (A 
források a refernciákhoz a 28.11 Frequency ref1 selection és 
28.12 Frequency ref2 selection paraméterrel meghatározott.)
0 = Frekvencia referencia 1
1 = Frekvencia referencia 2

Frequency 
reference 1

Frequency 
reference 1

0. 0

Frequency 
reference 2

1. 1

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások (83. 
oldal) fejezet.

-

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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28.21 Constant frequency 
function

Meghatározza az állandó frekvencia kiválasztás módját és az 
aktuális forgásirány használható-e vagy sem állandó 
frekvencia aktiválása esetén.

00b

0000h…FFFFh Állandó fordulat konfiguráló szó. 1 = 1

28.22 Constant frequency 
sel1

Ha 28.21 Constant frequency function paraméter bit 0 értéke 
0 (különálló), válasszon egy forrást, amely aktiválja az 
Állandó frekvencia 1-t.
Ha 28.21 Constant frequency function paraméter bit 0 értéke 
1 (csomag), ez a paraméter és a 28.23 Constant frequency 
sel2, 28.24 Constant frequency sel3 , 22.24 Constant speed 
sel3 paraméterek segítségével válassza ki a beállított állandó 
frekvenciát az alábbi táblázat segítségével:

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Name Information

0 Állandó 
frekvencia mód

1 = Csomag: 7 állandó frekvencia választható a 28.22, 28.23 és 28.24 
paraméterek használatával.

0 = Különálló: Állandó frekvencia 1, 2 és 3 külön-külön aktiválhatók 
28.22, 28.23 és 28.24 paraméterek használatával. Probléma esetén a 
kisebb értékű frekvencia kapja a prioritást.

1 Forgásirány 1 = Indulási irány: Az állandó frekvencia forgásirányának 
meghatározásához figyelembe veszi a beállított állandó frekvencia 
(28.26…28.32 paraméterek) előjelét és megszorozza a forgásirány 
előjelével (előre: +1, hátra: -1). Például, ha a hajtás iránya hátra és aktív 
állandó frekvencia iránya is hátra, a hajtás előre irányba forgatja a 
motort.

0 = Paraméter szerint: A forgásirány megegyezik a 28.26…28.32 
paraméterekben beállított állandó frekvencia jelével.

28.22 par. 
megadott 

forrás

28.23 par. 
megadott 

forrás

28.24 par. 
megadott 

forrás
Állandó frekvencia aktív

0 0 0 Nincs

1 0 0 Állandó frekvencia 1

0 1 0 Állandó frekvencia 2

1 1 0 Állandó frekvencia 3

0 0 1 Állandó frekvencia 4

1 0 1 Állandó frekvencia 5

0 1 1 Állandó frekvencia 6

1 1 1 Állandó frekvencia 7
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DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

28.23 Constant frequency 
sel2

Ha 28.21 Constant frequency function paraméter bit 0 értéke 
0 (különálló), válasszon egy forrást, amely aktiválja az 
állandó frekvencia 2-t.
Ha 28.21 Constant frequency function paraméter bit 0 értéke 
1 (csomag), ez a paraméter és a 28.22 Constant frequency 
sel1, 28.24 Constant frequency sel3 paraméterek 
segítségével válassza ki a beállított állandó frekvenciát az 
alábbi táblázat segítségével.
Kiválasztáshoz lásd 28.22 Constant frequency sel1 
paraméter.

Off

28.24 Constant frequency 
sel3

Ha 28.21 Constant frequency function paraméter bit 0 értéke 
0 (különálló), válasszon egy forrást, amely akiválja az állandó 
frekvencia 3-t.
Ha 28.21 Constant frequency function paraméter bit 0 értéke 
1 (csomag), ez a paraméter és a 28.22 Constant frequency 
sel1, 28.24 Constant frequency sel3 paraméterek 
segítségével állítsa be az állandó frekvenciákat.
Kiválasztáshoz lásd 28.22 Constant frequency sel1 
paraméter.

Off

28.26 Constant frequency 
1

Meghatározza állandó frekvencia 1 értékét. 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 1 Lásd 46.02 
par.

28.27 Constant frequency 
2

Meghatározza állandó frekvencia 2 értékét. 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 2 Lásd 46.02 
par.

28.28 Constant frequency 
3

Meghatározza állandó frekvencia 3 értékét. 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 3 Lásd 46.02 
par.

28.29 Constant frequency 
4

Meghatározza állandó frekvencia 4 értékét. 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 4 Lásd 46.02 
par.

28.30 Constant frequency 
5

Meghatározza állandó frekvencia 5 értékét. 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 5 Lásd 46.02 
par.

28.31 Constant frequency 
6

Meghatározza állandó frekvencia 6 értékét. 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 6 Lásd 46.02 
par.

28.32 Constant frequency 
7

Meghatározza állandó frekvencia 7 értékét 0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Állandó frekvencia 7 Lásd 46.02 
par.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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28.41 Frequency ref safe Meghatározza a biztonságos frekvencia referenciát, ami a 
felügyelet paraméterekkel használt:
• 49.05 Communication loss action
• 50.02 FBA A comm loss func.

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Biztonságos frekvencia referencia. Lásd 46.02 
par.

28.51 Critical frequency 
function

Engedélyezi/tiltja a kritikus frekvencia funkciót. Továbbá 
megadja, hogy a beállított értékek mindkét forgásirányra 
vonatkoznak-e vagy sem.
Lásd Kritikus fordulatok/frekvenciák (36. oldal) fejezet.

00b

0000h…FFFFh Kritikus frekvencia konfiguráló szó. 1 = 1

28.52 Critical frequency 1 
low

Megadja a kritikus frekvencia tartomány 1 alsó határát.
Megjegyzés: Ez az érték kisebb vagy egyenlő, mint a 28.53 
Critical frequency 1 high paraméterben beállított érték

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Kritikus frekvencia 1 alsó határ. Lásd 46.02 
par.

28.53 Critical frequency 1 
high

Megadja a kritikus frekvencia tartomány 1 felső határát.
Megjegyzés: Ez az érték nagyobb vagy egyenlő, mint a 
28.52 Critical frequency 1 low paraméterben beállított érték

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Kritikus frekvencia 1 felső határ. Lásd 46.02 
par.

28.54 Critical frequency 2 
low

Megadja a kritikus frekvencia tartomány 2 alsó határát.
Megjegyzés: Ez az érték kisebb vagy egyenlő, mint a 28.55 
Critical frequency 2 high paraméterben beállított érték

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Kritikus frekvencia 2 alsó határ. Lásd 46.02 
par.

28.55 Critical frequency 2 
high

Megadja a kritikus frekvencia tartomány 2 felső határát.
Megjegyzés: Ez az érték nagyobb vagy egyenlő, mint a 
28.54 Critical frequency 2 low paraméterben beállított érték

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Kritikus frekvencia 2 felső határ. Lásd 46.02 
par.

28.56 Critical frequency 3 
low

Megadja a kritikus frekvencia tartomány 3 alsó határát.
Megjegyzés: Ez az érték kisebb vagy egyenlő, mint a 28.57 
Critical frequency 3 high paraméterben beállított érték

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Kritikus frekvencia 3 alsó határ. Lásd 46.02 
par.

28.57 Critical frequency 3 
high

Megadja a kritikus frekvencia tartomány 3 felső határát.
Megjegyzés: Ez az érték nagyobb vagy egyenlő, mint a 
28.56 Critical frequency 3 low paraméterben beállított érték

0.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Kritikus frekvencia 3 felső határ.28.72…28.75. Lásd 46.02 
par.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Engedélyezett 1 = Engedélyezett: Kritikus frekvencia engedélyezett.

0 = Tiltott: Kritikus frekvencia tiltott.

1 Előjel mód 1 = Előjeles: Figyelembe veszi a 28.52…28.57 paraméterek előjelét.

0 = Abszolút: 28.52…28.57 paraméterek értékei abszolút értékként 
kezeltek. Minden tartomány érvényes mindkét forgásirányra.



176   Paraméterek
28.71 Ramp set selection Forrás jel választás a 28.72…28.75 paraméterekben 
beállított fel-/letutási idők köztötti váltáshoz.
0 = Felfutási idő 1 és lefutási idő 1 használt
1 = Felfutási idő 2 és lefutási idő 2 használt

Acc/Dec time 
1

Acc/Dec time 1 0. 0

Acc/Dec time 2 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

28.72 Acceleration time 1 Felfutási idő 1 határozza meg, azt az időt, ami az álló-
helyzetből a 46.02 Frequency scaling paraméterben beállított 
frekvencia elérésig szükséges.
Ha a referencia gyorsabban emelkedik, mint a beállított 
felfutási idő, a motor felfutási időnek megfelelően fog 
gyorsulni.
Ha a referencia lassabban emelkedik, mint a beállított 
felfutási idő, a motor referencia értékének megfelelően fog 
gyorsulni.
Túl rövid felfutási idő esetén a hajtás felül fogja bírálni a 
beállított felfutási időt azért, hogy a hajtás a biztonságos 
működési tartományon belül maradjon.

20.000 s

0.000 … 1800.000 
s

Felfutási idő 1. 10 = 1 s

28.73 Deceleration time 1 Lefutási idő 1-t határozza meg, azt az időt, ami a maximális 
fordulatról a 46.02 Frequency scaling paraméterben beállított 
frekvencia elérésig szükséges.

Ha úgy érzi, hogy a beállított lefutási idő túl rövid lehet, 
győződjön meg arról hogy a DC túlfeszültség szabályozó (DC 
overvoltage control) be van kapcsolva (30.30 Overvoltage 
control paraméter).
Megjegyzés: Ha nagy lendítő tömegű gépnél rövid lefutási 
időre van szükség, a hajtást elektronikus fék opcióval kell 
ellátni, például fékcsopperrel, fékellenállással.

20.000 s

0.000 … 1800.000 
s

Lefutási idő 1. 10 = 1 s

28.74 Acceleration time 2 Meghatározza a felfutási 2 idejét. Lásd 28.72 Acceleration 
time 1 paraméter.

60.000 s

0.000 … 1800.000 
s

Felfutási idő 2. 10 = 1 s

28.75 Deceleration time 2 Meghatározza a lefutási 2 idejét. Lásd 28.73 Deceleration 
time 1 paraméter.

60.000 s

0.000 … 1800.000 
s

Lefutási idő 2. 10 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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28.76 Ramp in zero Forrás választás, amely 0-ba kényszeríti a frekvencia 
referenciát.
0 = Frekvencia referencia 0-ba kényszerítése
1 = Normál működés

Inactive

Active 0. 0

Inactive 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

28.77 Ramp hold Forrás választás, amely a frekvencia rámpa generátor 
kimenetét az aktuális frekvencia értékbe kényszeríti.
0 = Aktuális frekvencia rámpa kimenet 0-ba kényszerítése
1 = Normál működés

Inactive

Active 0. 0

Inactive 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

28.78 Ramp output 
balance

Meghatározza a frekvencia rámpa kiegyensúlyozás 
referenciáját. A rámpa generátor kimenete erre az értékre 
kényszerített, ha kiegyensúlyozás engedett (lásd 28.79 Ramp 
output balance enable paraméter).

0.0 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia rámpa kiegyensúlyozás referencia. Lásd 46.02 
par.

28.79 Ramp output 
balance enable

Forrás választás a fordulatrámpa kiegyensúlyozás 
engedélyezéséhez/tiltáshoz. Lásd 28.78 Ramp output 
balance paraméter.
0 = Tiltott
1 = Engedélyezett

Off

Off 0.

On 1.

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



178   Paraméterek
DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

28.90 Frequency ref1 act Fordulat referencia forrás 1 értékének kijelzése (28.11 
Frequency ref1 selection paraméterben választott). Lásd 
vezérlési lánc diagram 365 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia referencia forrás 1 értéke. Lásd 46.02 
par.

28.91 Frequency ref2 act Fordulat referencia forrás 2 értékének kijelzése (28.12 
Frequency ref2 selection paraméterben választott). Lásd 
vezérlési lánc diagram 365 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia referencia forrás 2 értéke. Lásd 46.02 
par.

28.92 Frequency ref3 act 28.13 Frequency ref1 function paraméterben jóváhagyott 
funkció (ha van) és 28.14 Frequency ref1/2 selection 
választás után megjeleníti a nyomaték referenciát. Lásd 
vezérlési lánc diagram 365 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia referencia választás után. Lásd 46.02 
par.

28.96 Frequency ref7 act Frekvencia referencia megjelenítése az állandó frekvenciák, 
vezérlőpanel referenciák, stb. alkalmazása után. Lásd 
vezérlési lánc diagram 365 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia referencia 7. Lásd 46.02 
par.

28.97 Frequency ref 
unlimited

Frekvencia referencia megjelenítése állandó frekvenciák 
után, de a rámpázás és korlátozás előtt.  Lásd vezérlési lánc 
diagram 366 oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-500.00 … 500.00 
Hz

Frekvencia referencia rámpázás és korlátozás előtt. Lásd 46.02 
par.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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30
30 Limits Hajtás működési határértékek.

30.01 Limit word 1 Határérték szó 1 megjelenítése.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Határérték szó 1. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Torq lim 1 = Hajtás nyomatéka korlátozott a motor vezérléssel, vagy beállított 
nyomaték határokkal.

1 Spd ctl tlim min 1 = Fordulat vezérlés korlátolt a 25.11 Min torque speed control 
paraméterrel

2 Spd ctl tlim max 1 = Fordulat vezérlés korlátolt a 25.12 Max torque speed control 
paraméterrel

3 Torq ref max 1 = Nyom, ref. korlátolt a 26.09 Maximum torque ref paraméterrel

4 Torq ref min 1 = Nyom, ref. korlátolt a 26.08 Minimum torque ref paraméterrel

5 Tlim max speed 1 = Nyom, ref. korlátolt a rush vezérlővel a maximum fordulat korlát 
(30.12 Maximum speed) miatt.

6 Tlim min speed 1 = Nyom, ref. korlátolt a rush vezérlővel a minimum fordulat korlát 
(30.11 Minimum speed) miatt.

7 Max speed ref lim 1 = Ford. ref. korlátolt a 30.12 Maximum speed paraméterrel

8 Min speed ref lim 1 = Ford. ref. korlátolt a 30.11 Minimum speed paraméterrel

9 Max freq ref lim 1 = Frek. ref. korlátolt a 30.14 Maximum frequency paraméterrel

10 Min freq ref lim 1 = Ford. ref. korlátolt a 30.13 Minimum frequency paraméterrel

11…15 Foglalt
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30.02 Torque limit status Nyomaték vezérlő korlátozó státusz szó.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Nyomaték korlátozó státusz szó. 1 = 1

30.11 Minimum speed Meghatározza a legkisebb megengedett fordulatot.
Figyelmeztetés! Az értéknek kisebbnek kell lennie, 
mint a 30.12 Maximum speed paraméter értéke.
Figyelmeztetés Frekvencia vezérlési módban ez a 
korlát nem hatásos. Győződjön meg róla, hogy a 
frekvencia korlátok (30.13 és 30.14) megfelelően 
vannak beállítva.

-1500.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Legkisebb megengedett fordulat. Lásd 46.01 
par

30.12 Maximum speed Meghatározza a legnagyobb megengedett fordulatot.
Figyelmeztetés! Az értéknek nagyobbnak kell lennie, 
mint a 30.11 Minimum speed paraméter értéke.
Figyelmeztetés Frekvencia vezérlési módban ez a 
korlát nem hatásos. Győződjön meg róla, hogy a 
frekvencia korlátok (30.13 és 30.14) megfelelően 
vannak beállítva.

1500.00 rpm

-30000.00 … 
30000.00 rpm

Maximum fordulat. Lásd 46.01 
par

30.13 Minimum frequency Meghatározza a legkisebb megengedett frekvenciát.

Figyelmeztetés! Az értéknek kisebbnek kell lennie, 

mint a 30.14 Maximum frequency paraméter értéke.

-50.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Minimum frekvencia. Lásd 46.02 
par

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Name Description

0 Undervoltage *1 = Közbensőköri DC kör alacsony feszültség

1 Overvoltage *1 = Közbensőköri DC kör túlfeszültség

2 Minimum torque *1 = Nyomaték 30.19 Minimum torque paraméterben limitált

3 Maximum torque *1 = Nyomaték 30.20 Maximum torque paraméterben limitált

4 Internal current 1 = Inverter áram korlát (Bit 8…11 azonosítja) aktív

5 Load angle (csak állandó mágneses és reluktanica motorokkal)
1 = Terhelési szög korlát aktív, pl.: a motor nem tud nagyobb 
nyomatékot előállítani

6 Motor pullout (csak asszinkron motorokkal)
Motor pull-out korlát aktív, pl.: a motor nem tud nagyobb nyomatékot 
előállítani

7 Foglalt

8 Thermal 1 = Bemeneti áram korlátolt a főáramkör termikus határ miatt.

9 MAX current *1 = Maximum bemeneti áram (IMAX) korlátozott

10 User current *1 = Kimeneti áram korlátozott 30.17 Maximum current par. miatt

11 Thermal IGBT *1 = Kimeneti áram korlátozott a számolt termikus áramérték miattt.

12…15 Foglalt

*0 - 3 és 9 - 11 bitek közül csak egy lehet egyszerre. Tipikusan az első határérték átlépés aktiválja 
a bitet.
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30.14 Maximum 
frequency

Meghatározza a legnagyobb megengedett frekvenciát.
Figyelmeztetés! Az értéknek kisebbnek kell lennie, 
mint a 30.13 Minimum frequency paraméter értéke.

50.00 Hz

-500.00 … 500.00 
Hz

Maximum frekvencia. Lásd 46.02 
par

30.17 Maximum current Meghatározza a legnagyobb megengedett áramértéket. 0.00 A

0.00 … 30000.00 A Maximum motor áram. 1 = 1 A

30.19 Minimum torque Meghatározza a minimum nyomaték étéket (névleges motor 
nyomaték százalékában).

-300.0%

-1600.0 … 1600.0% Minimum nyomaték. Lásd 46.03 
par

30.20 Maximum torque Meghatározza a maximum nyomaték étéket (névleges motor 
nyomaték százalékában).

300.0%

-1600.0 … 1600.0% Maximum nyomaték. Lásd 46.03 
par

30.26 Power motoring 
limit

Meghatározza a maximum megengedgett teljesítményt , 
amivel a hajtás vezérelheti a motort (névleges motor 
teljesítmény százalékában).

300.00%

0.00 … 600.00% Maximum teljesítmény. 1 = 1%

30.27 Power generating 
limit

Meghatározza a maximálisan engedélyzett motor 
teljesítményt az inverter irányába (névleges motor 
teljesítmény százalékában).

-300.00%

-600.00 … 0.00% Maximum generátor teljesítmény. 1 = 1%

30.30 Overvoltage control Engedélyezi a közbenső DC köri túlfeszültség vezérlést. Egy 
nagy tehetetlenségi nyomatékú alkalmazás gyors fékezése a 
túlfeszültség határértéke fölé növelheti a feszültséget. Ahhoz, 
hogy megakadályozza a DC feszültség határ fölé 
emelkedését, a túlfeszültség vezérlő automatikusan 
csökkenti a fékezési nyomatékot.
Megjegyzés: a paramétert tiltani kell, ha a hajtás 
fékcsopperrel vagy fékellenállással használt, vagy 
visszatápláló üzemmódban használt.

Enable

Disable Túlfeszültség vezérlés tiltott. 0

Enable Túlfeszültség vezérlés engedélyezett. 1

30.31 Undervoltage 
control

Engedélyezi a közbenső DC köri túlfeszültség vezérlést. Ha 
betáp vesztés miatt esik a DC feszültség, az alacsony 
feszültség vezérlő automatikusan csökkenti a motor 
nyomatékát, hogy az alacsony határ felett tartsa a 
feszültéséget. A nyomaték csökkentéssel a tehetetlenségi 
terhelés visszatáplálást okoz. Így a DC linket töltve tartja és 
megelőzi az alacsony feszültség hibát, amíg a motor szabad 
kifutással meg nem áll. Ez a funkció úgy viselkedik, mint a 
feszültség áthidalás funkció.

Enable

Disable Alacsony feszültség vezérlés tiltott. 0

Enable Alacsony feszültség vezérlés engedélyezett. 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



182   Paraméterek
31
31 Fault functions A hajtások viselkedésének beállítása hiba esetén.

31.01 External event 1 
source

Külső esemény 1 forrás meghatározása. Lásd 31.02 External 
event 1 type paraméter.
0 = Programindító esemény
1 = Normál működés

Inactive 
(true)

Active (false) 0. 0

Inactive (true) 1. 1

DIIL DIIL bemenet (10.02 DI delayed status, bit 15). 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 3

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 4

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 5

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 6

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 7

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 8

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 11

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 12

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

31.02 External event 1 
type

Külső esemény 1 típus választása. Fault

Fault A külső esemény hibát generál. 0

Warning A külső esemény figyelmeztetést generál. 1

31.03 External event 2 
source

Külső esemény 2 forrás meghatározása. Lásd 31.04 External 
event 2 type paraméter.
Választáshoz lásd 31.01 External event 1 source paraméter.

Inactive 
(true)

31.04 External event 2 
type

Külső esemény 1 típus választása.

Fault A külső esemény hibát generál. 0

Warning A külső esemény figyelmeztetést generál. 1

31.05 External event 3 
source

Külső esemény 3 forrás meghatározása. Lásd 31.06 External 
event 3 type paraméter.
Választáshoz lásd 31.01 External event 1 source paraméter.

Inactive 
(true)

31.06 External event 3 
type

Külső esemény 3 típus választása.

Fault A külső esemény hibát generál. 0

Warning A külső esemény figyelmeztetést generál. 1

31.07 External event 4 
source

Külső esemény 4 forrás meghatározása. Lásd 31.08 External 
event 4 type paraméter.
Választáshoz lásd 31.01 External event 1 source paraméter.

Inactive 
(true)

31.08 External event 4 
type

Külső esemény 4 típus választása.

Fault A külső esemény hibát generál. 0

Warning A külső esemény figyelmeztetést generál. 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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31.09 External event 5 
source

Külső esemény 4 forrás meghatározása. Lásd 31.10 External 
event 5 type paraméter.
Választáshoz lásd 31.01 External event 1 source paraméter.

Inactive 
(true)

31.10 External event 5 
type

Külső esemény 5 típus választása.

Fault A külső esemény hibát generál. 0

Warning A külső esemény figyelmeztetést generál. 1

31.11 Fault reset 
selection

Külső esemény hibanyugtázó (Reset) jel kiválasztása. A jel 
nyugtázza a hibát, ha már nem aktív.
0 -> 1 = Hibanyugtázás (Reset)
Megjegyzés: A terepibusz hibanyugtázó jele mindig 
megfigyelt és független ettől a jeltől.

DI3

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

31.12 Autoreset sel Hibák választása, amelyek automatikusan nyugtázhatók. A 
paraméter egy 16 bites szó, minden bithez egy hiba típus 
tartozik. Ha a bit értéke 1-be fordul, a hiba automatikusan 
nyugtázódik.
Megjegyzés: Az automatikus nyugtázás csak távvezérlési 
módban érhető el. Lásd Helyi- vagy távvezérlés (18. oldal) 
fejezet.
A bináris számú bitek az alábbi hibákhoz tartoznak:

0000h

0000h…FFFFh Automatikus nyugtázó konfigurációs szó. 1 = 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Hiba

0 Túláram

1 Túlfeszültség

2 Alacsony feszültség

3…9 Foglalt

10 Választható hiba (lásd 31.13 Selectable fault paraméter)

11 Külső hiba 1 (31.01 External event 1 source paraméterben választott)

12 Külső hiba 2 (31.03 External event 2 source paraméterben választott)

13 Külső hiba 3 (31.05 External event 3 source paraméterben választott)

14 Külső hiba 4 (31.07 External event 4 source paraméterben választott)

15 Külső hiba5 (31.09 External event 5 source paraméterben választott)
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31.13 Selectable fault Megadja a 31.12 Autoreset sel, bit 10 paraméterrel 
nyugtázható hibát. A kód decimális értékben megadott.
A hibák a Hibakeresés (315. oldal) megtalálhatók.

0

0…65535 Hiba kód. 10 = 1

31.14 Number of trials Megadja az automatikus nyugtázások számát a 31.15 Trial 
time paraméterben megadott idő kereten belül.

0

0…5 Automatikus nyugtázások száma. 10 = 1

31.15 Trial time Automatikus nyugtázási idő korlátját adja meg. Lásd 31.14 
Number of trials paraméter.

30.0 s

1.0 … 600.0 s Megengedett nyugtázási idő. 10 = 1 s

31.16 Delay time Meghatározza, hogy a hajtás egy hibát követően mennyi 
ideig várjon az automatikus nyugtázási kisérlet előtt. Lásd 
31.12 Autoreset sel paraméter.

0.0 s

0.0 … 120.0 s Nyugtázási késleltetés. 10 = 1 s

31.19 Motor phase loss Meghatározza, hogyan reagáljon a hajtás motor fázis vesztés 
esetén.

Fault

No Nincs művelet. 0

Fault A hajtás 3381 Output phase loss hibát jelez. 1

31.20 Earth fault Meghatározza, hogyan reagáljon a hajtás, ha földzárlatot 
vagy áram kiegyensúlyozatlanságot észlel a motorban vagy a 
motor kábelen.

Fault

No Nincs művelet. 0

Warning A hajtás A2B3 Earth leakage figyelmezetést jelez. 1

Fault A hajtás 2330 Earth leakage hibát jelez. 2

31.21 Supply phase loss Meghatározza, hogyan reagáljon a hajtás betáp fázis vesztés 
esetén.

Fault

No Nincs művelet. 0

Fault A hajtás 3130 Input phase loss hibát jelez. 1

31.22 STO indication 
run/stop

Jelzés kiválasztása, ha egy vagy mindkét STO jel megszűnik 
A jelzés, attól is függ, hogy a jel észlelésekor a hajtás üzemel 
vagy megállított helyzetben van.
A táblázatok minden beállításnál megmutatják az STO 
bemenet hiányakor jelentkező üzeneteket.
Megjegyzés:
• Ez a paraméter nem befolyásolja az STO függvény 

működését. Az STO ezen paraméter beállításaitól 
függetlenül működik: üzemelő hajtás egy vagy mindkét jel 
elvesztése esetén megáll és nem indul újra, amíg nem 
kapja vissza a jeleket és minden hiba nyugtázásra nem 
került

• Egy STO jel megszünése mindig hibát generál, mivel 
üzemzavarnak érzékeli.

STO-val kapcsolatos további információk a Hardver 
gépkönyvben.

Fault/Fault

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Fault/Fault 0

Fault/Warning 1

Fault/Event 2

Warning/Warning 3

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bemenet
Jelzés (futás vagy álló helyzetben)

IN1 IN2

0 0 5091 Safe torque off hiba

0 1
5091 Safe torque off és FA81 Safe torque off 1 

hibák 

1 0
5091 Safe torque off és FA82 Safe torque off 2 

hibák

1 1 (Normál működés)

Bemenet Jelzés

IN1 IN2 Futás közben Álló helyzetben

0 0
5091 Safe torque off 

figyelmeztetés
A5A0 Safe torque off 

figyelmeztetés

0 1
5091 Safe torque off 
és FA81 Safe torque 
off 1 figyelmeztetés

A5A0 Safe torque off 
figyelmeztetés és hiba 
FA81 Safe torque off 1 

1 0
5091 Safe torque off 
és FA82 Safe torque 

off 2 hiba

A5A0 Safe torque off 
figyelmeztetés és hiba 
FA82 Safe torque off 2

1 1 (Normál működés)

Bemenet Jelzés

IN1 IN2 Futás közben Álló helyzetben

0 0
5091 Safe torque off 

hiba
B5A0 Safe torque off 

esemény

0 1
5091 Safe torque off 
és FA81 Safe torque 

off 1 hiba

Esemény B5A0 Safe 
torque off és hiba FA81 

Safe torque off 1

1 0
5091 Safe torque off 
és FA82 Safe torque 

off 2 hiba

Esemény B5A0 Safe 
torque off és hiba FA82 

Safe torque off 2

1 1 (Normál működés)

Bemenet
Jelzés (futás közben vagy álló helyzetben)

IN1 IN2

0 0 A5A0 Safe torque off figyelmeztetés

0 1
A5A0 Safe torque off figyelmeztetés és FA81 

Safe torque off 1 hiba

1 0
A5A0 Safe torque off figyelmeztetés és FA82 

Safe torque off 2 hiba

1 1 (Normál működés)
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Event/Event 4

No indication/No 
indication

5

31.23 Cross connection Meghatározza, hogyan reagáljon a hajtás, ha hibás betáp 
bemenetet vagy motor kábel csatlakozást észlel.

Fault

No Nincs művelet 0

Fault A hajtás 3181 Cross connection hibát jelez. 1

31.24 Stall function Meghatározza, hogyan reagáljon a hajtás, ha motor 
beragadási állapotot észlel.
Ezek az állapotok a következők:
• A hajtás az elekadási áram határon van (31.25 Stall 

current limit) és
• a kimeneti frekvencia a 31.27 Stall frequency high vagy a 

motor fordulat a 31.26 Stall speed high paraméterben 
beállított érték alatt van és

• az állapotok a 31.28 Stall time paraméterben beállított 
türelmi idő érték felett van.

Fault

No Nincs (stall felügyelet tiltott). 0

Warning A hajtás A780 Motor stall figyelmeztetést generál. 1

Fault A hatás 7121 Motor stall hibát jelez. 2

31.25 Stall current limit Elakadás áram korlát a motor névleges áramának 
százalékában. Lásd 31.24 Stall function paraméter.

200.0%

0.0 … 1600.0% Elakadás áram korlát. -

31.26 Stall speed high Elakadás fordulat korlát r/min-ben. Lásd 31.24 Stall function 
paraméter.

150.0 rpm

0.0 … 10000.0 rpm Elakadás fordulat korlát Lásd 46.02 
par.

31.27 Stall frequency high Elakadás frekvencia korlát. Lásd 31.24 Stall function 
paraméter.
Megjegyzés: A 10Hz alatti korlát beállítása nem javasolt.

15.00 Hz

0.00 … 500.00 Hz Elakadás frekvencia korlát. Lásd 46.02 
par.

31.28 Stall time Elakadás idő. Lásd 31.24 Stall function paraméter. 20 s

0 … 3600 s Elakadás idő. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bemenet
Jelzés (Futás közben vagy álló helyzetben)

IN1 IN2

0 0 B5A0 Safe torque off esemény

0 1
B5A0 Safe torque off esemény és FA81 Safe 

torque off 1 hiba

1 0
B5A0 Safe torque off esemény és FA82 Safe 

torque off 2 hiba

1 1 (Normál működés)

Bemenet
Jelzás (futás közben vagy álló helyzetben)

IN1 IN2

0 0 Nincs

0 1 FA81 Safe torque off 1 hiba

1 0 FA82 Safe torque off 2 hiba

1 1 (Normál működés)
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31.30 Speed trip margin A 30.11 Minimum speed és 30.12 Maximum speed 
paraméterekkel közösen meghatározza a motor maximális 
megengedett fordulatát (túlfordulat védelem). Ha az aktuális 
fordulat (90.01 Motor speed for control) meghaladja az ebben 
a paraméterben beállított értékkel a 30.11 vagy 30.12 para-
méterben beállított korlátot a hajtás 7310 Overspeed hibát 
jelez.

Figyelmeztetés! Ez a funkció csak a DTC motor 
vezérlési módot felügyeli. A funkció nem hatásos 
skalár módban.

Példa: Ha a maximum fordulat 1420 r/min és a fordulat 
tartalék 300 r/min, a hiba korlát 1720 r/min.

500 rpm

0…10000 rpm Túlfordulat hiba szint. Lásd 46.01. 
par.

31.32 Emergency ramp 
supervision

A 31.32 Emergency ramp supervision és 31.33 Emergency 
ramp supervision delay paraméterek a01.29 Speed change 
rate paraméterrel együtt, jel felügyeleti funkciót biztosít a 
vészstop Off1 és Off3 módokhoz.
A felügyelet az alábbiakon alapszik
• megfigyelve az időt, amely alatt a motor megáll, vagy
• összehasonlítja az akzuális és a várt lefutási értékeket.
Ha ez a paraméter 0%-ra állított, akkor a maximális megállási 
idő a 31.33 paraméterben beállított idővel megegyező. 
Ellenkező esetben a 31.32 paraméter meghatározza a 
maximálisan megengedett eltérést a várt lassulási értéktől, 
amely a 23.11…23.19 (Off1) vagy 23.23 Emergency stop 
time (Off3) paraméterekből számolt. Ha az aktuális lefutási 
érték (01.29) nagyon eltér várt értéktől a hajtás 73B0 
Emergency ramp failed hibát jelez, 06.17 Drive status word 2 
bit 8 értékét beállítja és szabad kifutással megáll.
Lásd 21.04 Emergency stop mode paraméter.

0%

0…300% Maximum eltérés a várt lefutási értéktől. 1 = 1%

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Fordulat (90.01)

Idő

30.12

30.11

31.30

Túlfordulat hiba szint

Alacsony fordulat hiba szint

31.30

0
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31.33 Emergency ramp 
supervision delay

Ha 31.32 Emergency ramp supervision paraméter értéke 0%-
ra állított ez a paraméter határozza meg, hogy mennyi idő 
elteltével lépjen működésbe a vészstop (Off1 vagy Off3 mód)  
funkció. Ha a motor nem áll meg a beállított idő alatt a hajtás 
73B0 Emergency ramp failed hibát jelez, 06.17 Drive status 
word 2 bit 8 értékét beállítja és szabad kifutással megáll.
Ha 31.32 paraméter értéke nem 0%-ra állított, akkor ez a 
paraméter határozza meg a vészstop parancs és felügyelet 
közötti időkésleltetést.

0 s

0…100 s Maximum lassítási idő vagy felügyelet bekapcsolási 
késleltetés.

1 = 1 s

32
32 Supervision Jel felügyeleti funkciók beállítása.

Három érték választható monitorozáshoz; figyelmeztetés 
vagy hiba generálható, ha az előre beállított határokat átlépik.
Lásd továbbá Jel felügyelet (63. oldal) fejezet.

32.01 Supervision status Jel felügyeleti státusz szó.
Azt jelzi, hogy a felügyelt jel értéke a megfelelő határokon 
belül vagy kívül van.
Megjegyzés: ez a szó független a 32.06, 32.16 és 32.26 
paraméterekben meghatározott műveletektől.

000b

000…111b Jel felügyeleti státusz szó. 1 = 1

32.05 Supervision 1 
function

Jel felügyelet 1 mód választás. Meghatározza, hogy hogyan 
hasonlítsa össze a a felügyelt jelet  (lásd 32.07 paraméter) az 
alsó és felső (32.09 és 32.10) határokkal. Teljesülés esetén a 
32.06 paraméterben beállított műveletet hajtja végre a 
program.

Disabled

Disabled Jel felügyelet 1 nem használt. 0

Low Végrehajtja a műveletet, ha a jel az alsó korlát alá esik. 1

High Végrehajtja a műveletet, ha a jel a felső korlát fölé emelkedik. 2

Abs Low Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az alsó 
korlát (abszolút) alá esik.

3

Abs High Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az felső 
korlát (abszolút) fölé emelkedik.

4

Both Végrehajtja a műveletet, ha a jel az alsó korlát alá esik. vagy 
a felső korlát fölé emelkedik.

5

Abs Both Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az alsó 
korlát (abszolút) alá esik vagy a az felső korlát (abszolútt) fölé 
emelkedik.

6

32.06 Supervision 1 
action

Művelet kiválasztása, ha a felügyelt jel 1-el felügyelt jel átlépi 
a beállított korlátot
Megjegyzés: Ez a paraméter nincs hatással a 32.01 
Supervision status paraméterben jelzett állapotra.

No

No Nincs művelet. 0

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 Felügyelet 1 aktív 1 = 32.07 paraméterben kiválasztott jel korláton kívül van.

1 Felügyelet 2 aktív 1 = 32.17 paraméterben kiválasztott jel korláton kívül van.

2 Felügyelet 3 aktív 1 = 32.27 paraméterben kiválasztott jel korláton kívül van.

3…15 Foglalt
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Warning A hajtás A8B0 Signal supervision figyelmeztetést generál. 1

Fault A hajtás 7582 Signal supervision hibát jelez. 2

32.07 Supervision 1 
signal

Felügyeleti funkció 1-el felügyelt jel kiválasztása. Zero

Zero Nincs. 0

Speed 01.01 Motor speed used (86. oldal). 1

Frequency 01.06 Output frequency (86. oldal). 2

Current 01.07 Motor current (86. oldal). 3

Torque 01.10 Motor torque % (86. oldal). 4

DC voltage 01.11 DC voltage (86. oldal). 5

Output power 01.14 Output power (86. oldal). 6

AI1 12.11 AI1 actual value (104. oldal). 7

AI2 12.21 AI2 actual value (105. oldal). 8

Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp in (154. oldal). 15

Speed ref ramp out 23.02 Speed ref ramp out (154. oldal). 16

Speed ref used 24.01 Used speed reference (159. oldal). 17

Torque ref used 26.02 Torque ref used (167. oldal). 18

Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp out (171. oldal). 19

Process PID output 40.01 Process PID actual value (207. odal). 20

Feedback act value 40.02 Feedback actual value (207. oldal). 21

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

32.08 Supervision 1 filter 
time

Felügyelt jel 1 szűrési időállandó meghatározása. 0.000 s

0.000 … 30.000 s Jel szűrési idő. 1000 = 1 s

32.09 Supervision 1 low Felügyelt jel 1 alsó korlát meghatározása. 0.00

-21474836.48 … 
21474836.47

Alsó korlát. -

32.10 Supervision 1 high Felügyelt jel 1 felső korlát meghatározása. 0.00

-21474836.48 … 
21474836.47

Felső korlát. -

32.15 Supervision 2 
function

Jel felügyelet 2 mód választás. Meghatározza, hogy hogyan 
hasonlítsa össze a a felügyelt jelet  (lásd 32.17 paraméter) az 
alsó és felső (32.19 és 32.17) határokkal. Teljesülés esetén a 
32.16 paraméterben beállított műveletet hajtja végre a 
program.

Disabled

Disabled Jel felügyelet 2 nem használt. 0

Low Végrehajtja a műveletet, ha a jel az alsó korlát alá esik. 1

High Végrehajtja a műveletet, ha a jel a felső korlát fölé emelkedik. 2

Abs Low Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az alsó 
korlát (abszolút) alá esik.

3

Abs High Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az felső 
korlát (abszolút) fölé emelkedik.

4

Both Végrehajtja a műveletet, ha a jel az alsó korlát alá esik. vagy 
a felső korlát fölé emelkedik.

5

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Abs Both Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az alsó 
korlát (abszolút) alá esik vagy a az felső korlát (abszolút) fölé 
emelkedik.

6

32.16 Supervision 2 
action

Művelet kiválasztása, ha a felügyelt jel 2-el felügyelt jel átlépi 
a beállított korlátot
Megjegyzés: Ez a paraméter nincs hatással a 32.01 
Supervision status paraméterben jelzett állapotra.

No

No Nincs művelet. 0

Warning A hajtás A8B0 Signal supervision figyelmeztetést generál. 1

Fault A hajtás 7582 Signal supervision hibát jelez. 2

32.17 Supervision 2 
signal

Felügyeleti funkció 1-el felügyelt jel kiválasztása.
Kiválasztáshoz lásd 32.07 Supervision 1 signal paraméter.

Zero

32.18 Supervision 2 filter 
time

Felügyelt jel 2 szűrési időállandó meghatározása. 0.000 s

0.000 … 30.000 s Jel szűrési idő. 1000 = 1 s

32.19 Supervision 2 low Felügyelt jel 2 alsó korlát meghatározása. 0.00

-21474836.48 … 
21474836.47

Alsó korlát. -

32.20 Supervision 2 high Felügyelt jel 2 felső korlát meghatározása. 0.00

-21474836.48 … 
21474836.47

Felső korlát. -

32.25 Supervision 3 
function

Jel felügyelet 2 mód választás. Meghatározza, hogy hogyan 
hasonlítsa össze a a felügyelt jelet  (lásd 32.27 paraméter) az 
alsó és felső (32.29 és 32.30) határokkal. Teljesülés esetén a 
32.26 paraméterben beállított műveletet hajtja végre a 
program.

Disabled

Disabled Jel felügyelet 3 nem használt. 0

Low Végrehajtja a műveletet, ha a jel az alsó korlát alá esik. 1

High Végrehajtja a műveletet, ha a jel a felső korlát fölé emelkedik. 2

Abs Low Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az alsó 
korlát (abszolút) alá esik.

3

Abs High Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az felső 
korlát (abszolút) fölé emelkedik.

4

Both Végrehajtja a műveletet, ha a jel az alsó korlát alá esik. vagy 
a felső korlát fölé emelkedik.

5

Abs Both Végrehajtja a műveletet, ha a jel abszolút értéke az alsó 
korlát (abszolút) alá esik vagy a az felső korlát (abszolút) fölé 
emelkedik.

6

32.26 Supervision 3 
action

Művelet kiválasztása, ha a felügyelt jel 3-mal felügyelt jel 
átlépi a beállított korlátot
Megjegyzés: Ez a paraméter nincs hatással a 32.01 
Supervision status paraméterben jelzett állapotra.

No

No Nincs művelet. 0

Warning A hajtás A8B0 Signal supervision figyelmeztetést generál. 1

Fault A hajtás 7582 Signal supervision hibát jelez. 2

32.27 Supervision 3 
signal

Felügyeleti funkció 1-el felügyelt jel kiválasztása.
Kiválasztáshoz lásd 32.07 Supervision 1 signal paraméter.

Zero

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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32.28 Supervision 3 filter 
time

Felügyelt jel 3 szűrési időállandó meghatározása. 0.000 s

0.000 … 30.000 s Jel szűrési idő. 1000 = 1 s

32.29 Supervision 3 low Felügyelt jel 3 alsó korlát meghatározása. 0.00

-21474836.48 … 
21474836.47

Alsó korlát. -

32.30 Supervision 3 high Felügyelt jel 3 felső korlát meghatározása. 0.00

-21474836.48 … 
21474836.47

Felső korlát. -

33
33 Maintenance timer & 
counter

Karbantartási időzítő/számláló beállítások.
Lásd Karbantartási idők és számlálók (63. oldal) fejezet.

33.01 Counter status Karbantartási időzítő/számláló státusz szó megjelenítése, 
azokkal az időzítőkkel/számlálókkal, amelyek elérték a 
beállított limiteket
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh Karbantartási időzítő/számláló státusz szó. 1 = 1

33.10 On-time 1 actual On-time timer 1 olvasása. Az érték nullázható a Drive 
Composer szoftver segítségével vagy a vezérlőpanel Reset 
gombjának 3 mp-ig tartó nyomásával.

-

0…4294967295 s On-time timer 1 olvasása. -

33.11 On-time 1 limit On-time timer 1 figyelmezető szint beállítása. 0 s

0…4294967295 s On-time timer 1 figyelmezető szint. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Leírás

0 On-time1 1 = On-time timer 1 elérte a beállított korlátot.

1 On-time2 1 = On-time timer 2 elérte a beállított korlátot.

2 Edge 1 1 = Signal edge counter 1 elérte a beállított korlátot.

3 Edge 2 1 = Signal edge counter 2 elérte a beállított korlátot.

4 Value 1 1 = Value counter 1 elérte a beállított korlátot.

5 Value 2 1 = Value counter 2 elérte a beállított korlátot.

6…15 Foglalt
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33.12 On-time 1 function On-time timer 1 konfigurálása. Ez az időzítő számlál, ha a 
33.13 On-time 1 source paraméterben választott jel aktív.
A 33.11 On-time 1 limit paraméterben beállított érték 
elérésekor a 33.14 On-time 1 warning select (ha engedélye-
zett) paraméterben megadott figyelmezetés aktív állapotba 
kerül és az időzítő nyugtázódik (Reset).
Az időzítő aktuális értéke a 33.10 On-time 1 actual 
paraméterben olvasható.  A 33.01 Counter status (bit 0) 
paraméter jelzi, hogy az időzítő elérte a beállított korlátot.

00b

0000h…FFFFh On-time timer 1 konfiguráló szó 1 = 1

33.13 On-time 1 source On-time timer 1-el figyelt jel kiválasztása. False

False Állandó 0. 0

True Állandó 1. 1

RO1 10.21 RO status paraméter bit 0 (97. oldal). 2

Other [bit] Forrás választás (Lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

33.14 On-time 1 warning 
select

On-time timer 1-hez figyelmeztető üzenet választás. On-time 1

On-time 1 On-time timer 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

0

Device clean On-time timer 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

6

Additional cooling 
fan

On-time timer 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

7

Cabinet fan On-time timer 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

8

DC-capacitor On-time timer 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

9

Motor bearing On-time timer 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

10

33.20 On-time 2 actual On-time timer 2 olvasása. Az érték nullázható a Drive 
Composer szoftver segítségével vagy a vezérlőpanel Reset 
gombjának 3 mp-ig tartó nyomásával.

-

0…4294967295 s On-time timer 2 olvasása. -

33.21 On-time 2 limit On-time timer 2 figyelmezető szint beállítása. 0 s

0…4294967295 s On-time timer 2 figyelmezető szint. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Funkció

0 Számláló mód
0 = Hurok: A figyelmeztetés 10 mp-ig aktív, ha bit 1-el engedélyezett
1 = Telít: A figyelmeztetés nyugtázásig aktív marad, ha bit 1-el engedélyezett

1 Figyelmeztetés
0 = Tiltott: Nincs figyelmeztetés, ha elérte a korlátot
1 = Engedélyezett: Figyelmeztetést ad, ha elérte a korlátot

2…15 Foglalt
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33.22 On-time 2 function On-time timer 2 konfigurálása. Ez az időzítő számlál, ha a 
33.23 On-time 2 source paraméterben választott jel aktív.
A 33.21 On-time 2 limit paraméterben beállított értéke 
elérésekor a 33.24 On-time 2 warning select (ha engedélye-
zett) paraméterben megadott figyelmezetés aktív állapotba 
kerül és az időzítő nyugtázodik (Reset).
Az időzítő aktuális értéke a 33.20 On-time 2 actual 
paraméterben olvasható.  A 33.01 Counter status (bit 1) 
paraméter jelzi, hogy az időzítő elérte a beállított korlátot.

00b

0000h…FFFFh On-time timer 2 konfiguráló szó 1 = 1

33.23 On-time 2 source On-time timer 2-el figyelt jel kiválasztása. False

False Állandó 0. 0

True Állandó 1. 1

RO1 10.21 RO status paraméter bit 0 (97. oldal). 2

Other [bit] Forrás választás (Lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

33.24 On-time 2 warning 
select

On-time timer 2-höz figyelmeztető üzenet választás. On-time 2

On-time 2 On-time timer 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

1

Device clean On-time timer 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

6

Additional cool fan On-time timer 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

7

Cabinet fan On-time timer 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

8

DC-capacitor On-time timer 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

9

Motor bearing On-time timer 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás

10

33.30 Edge counter 1 
actual

Signal edge counter 1 olvasása. Az érték nullázható a Drive 
Composer szoftver segítségével vagy a vezérlőpanel Reset 
gombjának 3 mp-ig tartó nyomásával.

-

0…4294967295 Signal edge counter 1 olvasása. -

33.31 Edge counter 1 limit Signal edge counter 1 figyelmezető szint beállítása. 0

0…4294967295 Signal edge counter 1 figyelmezető szint. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Funkció

0 Számláló mód
0 = Hurok: A figyelmeztetés 10 mp-ig aktív, ha bit 1-el engedélyezett
1 = Telít: A figyelmeztetés nyugtázásig aktív marad, ha bit 1-el engedélyezett

1 Figyelmeztetés
0 = Tiltott: Nincs figyelmeztetés, ha elérte a korlátot
1 = Engedélyezett: Figyelmeztetést ad, ha elérte a korlátot

2…15 Foglalt
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33.32 Edge counter 1 func Signal edge counter 1 konfigurálás. A számláló értéke nő, ha 
a 33.33 Edge counter 1 source paraméterben választott jel 
aktív vagy nem aktív (vagy mindkettő, paraméter beállításától 
függő). A számlálóhoz osztó használható (lásd 33.34 Edge 
counter 1 divider paraméter).
A 33.31 Edge counter 1 limit paraméterben beállított érték 
elérésekor a 33.35 Edge counter 1 warning selection (ha 
engedélyezett) paraméterben megadott figyelmezetés aktív 
állapotba kerül és az időzítő nyugtázódik (Reset).
Az időzítő aktuális értéke a 33.30 Edge counter 1 actual 
paraméterben olvasható.  A 33.01 Counter status (bit 2) 
paraméter jelzi, hogy az időzítő elérte a beállított korlátot.

0000b

0000h…FFFFh Edge counter 1 konfiguráló szó. 1 = 1

33.33 Edge counter 1 
source

Signal edge counter 1-el figyelt jel kiválasztása. False

False Állandó 0. 0

True Állandó 1. 1

RO1 Bit 0 of 10.21 RO status (page 97). 2

Other [bit] Forrás választás (Lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

33.34 Edge counter 1 
divider

Osztó a signal edge counter 1-hez. Meghatározza, hogy 
mennyi él változás növelje a számlálót 1-el.

1

1…4294967295 Osztó a signal edge counter 1-hez. -

33.35 Edge counter 1 
warning selection

Signal edge counter 1-hez figyelmeztető üzenet választás. Edge counter 
1

Edge counter 1 Signal edge counter 1-hez előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

2

Main contactor Signal edge counter 1-hez előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

11

Output relay Signal edge counter 1-hez előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

12

Motor starts Signal edge counter 1-hez előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

13

Power ups Signal edge counter 1-hez előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

14

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Funkció

0 Számláló mód
0 = Hurok: A figyelmeztetés 10 mp-ig aktív, ha bit 1-el engedélyezett
1 = Telít: A figyelmeztetés nyugtázásig aktív marad, ha bit 1-el engedélyezett

1 Figyelmeztetés
0 = Tiltott: Nincs figyelmeztetés, ha elérte a korlátot
1 = Engedélyezett: Figyelmeztetést ad, ha elérte a korlátot

2 Felfutó élek számlálása
0 = Tiltott: Nem számolja a felfutó éleket
1 = Engedélyezett: Számolja a felfutó éleket

3 LEfutó élek számlálása
0 = Tiltott: Nem számolja a lefutó éleket
1 = Engedélyezett: Számolja a lefutó éleket
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DC-charge Signal edge counter 1-hez előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

15

33.40 Edge counter 2 
actual

Signal edge counter 2 olvasása. Az érték nullázható a Drive 
Composer szoftver segítségével vagy a vezérlőpanel Reset 
gombjának 3 mp-ig tartó nyomásával.

-

0…4294967295 Signal edge counter 2 olvasása. -

33.41 Edge counter 2 limit Signal edge counter 2 figyelmezető szint beállítása. 0

0…4294967295 Signal edge counter 2 figyelmezető szint. -

33.42 Edge counter 2 
function

Signal edge counter 2 konfigurálás. A számláló értéke nő, ha 
a 33.43 Edge counter 2 source paraméterben választott jel 
aktív vagy nem aktív (vagy mindkettő, paraméter beállításától 
függő). A számlálóhoz osztó használható (lásd 33.44 Edge 
counter 2 divider paraméter).
A 33.41 Edge counter 2 limit paraméterben beállított érték 
elérésekor a 33.45 Edge counter 2 warning selection (ha 
engedélyezett) paraméterben megadott figyelmezetés aktív 
állapotba kerül és az időzítő nyugtázódik (Reset).
Az időzítő aktuális értéke a 33.40 Edge counter 2 actual 
paraméterben olvasható.  A 33.01 Counter status (bit 3) 
paraméter jelzi, hogy az időzítő elérte a beállított korlátot.

0000b

0000h…FFFFh Edge counter 2 konfiguráló szó. 1 = 1

33.43 Edge counter 2 
source

Signal edge counter 2-vel figyelt jel kiválasztása. False

False Állandó 0. 0

True Állandó 1. 1

RO1 Bit 0 of 10.21 RO status (page 97). 2

Other [bit] Forrás választás (Lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

33.44 Edge counter 2 
divider

Osztó a signal edge counter 2-höz. Meghatározza, hogy 
mennyi él változás növelje a számlálót 1-el.

1

1…4294967295 Osztó a signal edge counter 2-höz. -

33.45 Edge counter 2 
warning selection

Signal edge counter 2-höz figyelmeztető üzenet választás. Edge counter 
2

Edge counter 2 Signal edge counter 2-höz előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

3

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Funkció

0 Számláló mód
0 = Hurok: A figyelmeztetés 10 mp-ig aktív, ha bit 1-el engedélyezett
1 = Telít: A figyelmeztetés nyugtázásig aktív marad, ha bit 1-el engedélyezett

1 Figyelmeztetés
0 = Tiltott: Nincs figyelmeztetés, ha elérte a korlátot
1 = Engedélyezett: Figyelmeztetést ad, ha elérte a korlátot

2 Felfutó élek számlálása
0 = Tiltott: Nem számolja a felfutó éleket
1 = Engedélyezett: Számolja a felfutó éleket

3 LEfutó élek számlálása
0 = Tiltott: Nem számolja a lefutó éleket
1 = Engedélyezett: Számolja a lefutó éleket

4…15 Foglalt
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Main contactor Signal edge counter 2-höz előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

11

Output relay Signal edge counter 2-höz előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

12

Motor starts Signal edge counter 2-höz előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

13

Power ups Signal edge counter 2-höz előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

14

DC-charge Signal edge counter 2-höz előválasztható figyelmeztető 
üzenet választás.

15

33.50 Value counter 1 
actual

Value counter 1 olvasása. Az érték nullázható a Drive 
Composer szoftver segítségével vagy a vezérlőpanel Reset 
gombjának 3 mp-ig tartó nyomásával.

-

-2147483008 … 
2147483008

Value counter 1 olvasása. -

33.51 Value counter 1 
limit

Value counter 1 figyelmezető szint beállítása. 0

-2147483008 … 
2147483008

Value counter 1 figyelmezető szint. -

33.52 Value counter 1 
function

Value counter 2 konfigurálás. A számláló integrálással méri a 
33.53 Value counter 1 source paraméterben választott jel 
alatti területet. A számlálóhoz osztó használható (lásd 33.54 
Value counter 1 divider paraméter).
Ha a teljes terület eléri a 33.51 Value counter 1 limit 
paraméterben beállított értéket a 33.55 Value counter 1 
warning select (ha engedélyezett) paraméterben megadott 
figyelmezetés aktív állapotba kerül.
Jel mintavétel 1 mp időközönként. Skálázott (lásd 
“Def/FbEq16” oszlop) érték használt. 
Az időzítő aktuális értéke a 33.50 Value counter 1 actual 
paraméterben olvasható.  A 33.01 Counter status (bit 4) 
paraméter jelzi, hogy az időzítő elérte a beállított korlátot.

00b

0000h…FFFFh Value counter 1 konfiguráló szó. 1 = 1

33.53 Value counter 1 
source

Value counter 1-el figyelt jel kiválasztása. Not selected

Not selected Nincs. 0

Motor speed 01.01 Motor speed used (lásd 86. oldal). 1

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Funkció

0 Számláló mód
0 = Hurok: A figyelmeztetés 10 mp-ig aktív, ha bit 1-el engedélyezett
1 = Telít: A figyelmeztetés nyugtázásig aktív marad, ha bit 1-el engedélyezett

1 Figyelmeztetés
0 = Tiltott: Nincs figyelmeztetés, ha elérte a korlátot
1 = Engedélyezett: Figyelmeztetést ad, ha elérte a korlátot

2…15 Foglalt
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33.54 Value counter 1 
divider

Osztó a value counter 1-hez. A figyelt jelet elosztja ezzel az 
értékkel integrálás előtt.

1.000

0.001 … 
2147483.647

Osztó a value counter 1-hez. -

33.55 Value counter 1 
warning select

Value counter 1-hez figyelmeztető üzenet választás. Value 1

Value 1 Value counter 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás.

4

Motor bearing Value counter 1-hez előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás.

10

33.60 Value counter 2 
actual

Value counter 2 olvasása. Az érték nullázható a Drive 
Composer szoftver segítségével vagy a vezérlőpanel Reset 
gombjának 3 mp-ig tartó nyomásával.

-

-2147483008 … 
2147483008

Value counter 2 olvasása. -

33.61 Value counter 2 
limit

Value counter 2 figyelmezető szint beállítása. 0

-2147483008 … 
2147483008

Value counter 2 figyelmezető szint. -

33.62 Value counter 2 
function

Value counter 2 konfigurálás. A számláló integrálással méri a 
33.63 Value counter 2 source paraméterben választott jel 
alatti területet. A számlálóhoz osztó használható (lásd 33.64 
Value counter 2 divider paraméter).
Ha a teljes terület eléri a 33.61 Value counter 2 limit 
paraméterben beállított értéket a 33.65 Value counter 2 
warning selection (ha engedélyezett) paraméterben megadott 
figyelmezetés aktív állapotba kerül.
Jel mintavétel 1 mp időközönként. Skálázott (lásd 
“Def/FbEq16” oszlop) érték használt. 
Az időzítő aktuális értéke a 33.60 Value counter 2 actual 
paraméterben olvasható.  A 33.01 Counter status (bit 4) 
paraméter jelzi, hogy az időzítő elérte a beállított korlátot

00b

0000h…FFFFh Value counter 2 konfiguráló szó. 1 = 1

33.63 Value counter 2 
source

Value counter 2-vel figyelt jel kiválasztása. Not selected

Not selected Nincs. 0

Motor speed 01.01 Motor speed used (lásd 86. oldal). 1

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Function

0 Counter mode
0 = Loop: If warning is enabled by bit 1, it stays active only for 10 seconds
1 = Saturate: If warning is enabled by bit 1, it stays active until reset

1 Warning enable
0 = Disable: No warning is given when the limit is reached
1 = Enable: A warning is given when the limit is reached

2…15 Reserved
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33.64 Value counter 2 
divider

Osztó a value counter 2-höz. A figyelt jelet elosztja ezzel az 
értékkel integrálás előtt.

1.000

0.001 … 
2147483.647

Osztó a value counter 2-höz. -

33.65 Value counter 2 
warning selection

Value counter 2-höz figyelmeztető üzenet választás. Value 2

Value 2 Value counter 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás.

5

Motor bearing Value counter 2-höz előválasztható figyelmeztető üzenet 
választás.

10

35
35 Motor thermal 
protection

Motor hővédelem beállítások.
Lásd Motor hővédelem (58. oldal) fejezet.

35.01 Motor estimated 
temperature

Motor hőmérséklet megjelenítése °C-ban a motor hővédelmi 
modellből becsülve (lásd 35.50…35.55 paraméterek).
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-60 … 1000 °C Becsült motor hőmérséklet. 1 = 1 °C

35.02 Measured 
temperature 1

A 35.11 Supervision 1 source paraméterben beállított 
forrásból érkező hőmérséklet adat megjelenítése.
Megjegyzés: PTC érzékelőnél, akár 0 ohm (normál 
hőmérséklet) vagy 35.12 Supervision 1 fault limit (magas 
hőmérséklet) paraméter érték mutatott.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-10 … 1000 °C or 
ohm

Mért hőmérséklet 1. 1 = 1 unit

35.03 Measured 
temperature 2

A 35.21 Supervision 2 source paraméterben beállított 
forrásból érkező hőmérséklet adat megjelenítése.
Megjegyzés: PTC érzékelőnél, akár 0 ohm (normál 
hőmérséklet) vagy 35.22 Supervision 2 fault limit (magas 
hőmérséklet) paraméter érték mutatott.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-10 … 1000 °C or 
ohm

Mért hőmérséklet 1. 1 = 1 unit

35.10 Supervision 1 
protection

Meghatározza mit tegyen a hajtás, ha a mért hőmérséklet 1 
(35.02 paraméter) értéke meghaladja a 35.12 Supervision 1 
fault limit and 35.13 Supervision 1 warning limit paraméterek-
ben beállított megengedett szintet.

No

No Nincs művelet. 0

Warning A491 External temperature figyelmeztetés, ha mért 
hőmérséklet 1 értéke meghaladja a 35.13 Supervision 1 
warning limit paraméterben beállított értéket.

1

Fault A491 External temperature figyelmeztetés, ha mért 
hőmérséklet 1 értéke meghaladja a 35.13 Supervision 1 
warning limit paraméterben beállított értéket. A hajtás 4981 
External temperature hibát jelez, ha mért hőmérséklet 1 
értéke meghaladja a 35.12 Supervision 1 fault limit 
paraméterben beállított értéket.

2

35.11 Supervision 1 
source

Forrás választás, hogy melyik mért hőmérséklet 1 használt. Estimated 
temperature

Disabled Nincs. Hőmérséklet felügylet 1 tiltott. 0

Estimated 
temperature

Becsült motor hőmérséklet (lásd 35.01 Motor estimated 
temperature paraméter).

1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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KTY84 StdIO / 
Extension module

KTY84 érzékelő a 35.14 Supervision 1 AI select 
paraméterben választott AI-hez és egy AO-hoz csatlakozik. 
A következő beállítások szükségesek:
• A jumpert vagy a kapcsolódó kapcsolót álltítsa U (feszült-

ség) állásba. Minden változás a vezérlőkártyán újraindítást 
igényel.

• A megfelelő analóg bemenetet értékét állítsa V (volt) 
állásba a 12 Standard AI paraméter csoportban.

• A 13 Standard AO paraméter csoportban forrásként állítsa 
be a “Force KTY84 excitation” értéket.

Az analóg kimenet egy állandó áram értékkel táplálja az 
érzékelőt. A hőmérséklettel együtt nő az érzékelő 
ellánállással, ezért az érzékelő feszültsége is nő. Az analóg 
bemenet a mért feszültséget hőmérsékletté konvertálja.

2

KTY84 module 1 KTY84 érzékelő az enkóder interfész 1-hez csatlakoztatott
Lásd 91.21 Temperature meas sel1 és 91.22 Temperature 
filtering time 1 paraméterek.

3

KTY84 module 2 KTY84 érzékelő az enkóder interfész 1-hez csatlakoztatott.
Lásd 91.24 Temperature meas sel2 és 91.25 Temperature 
filtering time 2 paraméterek.

4

PT100 x1 StdIO PT100 érzékelő a 35.14 Supervision 1 AI select 
paraméterben választott AI-hez és egy AO-hoz csatlakozik. 
A következő beállítások szükségesek:
• A jumpert vagy a kapcsolódó kapcsolót álltítsa U (feszült-

ség) állásba. Minden változás a vezérlőkártyán újraindítást 
igényel.

• A megfelelő analóg bemenetet értékét állítsa V (volt) 
állásba a 12 Standard AI paraméter csoportban.

• IA 13 Standard AO paraméter csoportban forrásként állítsa 
be a “Force PT100 excitation” értéket.

Az analóg kimenet egy állandó áram értékkel táplálja az 
érzékelőt. A hőmérséklettel együtt nő az érzékelő 
ellánállással, ezért az érzékelő feszültsége is nő. Az analóg 
bemenet a mért feszültséget hőmérsékletté konvertálja

5

PT100 x2 StdIO PT100 x1 StdIO fejezetnek megfelelően, de két érzékelő 
csatlakoztatása sorosan. Több érzékelő használata 
pontosabb mérést eredményez.

6

PT100 x3 StdIO PT100 x1 StdIO fejezetnek megfelelően, de három érzékelő 
csatlakoztatása sorosan. Több érzékelő használata 
pontosabb mérést eredményez.

7

PTC DI6 PTC érzékelő csatlakoztatott a DI6 bemenetre. 8

PTC module 1 PTC érzékelő az enkóder interfész 1-hez .
Lásd 91.21 Temperature meas sel1, 91.22 Temperature 
filtering time 1 és 91.23 PTC filtering 1 paraméterek.

9

PTC module 2 PTC érzékelő az enkóder interfész 1-hez .
Lásd 91.24 Temperature meas sel2, 91.25 Temperature 
filtering time 2 és 91.26 PTC filtering 2 paraméterek.

10

Direct temperature A hőmérséklet érték a 35.14 Supervision 1 AI select 
paraméterben beállított forrásból vett. Az érték °C-nak 
feltételezett.

11

35.12 Supervision 1 fault 
limit

Hiba korlát meghatározása hőmérséklet felügyelet 1-hez. 
Lásd 35.10 Supervision 1 protection paraméter.
Megjegyzés: PTC érzékelővel, az egység ohm.

130 °C

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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-10 … 1000 °C or 
ohm

Hiba korlát hőmérséklet felügyelet 1-hez. 1 = 1 unit

35.13 Supervision 1 
warning limit

Figyelmeztési korlát meghatározása hőmérséklet felügyelet 
1-hez. Lásd 35.10 Supervision 1 protection paraméter.
Megjegyzés: PTC érzékelővel, az egység ohm.

110 °C

-10 … 1000 °C or 
ohm

Figyelmeztetési korlát hőmérséklet felügyelet 1-hez 1 = 1 unit

35.14 Supervision 1 AI 
select

Bemenet választás 35.11 Supervision 1 source 
paraméterhez, választások KTY84 StdIO / Extension module, 
PT100 x1 StdIO, PT100 x2 StdIO, PT100 x3 StdIO és Direct 
temperature.

Not selected

Not selected Nincs. 0

AI1 actual value Analóg bemenet AI1 a vezérlő egységen. 1

AI2 actual value Analóg bemenet AI2 a vezérlő egységen 2

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

35.20 Supervision 2 
protection

Meghatározza mit tegyen a hajtás, ha a mért hőmérséklet 2 
(35.03 paraméter) értéke meghaladja a 35.22 Supervision 2 
fault limit and 35.23 Supervision 2 warning limit paraméterek-
ben beállított megengedett szintet.

No

No Nincs művelet. 0

Warning A491 External temperature figyelmeztetés, ha mért 
hőmérséklet 1 értéke meghaladja a 35.23 Supervision 2 
warning limit paraméterben beállított értéket

1

Fault A491 External temperature figyelmeztetés, ha mért 
hőmérséklet 1 értéke meghaladja a 35.23 Supervision 2 
warning limit paraméterben beállított értéket. A hajtás 4981 
External temperature hibát jelez, ha mért hőmérséklet 1 
értéke meghaladja a 35.22 Supervision 2 fault limit 
paraméterben beállított értéket.

2

35.21 Supervision 2 
source

Forrás választás, hogy melyik mért hőmérséklet 1 használt.

Disabled Nincs. Hőmérséklet felügyelet 1 tiltott. 0

Estimated 
temperature

Becsült motor hőmérséklet (lásd 35.01 Motor estimated 
temperature paraméter).

1

KTY84 StdIO / 
Extension module

KTY84 érzékelő a 35.24 Supervision 2 AI select 
paraméterben választott AI-hez és egy AO-hoz csatlakozik. 
A következő beállítások szükségesek:
• A jumpert vagy a kapcsolódó kapcsolót állítsa U (feszült-

ség) állásba. Minden változás a vezérlőkártyán újraindítást 
igényel.

• A megfelelő analóg bemenetet értékét állítsa V (volt) 
állásba a 12 Standard AI paraméter csoportban.

• A 13 Standard AO paraméter csoportban forrásként állítsa 
be a “Force KTY84 excitation” értéket.

Az analóg kimenet egy állandó áram értékkel táplálja az 
érzékelőt. A hőmérséklettel együtt nő az érzékelő 
ellánállással, ezért az érzékelő feszültsége is nő. Az analóg 
bemenet a mért feszültséget hőmérsékletté konvertálja.

2

KTY84 module 1 KTY84 érzékelő az enkóder interfész 2-höz csatlakoztatott
Lásd 91.21 Temperature meas sel1 és 91.22 Temperature 
filtering time 1 paraméterek.

3

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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KTY84 module 2 KTY84 érzékelő az enkóder interfész 2-höz csatlakoztatott.
Lásd 91.24 Temperature meas sel2 és 91.25 Temperature 
filtering time 2 paraméterek.

4

PT100 x1 StdIO PT100 érzékelő a 35.24 Supervision 2 AI select 
paraméterben választott AI-hez és egy AO-hoz csatlakozik. 
A következő beállítások szükségesek:
• A jumpert vagy a kapcsolódó kapcsolót állítsa U (feszült-

ség) állásba. Minden változás a vezérlőkártyán újraindítást 
igényel.

• A megfelelő analóg bemenetet értékét állítsa V (volt) 
állásba a 12 Standard AI paraméter csoportban.

• A 13 Standard AO paraméter csoportban forrásként állítsa 
be a “Force PT100 excitation” értéket.

Az analóg kimenet egy állandó áram értékkel táplálja az 
érzékelőt. A hőmérséklettel együtt nő az érzékelő 
ellánállásal, ezért az érzékelő feszültsége is nő. Az analóg 
bemenet a mért feszültséget hőmérsékletté konvertálja

5

PT100 x2 StdIO PT100 x1 StdIO fejezetnek megfelelően, de két érzékelő 
csatlakoztatása sorosan. Több érzékelő használata 
pontosabb mérést eredményez.

6

PT100 x3 StdIO PT100 x1 StdIO fejezetnek megfelelően, de három érzékelő 
csatlakoztatása sorosan. Több érzékelő használata 
pontosabb mérést eredményez.

7

PTC DI6 PTC érzékelő csatlakoztatott a DI6 bemenetre. 8

PTC module 1 PTC érzékelő az enkóder interfész 1-hez .
Lásd 91.21 Temperature meas sel1, 91.22 Temperature 
filtering time 1 és 91.23 PTC filtering 1 paraméterek.

9

PTC module 2 PTC érzékelő az enkóder interfész 1-hez .
Lásd 91.24 Temperature meas sel2, 91.25 Temperature 
filtering time 2 és 91.26 PTC filtering 2 paraméterek.

10

Direct temperature A hőmérséklet érték a 35.24 Supervision 2 AI select 
paraméterben beállított forrásból vett. Az érték °C-nak 
feltételezett.

11

35.22 Supervision 2 fault 
limit

Hiba korlát meghatározása hőmérséklet felügyelet 2-höz. 
Lásd 35.20 Supervision 2 protection paraméter.
Megjegyzés: PTC érzékelővel, az egység ohm.

130 °C

-10 … 1000 °C or 
ohm

Hiba korlát hőmérséklet felügyelet 2-höz. 1 = 1 unit

35.23 Supervision 2 
warning limit

Figyelmeztető korlát meghatározása hőmérséklet felügyelet 
2-höz. Lásd 35.20 Supervision 2 protection paraméter.
Megjegyzés: PTC érzékelővel, az egység ohm.

110 °C

-10 … 1000 °C or 
ohm

Figyelmeztető korlát hőmérséklet felügyelet 2-höz. 1 = 1 unit

35.24 Supervision 2 AI 
select

Bemenet választása 35.21 Supervision 2 source 
paraméterhez, választásokKTY84 StdIO / Extension module, 
PT100 x1 StdIO, PT100 x2 StdIO, PT100 x3 StdIO és Direct 
temperature.

Not selected

Not selected Nincs. 0

AI1 actual value Analóg bemenet AI1 a vezérlő egységen. 1

AI2 actual value Analóg bemenet AI2 a vezérlő egységen 2

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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35.50 Motor ambient 
temperature

Meghatározza a motor környezeti hőmérsékletét (°C-ban) a 
motor termikus védelmi modellhez.
A motor termikus védelmi modell megbecsüli a motor hőmér-
sékletét a paraméter csoport paraméterei alapján. A motor 
hőmérséklete növekszik, ha az üzemelési tartomány a terhe-
lési görbe felett, vagy csökken, ha az alatt üzemel (ha a 
motor túlmelegedett).

Figyelmeztetés! A modell nem tudja megvédeni 
motort, ha nem megfelelő a hűtés.

20 °C

-60 … 100 °C Környezeti hőmérséklet. 1 = 1 °C

35.51 Motor load curve Meghatározza a motor terhelési görbéjét a 35.52 Zero speed 
load és 35.53 Break point paraméterekkel együtt. A terhelési 
görbe a motor termikus védelmi modelljéhez használt, hogy 
megbecsülje a motor hőmérsékletét.
Ha a paraméter 100%-ra állított, a maximum terhelés egyenlő 
a 99.06 Motor nominal current paraméter értékével (maga-
sabb terhelés melegíti a motort). A terhelési görbét ki kell 
igazítani, ha a környezeti hőmérséklet eltér a névleges 
értéktől.

100%

50 … 150% Maximum terhelés a motor terhelési görbéhez. 1 = 1%

35.52 Zero speed load Meghatározza a motor terhelési görbéjét a 35.51 Motor load 
curve és 35.53 Break point paraméterekkel együtt. Meghatá-
rozza a motor maximum terhelését 0 fordulaton a terhelési 
görbe szerint. Nagyobb érték is beállítható, ha a motor 
megfelelő kényszerhűtéssel szerelt. Lásd motor gyártó 
javaslatai. Lásd 35.51 Motor load curve paraméter.

100%

50 … 150% Terhelés 0 fordulaton a terhelési görbe szerint. 1 = 1%

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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35.53 Break point Meghatározza a motor terhelési görbéjét a 35.51 Motor load 
curve és 35.52 Zero speed load paraméterekkel együtt. Meg-
határozza a terhelési görbe letörési frekvenciáját, azaz azt a 
pontot, ahol a motor terhelési görbéje elkezd csökkeni a 
35.51 Motor load curve paraméter értéktől a 35.52 Zero 
speed load paraméter felé. 
Lásd 35.51 Motor load curve paraméter.

45.00 Hz

1.00 … 500.00 Hz Letörési pont a motor terhelési görbéhez. Lásd 46.02 
par.

35.54 Motor nominal temp 
rise

Meghatározza a motor hőmérséklet emelkedést, ha a motor 
névleges árammal terhelt. Lásd motor gyártó javaslatai.

80 °C

0 … 300 °C Hőmérséklet emelkedés. 1 = 1 °C

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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35.55 Motor thermal time 
const

Meghatározza a termikus időállandót a motor termikus 
védelmi modellhez. Lásd motor gyártó javaslatai.

256 s

100 … 10000 s Motor termikus időállandója. 1 = 1 s

36
36 Load analyzer Csúcsértékek és amplitudó naplózás beállítások.

Lásd Terhelés analizátor (64. oldal) fejezet.

36.01 PVL signal A csúcsérték naplózással által megfigyelt jel kiválasztása.
A jel a 36.02 PVL filter time paraméterben specifikált szűrési 
idővel szűrt.
A csúcsérték egy időben más értékekkel együtt tárolásra 
kerül a  36.10…36.15 paraméterekben.
36.09 Reset loggers paraméterrel a napló nullázható (reset). 
Az utolsó nullázás dátuma és ideje a 36.16 és 36.17 
paraméterekben tárolásra kerül.

Power inu 
out

Zero Nincs (csúcsérték naplózás tiltott). 0

Motor speed used 01.01 Motor speed used (86. oldal). 1

Output frequency 01.06 Output frequency (86. oldal). 3

Motor current 01.07 Motor current (86. oldal). 4

Motor torque 01.10 Motor torque % (86. oldal). 6

Dc-voltage 01.11 DC voltage (86. oldal). 7

Power inu out 01.14 Output power (86. oldal). 8

Speed ref ramp in 23.01 Speed ref ramp in (154. oldal). 10

Speed ref ramped 23.02 Speed ref ramp out (154. oldal). 11

Speed ref used 24.01 Used speed reference (159. oldal). 12

Torq ref used 26.02 Torque ref used (167. oldal). 13

Freq ref used 28.02 Frequency ref ramp out (171. oldal). 14
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Process PID out 40.01 Process PID actual value (207. oldal). 16

Process PID fbk 40.02 Feedback actual value (207. oldal). 17

Process PID act 40.03 Setpoint actual value (207. oldal). 18

Process PID dev 40.04 Deviation actual value (207. oldal). 19

Other A paraméter érték egy másik paraméterből vett. -

36.02 PVL filter time Csúcsérték napló szűrési ideje. Lásd 36.01 PVL signal 
paraméter.

2.00 s

0.00 … 120.00 s Csúcsérték napló szűrési ideje. 100 = 1 s

36.06 AL2 signal A amplitudó naplózás 2-vel megfigyelt jel kiválasztása. Minta-
vételezés 200-milisec időközönként, ha a hajtás üzemel.
Az eredmények a 36.40…36.49 paraméterben láthatók. 
Minden paraméter egy amplitudó tartományra vonatkozik és 
megmutatja, hogy a minták melyik része tartozik ebbe a 
tartományba.
A 100%-hoz tartozó jel érték a 36.07 AL2 signal base 
paraméterben meghatározott.
36.09 Reset loggers paraméterrel a napló nullázható (reset). 
Az utolsó nullázás dátuma és ideje a 36.50 és 36.51 
paraméterekben tárolásra kerül.
Választáshoz, lásd 36.01 PVL signal paraméter. 

Motor torque

36.07 AL2 signal base 100% amlitudóhoz tartozó jel érték meghatározása. 100.00

0.00 … 32767.00 100% amlitudóhoz tartozó jel érték, 1 = 1

36.09 Reset loggers Csúcsérték és/vagy amplitudó 2 napló nullázása (reset). 
Amplitudó napló 1 nem nyugtázható.

Done

Done Nyugtázás teljes vagy nem kért (normál működés). 0

All Csúcsérték és amplitudó napló 2 nullázása. 1

PVL Csúcsérték napló nullázása. 2

AL2 Amplitudó napló 2 nullázása. 3

36.10 PVL peak value Csúcsérték visszaállítás a csúcsérték naplóval. 0.00

-32768.00 … 
32767.00

Csúcsérték. 1 = 1

36.11 PVL peak date Csúcsérték visszaállítás dátuma. -

- Csúcs előfordulás dátuma. -

36.12 PVL peak time Csúcsérték visszaállítás időpontja. -

- Csúcs előfordulás időpontja. -

36.13 PVL current at peak Motor árama a csúcsérték visszaállítás dátumakor. 0.00 A

-32768.00 … 
32767.00 A

Motor áram csúcskor. 1 = 1 A

36.14 PVL DC voltage at 
peak

A hajtás közbensőköri DC feszültség a csúcsérték 
visszaállításkor.

0.00 V

0.00 … 2000.00 V DC feszültség a csúcskor. 10 = 1 V

36.15 PVL speed at peak Motor fordulat a a csúcsérték visszaállítás dátumakor. 0.00 rpm

-32768.00 … 
32767.00 rpm

Motor fordulat csúcskor Lásd 46.01 
par.

36.16 PVL reset date Utolsó csúcsérték naplózás nullázás dátuma. -

- Utolsó csúcsérték naplózás nullázás dátuma. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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36.17 PVL reset time Utolsó csúcsérték naplózás nullázás időpontja. -

- Utolsó csúcsérték naplózás nullázás időpontja. -

36.20 AL1 0 to 10% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  0 
és 10% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 0 és 10% között. 1 = 1%

36.21 AL1 10 to 20% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  10 
és 20% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 10 és 20% között. 1 = 1%

36.22 AL1 20 to 30% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  20 
és 30% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 20 és 30% között. 1 = 1%

36.23 AL1 30 to 40% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  30 
és 40% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 30 és 40% között. 1 = 1%

36.24 AL1 40 to 50% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  40 
és 50% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 40 és 50% között. 1 = 1%

36.25 AL1 50 to 60% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  50 
és 60% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 50 és 60% között. 1 = 1%

36.26 AL1 60 to 70% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  60 
és 70% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 60 és 70% között. 1 = 1%

36.27 AL1 70 to 80% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  70 
és 80% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 70 és 80% között. 1 = 1%

36.28 AL1 80 to 90% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, amelyek  80 
és 90% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 80 és 90% között. 1 = 1%

36.29 AL1 over 90% Amplitudó napló 1-el rögzített minták százaléka, 90% fölé 
esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 1 minták 90% felett. 1 = 1%

36.40 AL2 0 to 10% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  0 
és 10% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 0 és 10% között. 1 = 1%

36.41 AL2 10 to 20% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
10 és 20% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 10 és 20% között. 1 = 1%

36.42 AL2 20 to 30% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
20 és 30% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 20 és 30% között. 1 = 1%

36.43 AL2 30 to 40% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
30 és 40% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 30 és 40% között. 1 = 1%
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36.44 AL2 40 to 50% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
40 és 50% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 40 és 50% között. 1 = 1%

36.45 AL2 50 to 60% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
50 és 60% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 50 és 60% között. 1 = 1%

36.46 AL2 60 to 70% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
60 és 70% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 60 és 70% között. 1 = 1%

36.47 AL2 70 to 80% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
70 és 80% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 70 és 80% között. 1 = 1%

36.48 AL2 80 to 90% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, amelyek  
80 és 90% közé esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 80 és 90% között. 1 = 1%

36.49 AL2 over 90% Amplitudó napló 2-vel rögzített minták százaléka, 90% fölé 
esnek.

0.00%

0.00 … 100.00% Amplitudó napló 2 minták 90% felett. 1 = 1%

36.50 AL2 reset date Utolsó amplitudó napló 2 nullázás dátuma. -

- Utolsó amplitudó napló 2 nullázás dátuma. -

36.51 AL2 reset time Utolsó amplitudó napló 2 nullázás időpontja. -

- Utolsó amplitudó napló 2 nullázás időpontja. -

40
40 Process PID set 1 Paraméter értékek PID szabályozáshoz.

Két különböző paraméter érték készlet előre meghatároz-
ható. Az első a 40.07…40.56* paraméterekkel a második 
készlet a 41 Process PID set 2 paraméter csoportban. 40.57 
Sel between set1 set2 paraméterben megadható, hogy 
melyik készlet használt.
Lásd vezérlési lánc diagram a 367 és 368. oldalon.
*Ebben a csoportban fennmaradó paraméterek közösek 
mindkét készletben.

40.01 Process PID actual 
value

PID szabályozó kimenet megjelenítése. Lásd vezérlési lánc 
diagram a 368. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható. Egység kiválasztása a 40.12 
Unit selection paraméterrel.

-

-32768 … 32767 PID szabályozó kimenet. 1 = 1 unit

40.02 Feedback actual 
value

Folyamat visszacsatolás forrás megjelenítése, matematikai 
művelet (40.10 Feedback function paraméter) és szűrés után. 
Lásd vezérlési lánc diagram a 367. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható. Egység kiválasztása a 40.12 
Unit selection paraméterrel.

-

-32768 … 32767 Folyamat visszacsatolás. 1 = 1 unit

40.03 Setpoint actual 
value

PID alapjel megjelenítése a kiválasztás matematikai művelet 
(40.18 Setpoint function), korlátozás és rámpázás után. Lásd 
vezérlési lánc diagram a 368. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható. Egység kiválasztása a 40.12 
Unit selection paraméterrel.

-

-32768 … 32767 PID vezérlőhöz alapjel. 1 = 1 unit
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40.04 Deviation actual 
value

PID eltérés megjelenítése. Alapértelmezetten ez az érték 
egyenlő a alapjel - visszacsatolás értékével, de az eltérés 
értéke invertálható a 40.31 Deviation inversion paraméterrel. 
Lásd vezérlési lánc diagram a 368. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható. Egység kiválasztása a 40.12 
Unit selection paraméterrel.

-

-32768 … 32767 PID eltérés. 1 = 1 unit

40.05 Trim output actual 
value

Megjeleníti az utánállított referencia kimenetet. Lásd 
vezérlési lánc diagram a 368. oldalon.
Ez a paraméter csak olvasható. Egység kiválasztása a 40.12 
Unit selection paraméterrel.

-

-32768 … 32767 Utánállított referencia. 1 = 1 unit

40.06 PID status word PID vezérlés státusz információk megjelenítése.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0000h…FFFFh PID szabályozó státusz szó. 1 = 1

40.07 PID operation mode PID szabályozó bekapcsolás/kikapcsolás.
Megjegyzés: PID szabályozó csak táv vezérlési módban 
érhető el. Lásd Helyi- vagy távvezérlés (18. oldal) fejezet.

Off

Off PID szabályozó inaktív. 0

On PID szabályozó aktív. 1

On when drive 
running

PID szabályozó csak működés közben aktív. 2

40.08 Feedback 1 source Folyamat visszacsatolás első forrás választása. Lásd 
vezérlési lánc diagram a 367. oldalon.

AI1 scaled

Zero Nincs visszacsatolás. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (104. odla). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (105. oldal). 2

Freq in scaled 11.39 Freq in 1 scaled (101. oldal). 3

Motor current 01.07 Motor current (86. oldal). 5

Power inu out 01.14 Output power (86. oldal). 6

Motor torque 01.10 Motor torque % (86. oldal). 7

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -
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Bit Név Érrték

0 PID active 1 = PID szabályozás aktív.

1 Setpoint frozen 1 = PID alapjel fagyasztott.

2 Output frozen 1 = PID szabályozó kimenet fagyasztott.

3 PID sleep mode 1 = Alvó mód aktív.

4 Sleep boost 1 = Elalvás fokozás aktív.

5 Trim mode 1 = Vágó (Trim) funkció aktív.

6 Tracking mode 1 = Követő funkció aktív.

7 Output limit high 1 = PID kimenet 40.37 paraméterrel korlátozott.

8 Output limit low 1 = PID kimenet 40.36 paraméterrel korlátozott

9 Deadband active 1 = Holtsáv (Deadband) aktív (lásd 40.39. par.)

10 PID set 0 = Paraméter készlet 1 használt 1 = Paraméter készlet 2 használt.

11…15 Foglalt
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40.09 Feedback 2 source Folyamat visszacsatolás második forrás választása
Választáshoz, lásd 40.08 Feedback 1 source paraméter.

Zero

40.10 Feedback function Meghatározza, hogy hogyan számolja a folyamat 
visszacsatolást a 40.08 Feedback 1 source és 40.09 
Feedback 2 source paraméterekben beállított jelekből.

In1

In1 Forrás 1. 0

In1+In2 Forrás 1 és 2 összege. 1

In1-In2 Forrás 2 értéke kivonva a forrás 1 értékéből. 2

In1*In2 Forrás 1 és 2 szorzata. 3

In1/In2 Forrás 1 osztva forrás 2-vel. 4

MIN(In1,In2) Kisebb a két forrásból. 5

MAX(In1,In2) Nagyobb a két forrásból. 6

AVE(In1,In2) Két forrás átlaga. 7

sqrt(In1) Forrás 1 négyzetgyöke. 8

sqrt(In1-In2) Forrás 1 - forrás 2 négyzetgyöke. 9

sqrt(In1+In2) Forrás 1 + forrás 2 négyzetgyöke. 10

sqrt(In1)+sqrt(In2) Forrás 1 négyzetgyöke + forrás 2 négyzetgyöke. 11

40.11 Feedback filter time Szűrési időállandó meghatározása a folyamat 
visszacsatoláshoz.

0.000 s

0.000 … 30.000 s Szűrési időállandó. 1 = 1 s

40.12 Unit selection Egység meghatározása a 40.01…40.05, 40.21…40.24 és 
40.47 paraméterekkel.

rpm

rpm r/min. 7

% %. 4

Hz Hz. 3

40.14 Setpoint base A 40.15 Output base paraméterrel közösen meghatározza az 
általános skálázási együtthatót a PID szabályozási lánchoz.
A skálázás használható, ha például az alapjel Hz-ben van, de 
a PID szabályozó kimenete r/min értékben használt fordulat 
vezérlésben. Ebben az esetben ez a paraméter 50-re állított, 
a 40.15 paraméter értéke a motor névleges fordukata 50Hz-
nél.
Ugyanis a PID szabályozó kimenet = [40.15], ha eltérés 
(alapjel - visszacsatolás) = [40.14] és a [40.32] = 1.
Megjegyzés: A skálázás a 40.14 és 40.15 paraméterek 
arányán alapul. Például a 50 és 1500 értékek ugyanazt a 
skálázást adja, mint az 1 és 30.

1500

-32768 … 32767 Folyamat alapjel kiindulópont. 1 = 1

40.15 Output base Lásd 40.14 Setpoint base paraméter. 1500

-32768 … 32767 PID szabályozó kimenet kiindulópont. 1 = 1

40.16 Setpoint 1 source PID alapjel első forrás kiválasztása. Ez az alapjel a 40.25 
Setpoint selection paraméterben elérhető, mint setpoint 1. 
Lásd vezérlési lánc diagram a 367. oldalon.

AI2 scaled

Zero Nulla. 0

Control panel 03.01 Panel reference (lásd 87. oldal). 1

Internal setpoint Belső alapjel. Lásd 40.19 Internal setpoint selection 1 
paraméter.

2
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AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (lásd 104. oldal). 3

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (lásd 105. oldal). 4

Motor 
potentiometer

22.80 Motor potentiometer ref act (motoros potméter 
kimenete).

8

Freq in scaled 11.39 Freq in 1 scaled (lásd 101. oldal). 10

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

40.17 Setpoint 2 source PID alapjel második forrás kiválasztása. Ez az alapjel a 40.25 
Setpoint selection paraméterben elérhető, mint setpoint 2. 
Választáshoz, lásd 40.16 Setpoint 1 source paraméter.

Zero

40.18 Setpoint function Matematikai művelet választás a 40.16 Setpoint 1 source és 
a 40.17 Setpoint 2 source beállított alapjel forrás között.

In1 or In2

In1 or In2 Nincs matematikai művelet. A 40.25 Setpoint selection 
paraméterben választott jel használt.

0

In1+In2 Forrás 1 és 2 összege. 1

In1-In2 Forrás 2 értéke kivonva a forrás 1 értékéből. 2

In1*In2 Forrás 1 és 2 szorzata. 3

In1/In2 Forrás 1 osztva forrás 2-vel. 4

MIN(In1,In2) Kisebb a két forrásból. 5

MAX(In1,In2) Nagyobb a két forrásból. 6

AVE(In1,In2) Két forrás átlaga. 7

sqrt(In1) Forrás 1 négyzetgyöke. 8

sqrt(In1-In2) Forrás 1 - forrás 2 négyzetgyöke. 9

sqrt(In1+In2) Forrás 1 + forrás 2 négyzetgyöke. 10

sqrt(In1)+sqrt(In2) Forrás 1 négyzetgyöke + forrás 2 négyzetgyöke. 11

40.19 Internal setpoint 
selection 1

A 40.20 Internal setpoint selection 2 paraméterrel együtt 
kiválasztja a belső alapjelet a 40.21…40.24 paraméterek által 
megadott készletekből.

Not selected

Not selected 0. 0

Selected 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11
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40.19par. 
megadott forrás

 40.20 par. 
megadott forrás

Setpoint preset active

0 0 1 (40.21. par.)

1 0 2 (40.22. par.)

0 1 3 (40.23. par.)

1 1 4 (40.24. par.)
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Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.20 Internal setpoint 
selection 2

A 40.19 Internal setpoint selection 1 paraméterrel együtt 
kiválasztja a belső alapjelet a 40.21…40.24 paraméterek által 
megadott készletekből. Lásd 40.19 Internal setpoint selection 
1 paraméter.

Not selected

Not selected 0. 0

Selected 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.21 Internal setpoint 1 Folyamat alapjel beállítás 1. Lásd 40.19 Internal setpoint 
selection 1 paraméter.
Az egység a 40.12 Unit selection paraméterrel választott.

0

-32768.0 … 
32767.0

Folyamat alapjel beállítás 1. 1 = 1 unit

40.22 Internal setpoint 2 Folyamat alapjel beállítás 2. Lásd 40.19 Internal setpoint 
selection 1 paraméter.
Az egység a 40.12 Unit selection paraméterrel választott.

0

-32768.0 … 
32767.0

Folyamat alapjel beállítás 2. 1 = 1 unit

40.23 Internal setpoint 3 Folyamat alapjel beállítás 3. Lásd 40.19 Internal setpoint 
selection 1 paraméter.
Az egység a 40.12 Unit selection paraméterrel választott.

0

-32768.0 … 
32767.0

Folyamat alapjel beállítás 3. 1 = 1 unit

40.24 Internal setpoint 4 Folyamat alapjel beállítás 4. Lásd 40.19 Internal setpoint 
selection 1 paraméter.
Az egység a 40.12 Unit selection paraméterrel választott.

0

-32768.0 … 
32767.0

Folyamat alapjel beállítás 4. 1 = 1 unit

40.25 Setpoint selection Alapjel forrás 1 (40.16) és 2 (40.17) közötti választás 
beállítása.
Ez a paraméter csak akkor hatásos ha a 40.18 Setpoint 
function paraméter értéke In1 or In2.
0 = Alapjel forrás 1
1 = Alapjel forrás 2

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3
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DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.26 Setpoint min Meghatározza a minimum alapjel értékét a PID szabályozó 
alapjeléhez.

0.0

-32768.0 … 
32767.0

Minimum alapjel érték a PID szabályozó alapjeléhez 1 = 1

40.27 Setpoint max Meghatározza a maximum alapjel értékét a PID szabályozó 
alapjeléhez.

32767.0

-32768.0 … 
32767.0

Maximum alapjel érték a PID szabályozó alapjeléhez 1 = 1

40.28 Setpoint increase 
time

Alapjel emelkedés minimum idejének meghatározása 0%-ról 
100%-ra.

0.0 s

0.0 … 1800.0 s Alapjel emelkedési ideje. 1 = 1

40.29 Setpoint decrease 
time

Alapjel csökkenés minimum idejének meghatározása 100%-
ról 0%-ra.

0.0 s

0.0 … 1800.0 s Alapjel csökkenési ideje. 1 = 1

40.30 Setpoint freeze 
enable

Fagyasztja vagy meghatároz egy forrást, amely a PID 
szabályozó alapjel fagyasztására szolgál. Ez a funkció, akkor 
hasznos, ha referencia egy analóg bemenetre kötött 
visszacsatolón alapul és az érzékelő szervizelésre szorul a 
folyamat leállítása nélkül.
1 = PID szabályozó alapjel fagyasztott.
Lásd 40.38 Output freeze enable paraméter.

Not selected

Not selected PID szabályozó alapjel nem fagyasztott. 0

Selected PID szabályozó alapjel fagyasztott. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.31 Deviation inversion PID szabályozó kimenet invertálása.
0 = Alapjel - Visszacsatolás
1 = Visszacsatolás - Alapjel 
Lásd továbbá Elalvás funkció a folyamat PID szabályozáshoz 
(48. oldal) fejezet.

Ref - Fbk

Ref - Fbk 0. 0
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Fbk - Ref 1. 1

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.32 Gain PID szabályozó erősítés meghatározása. Lásd 40.33 
Integration time paraméter.

1.0

0.1 … 100.0 PID szabályozó erősítés. 100 = 1

40.33 Integration time PID szabályozó integrálási idejének meghatározása.

Megjegyzés: ezen érték 0-ra állítása esetén az I rész tiltott 
és a PID szabályozó PD szabályozóként működik.

60.0 s

0.0 … 3600.0 s Integrálási idő. 1 = 1 s

40.34 Derivation time Deriválási idő meghatározása. A deriválási összetevő számí-
tott a szabályozó kimenetén. A kalkuláció két egymást követő 
hibán (EK-1 and EK) alapszik, az alábbi formula szerint: 
PID DERIV TIME × (EK - EK-1)/TS, ahol
TS = 2 ms mintavételezési idő
E = Hiba = folymat referencia - folyamat visszacsatolás.

0.0 s

0.0 … 10.0 s Deriválási idő. 1000 = 1 s

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Ti

O
I

G × I

G × I

I = szabályozó bemenet (hiba)
O = szabályozó kimenet
G = erősítés
Ti = integrálási idő

Idő

Hiba/szabályozó kimenet



214   Paraméterek
40.35 Derivation filter time A PID szabályozó deriváló tagjának simítására szolgáló 1 
pólusú szűrő időállandóját határozza meg.

0.0 s

0.0 … 10.0 s Szűrési időállandó. 10 = 1 s

40.36 Output min Meghatározza a minimum korlátot a PID szabályozó 
kimenetére. A minimum és maximum korlát használatvál 
lehetőség van a működési tartomány korlátozására.

-32768.0

-32768.0 … 
32767.0

Minimum korlátot a PID szabályozó kimenetére. 1 = 1

40.37 Output max Meghatározza a maximum korlátot a PID szabályozó 
kimenetére. Lásd 40.36 Output min paraméter.

32767.0

-32768.0 … 
32767.0

Maximum korlát a PID szabályozó kimenetére. 1 = 1

40.38 Output freeze 
enable

Fagyasztja vagy meghatároz egy forrást, amely a PID 
szabályozó kimenet fagyasztására szolgál. Ez a funkció, 
akkor hasznos, ha egy érzékelő szolgáltatja a visszacsatolást 
és az érzékelő szervizelésre szorul a folyamat leállítása 
nélkül.
1 = PID szabályozó kimenet fagyasztott.
Lásd 40.30 Setpoint freeze enable paraméter.

Not selected

Not selected PID szabályozó kimenet nem fagyasztott. 0

Selected PID szabályozó kimenet fagyasztott. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-
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40.39 Deadband range Meghatároz egy holtsávot az alapjel körül. Ahányszor a 
folyamat visszacsatoló belép a holtsávba, elindul egy késlel-
tési időzítő. Ha a visszacsatoló értéke a holtsávban marad az 
időzítő lejárta (40.40 Deadband delay) után a PID szabályozó 
kimenete fagyasztott lesz. A normál működés visszaáll, ha a 
visszacsatoló értéke elhagyja a holtsávot.

0.0

0.0 … 32767.0 Holtsáv tartomány. 1 = 1

40.40 Deadband delay Holtsáv késleltetése. Lásd 40.39 Deadband range paraméter. 0.0 s

0.0 … 3600.0 s Holtsáv terület késleltetés. 1 = 1 s

40.41 Sleep mode Alvó mód funkció kiválasztása.
Lásd Elalvás funkció a folyamat PID szabályozáshoz (48. 
oldal) fejezet.

No

No Alvó funkció tiltott. 0

Internal A motor fordulat összehasonlítsa a 40.43 Sleep level 
paraméter értékkel. Ha fordulat az alvó késleltetési idő (40.44 
Sleep delay) után is az érték alatt van, a hajtás alvó módba 
lép.
40.44…40.48 paraméterek kényszerítettek.

1

External Az alvó funkció a 40.42 Sleep enable paraméterben beállított 
értékkel aktiválható.
40.44…40.48 paraméterek kényszerítettek.

2

40.42 Sleep enable Meghatározza az alvó funkció altiváláshoz használt forrást, 
ha a 40.41 Sleep mode paraméter értéke External.
0 = Alvó funkció tiltott.
1 = Alvó funkció engedélyezett

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6
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DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.43 Sleep level Meghatározza az alvó funkció indító korlátját, ha a 40.41 
Sleep mode paraméter értéke Internal.

0.0

0.0 … 32767.0 Alvás indító szint. 1 = 1

40.44 Sleep delay Meghatározza a alvás indítás késleltetését.
Az időzítő elindul, amikor a 40.41 Sleep mode paraméterben 
beállított feltétel igaz állapotba kerül és nyugtázódik (reset), 
ha visszatér hamisba.

60.0 s

0.0 … 3600.0 s Alvás indítás késleltetés. 1 = 1 s

40.45 Sleep boost time Meghatároz egy fokozási időt az alvás fokozási lépéshez. 
Lásd 40.46 Sleep boost step paraméter.

0.0 s

0.0 … 3600.0 s Alvás fokozó idő. 1 = 1 s

40.46 Sleep boost step Ha a hajtás alvó módba lép a folyamat alapjel ezzel a 
százalékkal emelkedik a 40.45 Sleep boost time 
paraméterben beállított időhöz. Ha aktív, az alvás fokozás 
megszakad, ha a hajtás feléled.

0.0

0.0 … 32767.0 Alvás fokozás lépés. 1 = 1

40.47 Wake-up deviation Meghatározza az ébredési szintet az alapjel és a vissza-
csatolás eltéréséből. Az egység a 40.12 Unit selection 
paraméterben választott.
Ha az eltérés meghaladja ezt az értékét és az ébredés késlel-
tetési (40.48 Wake up delay) idő után is felette marad, a 
hajtás felébred. 
Lásd 40.31 Deviation inversion paraméter.

0

-2147483648 … 
2147483647

Ébredési szint (alapjel és a visszacsatolás eltéréséből). 1 = 1 unit

40.48 Wake up delay Meghatározza az ébredési késleltetést az alvó módhoz. Lásd 
40.47 Wake-up deviation paraméter.
Az időzítő elindul, amikor az eltérés az ébredési szint (40.47 
Wake-up deviation) felett van, és nyugtázódik (reset), ha 
visszaesik a szint alá.

0.50 s

0.00 … 60.00 s Ébredés késleltetés. 1 = 1 s

40.49 Tracking mode Aktiválja (vagy forrást választ, ami aktiválja) követési módot. 
Követési módban 40.50 Tracking ref selection paraméterben 
választott jel a PID szabályozó kimenetével helyettesített. 
Lásd Követés (48. oldal) fejezet.
1 = Követési mód aktív

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



Paraméterek   217
DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

40.50 Tracking ref 
selection

Forrás érték választása követési módhoz. Lásd 40.49 
Tracking mode paraméter.

Zero

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (105. oldal). 2

FB A ref1 Terepibusz adapter A referencia 1. 3

FB A ref2 Terepibusz adapter A referencia 2. 4

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

40.51 Trim mode Utánállított funkció akiválása és közvetlen vagy arányossági 
vágás (trimming) közötti választás. Vágás funkcióval  lehetsé-
ges egy korrekciós tényezőt alkalmazni a hajtás 
referenciához (alapjel). A vágás utáni kimenet a 40.05 Trim 
output actual value paraméterben elérhető.
Lásd vezérlési lánc diagram a 368 oldalon.

Off

Off Utánállított funkció inaktív. 0

Direct Vágó funkció aktív. A tényező a maximum fordulathoz, 
nyomatékhoz vagy frekvenciához viszonyított. Ezek közötti 
választás a 40.52 Trim selection paraméterrel.

1

Proportional Vágó funkció aktív. A tényező a 40.53 Trimmed ref pointer 
paraméterben választott referenciához viszonyított.

2

Combined Vágó funkció aktív. A tényező. A tényező Direct és 
Proportional módok kombinációja. Az arányukat a 40.54 Trim 
mix paraméter határozza meg.

3

40.52 Trim selection Kiválasztja, hogy melyik vágást használja a fordulat, 
nyomaték vagy frekvencia referencia korrigáláshoz.

Torque

Torque Nyomaték referencia vágás. 1

Speed Fordulat referencia vágás. 2

Frequency Frekvencia referencia vágás. 3

40.53 Trimmed ref pointer Forrás választás vágás referenciához. Zero

Zero Nincs. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (lásd 104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (lásd 105. oldal). 2

FB A ref1 Terepibusz adapter A referencia 1. 3

FB A ref2 Terepibusz adapter A referencia 2. 4

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

40.54 Trim mix Ha, a 40.51 Trim mode állapota Combined, meghatározza a 
direkt és arányos vágó források eredményét a végső vágási 
tényezőben.
0.000 = 100% arányos
0.500 = 50% arányos, 50% direkt
1.000 = 100% direkt

0.000

0.000 … 1.000 Vágó (Trim) mix. 1 = 1
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40.55 Trim adjust Meghatároz egy szorzó értéket az utánállított tényezőhöz. Az 
értéket megszorozza a 40.51 Trim mode paraméter 
eredményével. A kapott eredményt megszorozza a 40.56 
Correction source paraméter eredményével.

1.000

-100.000 … 
100.000

Szorzó az utánállított tényezőhöz. 1 = 1

40.56 Correction source Referencia választás utánállításhoz. PID ref

PID ref PID alapjel 1

PID output PID vezérlő kimenet. 2

40.57 Sel between set1 
set2

PID 1 (40.07…40.56 paraméterek) és PID 2 (41 Process PID 
set 2 paraméter csoport) készlet közötti váltáshoz szükséges 
forrás jel kiválasztása.
0 = Folyamat PID 1 szabályozó használt
1 = Folyamat PID 2 szabályozó használt

Not selected

Not selected 0. 0

Selected 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

41
41 Process PID set 2 Második készlet PID szabályozó.

Az első (40 Process PID set 1 paraméter csoport) és második 
készlet közötti váltás 40.57 Sel between set1 set2 
paraméterrel..
Lásd továáb 40.01…40.06 paraméterek, és vezérlési lánc 
diagram a 367 és 368 oldalakon.

41.07 PID operation mode Lásd 40.07 PID operation mode paraméter. Off

41.08 Feedback 1 source Lásd 40.08 Feedback 1 source paraméter. AI1 scaled

41.09 Feedback 2 source Lásd 40.09 Feedback 2 source paraméter. Zero

41.10 Feedback function Lásd 40.10 Feedback function paraméter. In1

41.11 Feedback filter time Lásd 40.11 Feedback filter time paraméter. 0.000 s

41.12 Unit selection Lásd 40.12 Unit selection paraméter. rpm

41.14 Setpoint base Lásd 40.14 Setpoint base paraméter. 1500

41.15 Output base Lásd 40.15 Output base paraméter. 1500

41.16 Setpoint 1 source Lásd 40.16 Setpoint 1 source paraméter. AI2 scaled

41.17 Setpoint 2 source Lásd 40.17 Setpoint 2 source paraméter. Zero

41.18 Setpoint function Lásd 40.18 Setpoint function paraméter. In1 or In2

41.19 Internal setpoint 
selection 1

Lásd 40.19 Internal setpoint selection 1 paraméter. Not selected
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41.20 Internal setpoint 
selection 2

Lásd 40.20 Internal setpoint selection 2 paraméter. Not selected

41.21 Internal setpoint 1 Lásd 40.21 Internal setpoint 1 paraméter. 0

41.22 Internal setpoint 2 Lásd 40.22 Internal setpoint 2 paraméter. 0

41.23 Internal setpoint 3 Lásd 40.23 Internal setpoint 3 paraméter. 0

41.24 Internal setpoint 4 Lásd 40.24 Internal setpoint 4 paraméter. 0

41.25 Setpoint selection Lásd 40.25 Setpoint selection paraméter. Off

41.26 Setpoint min Lásd 40.26 Setpoint min paraméter. 0.0

41.27 Setpoint max Lásd 40.27 Setpoint max paraméter. 32767.0

41.28 Setpoint increase 
time

Lásd 40.28 Setpoint increase time paraméter. 0.0 s

41.29 Setpoint decrease 
time

Lásd 40.29 Setpoint decrease time paraméter. 0.0 s

41.30 Setpoint freeze 
enable

Lásd 40.30 Setpoint freeze enable paraméter. Not selected

41.31 Deviation inversion Lásd 40.31 Deviation inversion paraméter. Ref - Fbk

41.32 Gain Lásd 40.32 Gain paraméter. 1.0

41.33 Integration time Lásd 40.33 Integration time paraméter. 60.0 s

41.34 Derivation time Lásd 40.34 Derivation time paraméter. 0.0 s

41.35 Derivation filter time Lásd 40.35 Derivation filter time paraméter. 0.0 s

41.36 Output min Lásd 40.36 Output min paraméter. -32768.0

41.37 Output max Lásd 40.37 Output max paraméter. 32767.0

41.38 Output freeze 
enable

Lásd 40.38 Output freeze enable paraméter. Not selected

41.39 Deadband range Lásd 40.39 Deadband range paraméter. 0.0

41.40 Deadband delay Lásd 40.40 Deadband delay paraméter. 0.0 s

41.41 Sleep mode Lásd 40.41 Sleep mode paraméter. No

41.42 Sleep enable Lásd 40.42 Sleep enable paraméter. Off

41.43 Sleep level Lásd 40.43 Sleep level paraméter. 0.0

41.44 Sleep delay Lásd 40.44 Sleep delay paraméter. 60.0 s

41.45 Sleep boost time Lásd 40.45 Sleep boost time paraméter. 0.0 s

41.46 Sleep boost step Lásd 40.46 Sleep boost step paraméter. 0.0

41.47 Wake-up deviation Lásd 40.47 Wake-up deviation paraméter. 0

41.48 Wake up delay Lásd 40.48 Wake up delay paraméter. 0.50 s

41.49 Tracking mode Lásd 40.49 Tracking mode paraméter. Off

41.50 Tracking ref 
selection

Lásd 40.50 Tracking ref selection paraméter. Zero

41.51 Trim mode Lásd 40.51 Trim mode paraméter. Off

41.52 Trim selection Lásd 40.52 Trim selection paraméter. Torque

41.53 Trimmed ref pointer Lásd 40.53 Trimmed ref pointer paraméter. Zero

41.54 Trim mix Lásd 40.54 Trim mix paraméter. 0.000

41.55 Trim adjust Lásd 40.55 Trim adjust paraméter. 1.000

41.56 Correction source Lásd 40.56 Correction source paraméter. PID ref
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43
43 Brake chopper Belső fékcsopper beállítások.

43.01 Braking resistor 
temperature

Fékellenállás becsült hőmérséklet megjelenítése. Az érték a 
hőmérséklet %-ban adott, amikor az ellenállás eléri 43.09 
Brake resistor Pmax cont paraméterben megadott terhelés a 
teljesítménnyel.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0.0 … 120.0% Fékellenállás becsült hőmérséklete. 1 = 1%

43.06 Brake chopper 
enable

Fékcsopper vezérlés engedélyezése.
Megjegyzés: mielőtt engedélyezi a fékcsoppert győződjön 
meg, hogy:
• a fékellenállás csatlakoztatva van
• túlfeszültség vezérlés kikapcsolt =30.30 Overvoltage 

control paraméter)
• a betáp feszültség tartomány (95.01 Supply voltage 

paraméter) helyesen van beállítva.

Disabled

Disabled Fékcsopper vezérlés tiltott. 0

Enabled with 
thermal model

Fékcsopper vezérlés engedélyezett ellenállás túlterhelés 
védelemmel.

1

Enabled without 
thermal model

Fékcsopper vezérlés engedélyezett ellenállás túlterhelés 
védelem nélkül. Ez a beállítás alkamazható, pl. az ellenállás 
egy termikus megszakítóval szerelt és úgy van vezetékezve, 
hogy megállítsa a hajtást, ha az ellenállás túl melegszik.

2

43.07 Brake chopper 
runtime enable

Forrás választás gyors futási idejű fékcsopper vezérléshez.
0 = Fékcsopper IGBT impulzusok levágva
1 = Normál fékcsopper IGBT moduláció.
Ez a paraméter a csopper programozásához használható. 
Csak abban az esetben, ha a hajtás generátor módban 
üzemel.

On

Off 0. 0

On 1. 1

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

43.08 Brake resistor 
thermal tc

Termikus időállandó meghatározása fékellenállás túlterhelés 
védelemhez.

0 s

0 … 10000 s Fékellenállás termikus időállandó. 1 = 1 s

43.09 Brake resistor 
Pmax cont

Azt a maximális folyamatos fékteljesítményt határozza meg, 
amely az ellenállást a maximálisan megengedett hőmérsék-
letre hevíti fel. Az érték túlterhelés védelemben használt.

-

0.10 … 
10000.00 kW

Maximum folyamatos fékezési teljesítmény. 1 = 1 kW

43.10 Brake resistance A fékellenállás ellenállás értékének meghatározása. Az érték 
fékcsopper védelemhez használt.

0 ohm

0…1000 ohm Fékellenállás ellenállás értéke. 1 = 1 ohm

43.11 Brake resistor fault 
limit

Hiba korlát beállítása fékellenállás hőmérséklet felügyelet-
hez. Ha eléri a korlátot a hajtás 7381 BR excess temperature 
hibát jelez.
Az érték a hőmérséklet %-ban adott, amikor az ellenállás 
eléri 43.09 Brake resistor Pmax cont paraméterben megadott 
terhelés a teljesítménnyel.

105%

0 … 150% Fékcsopper hőmérséklet hiba korlát. 1 = 1%
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43.12 Brake resistor 
warning limit

Figyelmeztető korlát beállítása fékellenállás hőmérséklet 
felügyelethez. Ha eléri a korlátot a hajtás A793 BR excess 
temperature figyelmeztetést jelez.
Az érték a hőmérséklet %-ban adott, amikor az ellenállás 
eléri 43.09 Brake resistor Pmax cont paraméterben megadott 
terhelés a teljesítménnyel.

95%

0 … 150% Fékcsopper hőmérséklet figyelmeztető korlát. 1 = 1%

44
44 Mechanical brake 
control

Mechanikus fékvezérlés konfigurálása.
Lásd Mechanikus fék vezérlés (50. oldal) fejezet.

44.01 Brake control status Mechanikus fék vezérlés státusz szó megjelenítése.
Ez a paraméter csak olvasható

-

0000h…FFFFh Mechanikus fék vezérlés státusz zsó. 1 = 1

44.02 Brake torque 
memory

Nyomaték (%-ban) (megjegyzett), amikor a fék zárási 
parancs aktív.
Ez az érték használható fék nyitási nyomaték referenciaként . 
Lásd 44.09 Brake open torque source és 44.10 Brake open 
torque paraméterek.

-

-1600.0 … 1600.0
%

Nyomaték fékzáráskor. Lásd 46.03 
par.

44.03 Brake open torque 
reference

Aktuálisan aktív fék nyitási nyomaték megjelenítése. Lásd 
44.09 Brake open torque source és 44.10 Brake open torque 
paraméterek.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-1000 … 1000% Aktuálisan aktív fék nyitási nyomaték. Lásd 46.03 
par.

44.06 Brake control 
enable

Aktiválja/deaktiválja (vagy forrás jel választás, amely 
aktiválja/deaktiválja) a fékvezérlő logikát.
0 = Fék vezérlés inaktív
1 = Fék vezérlés aktív

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Bit Név Információ

0 Open command Zár/nyit parancs a fék működtető rendszernek (0 = zárt, 1 = nyitott). 
Csatlakoztassa ezt a bitet a kívánt kimenetre.

1 Opening torque 1 = Nyitási nyomaték kérelem a hajtás logikából

2 Hold stopped 
request

1 = Tartási kérelem a hajtás logikából

3 Ramp to stopped 1 = 0 fordulatra rámpázás kérelem a hajtás logikából

4 Enabled 1 = Fék vezérlés engedélyezett

5 Closed 1 = Fék vezérlés logika fék zárt állapotban

6 Opening 1 = Fék vezérlés logika fék nyit állapotban

7 Open 1 = Fék vezérlés logika fék nyitva állapotban

8 Closing 1 = Fék vezérlés logika fék zár állapotban

9…15 Foglalt
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DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

44.07 Brake acknowledge 
selection

Aktiválja/deaktiválja (és forrást választ) fék nyitva/zárva 
(visszaigazolás) felügyelethez.
Ha fék vezérlési hiba (visszaigazoló jel váratlan állapota) 
észlelt a hajtás 44.17 Brake fault function paraméterben 
megadott módon reagál.
0 = Fék nyitva
1 = Fék zárva

No 
acknowledge

Off 0. 0

On 1. 1

No acknowledge Fék nyitva/zárva felügyelet tiltott. 2

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 3

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 4

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 5

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 6

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 7

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 8

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 11

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 12

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

44.08 Brake open delay A fék oldásának késleltetési idejét határozza meg. A 
késleltetési számláló akkor indul, ha a hajtás felmágnesezte a 
motort és a motor nyomatéka elérte a fék oldásához 
szükséges szintet (44.03 Brake open torque reference 
paraméter). Az időzítő indulásával egyszerre a fék vezérlő 
logika bekapcsolja a fék kimenetét és a fék elkezd kinyitni.
Állítsa ezt az értéket a fék gyártó által megadott késlelteési 
idő értékére.

0.00 s

0.00 … 5.00 s Fék oldás késleltetés. 100 = 1 s

44.09 Brake open torque 
source

Fék nyitási nyomaték referencia forrás meghatározása, ha 
• az abszolút érték nagyobb, mint a 44.10 Brake open 

torque paraméter beállítás, és
• az előjel azonos a 44.10 Brake open torque paraméterben 

beállítottal
Lásd 44.10 Brake open torque paraméter

Brake open 
torque

Zero Nulla. 0

AI1 scaled 12.12 AI1 scaled value (104. oldal). 1

AI2 scaled 12.22 AI2 scaled value (105. oldal). 2

FBA ref1 Terepibusz adapter A referencia 1. 3

FBA ref2 Terepibusz adapter A referencia 2. 4
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Brake torque 
memory

44.02 Brake torque memory paraméter 7

Brake open torque 44.10 Brake open torque  paraméter 8

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

44.10 Brake open torque Előjel (pl.: forgásirány) és fék nyitási nyomaték minimum 
abszolút értékének meghatározása.
A forrás értéke a (44.09 Brake open torque source 
paraméterben) fék nyitási nyomatéknak használt, ha az előjel 
azonos és nagyobb abszolút értékű ezzel a paraméterrel.

0%

-1000 … 1000% Minimum nyomaték fék engedéskor. Lásd 46.03 
par.

44.11 Keep brake closed Forrás választás, amely megakadályozza a fék nyitását.
0 = Normál fék működés
1 = Fék zárva tartása
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

44.12 Brake close request Külső fék zárási kérelem jel forrás választás. A jel felülírja a 
belső vezérlő logikát és zárva tartja a féket (ha aktív).
0 = Normál működés/nincs külső zárva jel csatlakoztatva
1 = Fék zárva
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

Off

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-
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44.13 Brake close delay Meghatározza, hogy mennyi idő teljen el a zár parancs 
megérkezése és a motor forgatásának leállítása között. Ez 
azért szükséges, hogy a motor felügyelet alatt és aktív 
maradjon a fék tényleges zárásáig.
Állítsa ezt az értéket a fék gyártó által megadott késlelteési 
idő értékére

0.00 s

0.00 … 60.00 s Fék zárási késleltetés. 100 = 1 s

44.14 Brake close level Meghatározza a fék zárás fordulatát (abszlotút értékben).
Miután a motor fordulat ezen szint alatt marad a 44.15 Brake 
close level delay paraméterben beállított késletetési ideig, a 
zárva parancs kiadott

10.0 rpm

0.0 … 1000.0 rpm Fék zárás fordulata. Lásd 46.01 
par. 

44.15 Brake close level 
delay

Fék zárási szint késleltetés. Lásd 44.14 Brake close level 
paraméter.

0.00 s

0.00 … 10.00 s Fék zárási szint késleltetés. 100 = 1 s

44.16 Brake reopen delay Fék zárási és újranyitási parancs között eltelt minimum idő 
meghatározása.

0.00 s

0.00 … 10.00 s Fék újranyitási késleltetés. 100 = 1 s

44.17 Brake fault function Meghatározza, hogy hogyan reagáljon a hajtás egy 
mechanikus fék vezérlési hibára.
Megjegyzés: Ha 44.07 Brake acknowledge selection 
paraméter No acknowledge értékre állított, visszaigazoló 
státusz felügyelet tiltott és ezért nem figyelmeztető vagy hiba 
üzenetet generálni. Azonban a fék nyitva állapot mindig 
felügyelt.

Fault

Fault A hajtás 71A2 Mechanical brake closing failed / 71A3 
Mechanical brake opening failed hibát jelez, ha visszaigazoló 
státusz nem egyezik a fék vezérlő logika által feltételezett 
állapottal.
A hajtás 71A5 Mechanical brake opening not allowed hibát 
jelez, ha a fék nyitva feltétel nem teljesíthető.

0

Warning A hajtás A7A1 Mechanical brake closing failed / A7A2 
Mechanical brake opening failed figyelmeztetést jelez, ha 
visszaigazoló státusz nem egyezik a fék vezérlő logika által 
feltételezett állapottal.
A hajtás A7A5 Mechanical brake opening not allowed 
figyelmezetést jelez, ha a fék nyitva feltétel nem teljesíthető.

1

Open fault A fék zárásakor a hajtás A7A1 Mechanical brake closing 
failed  figyelmeztetést jelez, ha visszaigazoló státusz nem 
egyezik a fék vezérlő logika által feltételezett állapottal.
A fék nyitásakor a hajtás 71A3 Mechanical brake opening 
failed  figyelmeztetést jelez, ha visszaigazoló státusz nem 
egyezik a fék vezérlő logika által feltételezett állapottal.
A hajtás A7A5 Mechanical brake opening not allowed 
figyelmezetést jelez, ha a fék nyitva feltétel nem teljesíthető.

2

44.18 Brake fault delay Zárási hiba késleltetés meghatározása. 0.00 s

0.00 … 60.00 s Fék zárás hiba késleltetés. 100 = 1 s
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45
45 Energy efficiency Energia megtakartítási számlálók beállítása.

Lásd Energia megtakarítási számláló (63. oldal) fejezet.

45.01 Saved GW hours Energia megtakarítás GWh-ban. Egy közvetlen hálózatra 
kapcsolt motorral hasonlítja össze a megtakarítást. Ez a 
paraméter használt, ha a 45.02 Saved MW hours paraméter 
túlcsordul.
Ez a paraméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0…65535 GWh Energia megtakarítás GWh-ban. 1 = 1 GWh

45.02 Saved MW hours Energia megtakarítás MWh-ban. Egy közvetlen hálózatra 
kapcsolt motorral hasonlítja össze a megtakarítást. Ez a 
paraméter használt, ha a 45.03 Saved kW hours paraméter 
túlcsordul.
Ha ez a paraméter túlcsordul a 45.01 Saved GW hours 
paraméter automatikusan aktiválódik.
Ez a pataméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0…999 MWh Energia megtakarítás MWh-ban. 1 = 1 MWh

45.03 Saved kW hours Energia megtakarítás kWh-ban. Egy közvetlen hálózatra 
kapcsolt motorral hasonlítja össze a megtakarítást.
Ha a belső fékcsopper engedélyezett, minden motorból 
érkező energia, feltételezhetően hővé alakul.
Ha ez a paraméter túlcsordul a 45.02 Saved MW hours 
paraméter automatikusan aktiválódik.
Ez a pataméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0.0 … 999.9 kWh Energia megtakarítás kWh-ban. 10 = 1 kWh

45.05 Saved money 
x1000

Költség megtakarítás ezrekben. Egy közvetlen hálózatra 
kapcsolt motorral hasonlítja össze a megtakarítást. Ez a 
paraméter használt, ha a 45.06 Saved money túlcsordul
A pénznem a 45.17 Tariff currency unit paraméterben 
beállított.
Ez a paraméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0…4294967295 
thousands

Költség megtakarítás ezrekben. 1 = 1 ezer

45.06 Saved money Költség megtakarítás. Egy közvetlen hálózatra kapcsolt 
motorral hasonlítja össze a megtakarítást. Ez az érték a kWh-
ban megtakarított energiát szorozza az érvényes energia 
árával (45.14 Tariff selection). 
Ha ez a paraméter túlcsordul a 45.05 Saved money x1000 
paraméter automatikusan aktiválódik.
A pénznem a 45.17 Tariff currency unit paraméterben 
beállított.
Ez a paraméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0.00 … 999.99 units Költség megtakarítás. 1 = 1 unit
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45.08 CO2 reduction in 
kilotons

CO2 kibocsátás csökkentése kilotonnában. Egy közvetlen 
hálózatra kapcsolt motorral hasonlítja össze a megtakarítást.
Ez a paraméter használt, ha a 45.09 CO2 reduction in tons 
paraméter túlcsordul.
Ez a paraméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0…65535 metric 
kilotons

CO2 kibocsátás csökkentése kilotonnában. 1 = 1 metric 
kiloton

45.09 CO2 reduction in 
tons

CO2 kibocsátás csökkentése tonnában. Egy közvetlen 
hálózatra kapcsolt motorral hasonlítja össze a megtakarítást.
Ez az érték MWh-ban megtakarított energia és 45.18 CO2 
conversion factor (alapbeállítás 0,5 tonna/MWh) paraméter 
szorzatának az eredménye.
Ha ez a paraméter túlcsordul a 45.08 CO2 reduction in 
kilotons paraméter automatikusan aktiválódik.
Ez a paraméter csak olvasható (lásd 45.21 Energy 
calculations reset paraméter).

-

0.0 … 999.9 metric 
tons

CO2 kibocsátás csökkentése tonnában. 1 = 1 metric 
ton

45.11 Energy optimizer Engedélyezi/tiltja az energia optimalizáló funkciót. A funkció 
optimalizálja a fluxust, így csökkentve a energia felhasználást 
és a zajszintet, ha motor névleges terhelés alatt üzemel. A 
teljes hatásfok (motor és hajtás), akár 1…10%-al növelhető 
(terhelés és fordulattól függő):
Megjegyzés: Állandó mágneses motornál az energia 
optimalizáló mindig engedélyezett, függetlenül ettől a 
paramétertől

Disable

Disable Energia optimalizálás tiltott. 0

Enable Energia optimalizálás engedélyezett. 1

45.12 Energy tariff 1 Meghatározza az energia tarifa 1 (kWh energia ára) értékét. 
45.14 Tariff selection paraméter beállításától függően ez 
vagy a 45.13 Energy tariff 2 paraméter értéke referenciaként 
használt, ha költség megtakarítás számolt.
A pénznem típusa a 45.17 Tariff currency unit paraméterben 
meghatározott.
Megjegyzés: A pénznemek csak olvashatók és 
visszamenőleg nem használhatók.

1.000 units

0.000 … 
4294967295.000 
units

Energia tarifa 1. -

45.13 Energy tariff 2 Meghatározza az energia tarifa 2 (kWh energia ára) értékét
Lásd 45.12 Energy tariff 1 paraméter.

2.000 units

0.000 … 
4294967295.000 
units

Energia tarifa 2. -

45.14 Tariff selection Előre beállított tarifa használat választás (vagy forrás 
választás kiválasztáshoz).
0 = 45.12 Energy tariff 1
1 = 45.13 Energy tariff 2

Energy tariff 
1

Energy tariff 1 0. 0

Energy tariff 2 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2
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DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other [bit] Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások  (83. 
oldal) fejezet.

-

45.17 Tariff currency unit Pénznem választás megtakarítások számolásához. EUR

EUR Euro. 101

USD US dollár. 102

Local currency A valuta a nyelvkiválasztással kerül kiválasztásra (lásd 96.01 
Language paraméter).

100

45.18 CO2 conversion 
factor

Meghatározza a tényezőt, amivel a megtakarított energia 
átváltható CO2 kibocsátás megtakarítássá (kg/kWh vagy 
tn/MWh).

0.500 
tn/MWh

0.000 … 65.535 
tn/MWh

Tényező, megtakarított energia, CO2 kibocsátás átváltáshoz. 1 = 1 tn/MWh

45.19 Comparison power Motor teljesítmény közvetlen hálózatra csatlakoztatáskor. Az 
érték referenciaként használt, ha energia megtakarítást 
számol. Megjegyzés: A megtakarítás számolás pontossága, 
függ ezen érték pontosságától.

-

0.0 … 10000000.0 
kW

Motor teljesítmény. 1 = 1 kW

45.21 Energy calculations 
reset

Megtakarítási számlálok nullázása (45.01…45.09 
paraméterek).

Done

Done Nullázás nem kért (normál működés). 0

Reset Megtakarítás számlálók nullázása. Az érték automatikusan 
visszaáll Done-ba.

1

46
46 Monitoring/scaling 
settings

Fordulat felügyeleti beállítások. Aktuális jel szűrés, általános 
skálázási beállítások.

46.01 Speed scaling Meghatározza a gyorsításban használt végsebesség értékét  
és lassításban használt kezdősebesség értékét (lásd 23 
Speed reference ramp paraméter csoport).
Továbbá meghatároz a fordulattal kapcsolatos paraméterek-
hez egy 16 bites skálázást. Ez a paraméter értéke a 
terepbibusz 20000, master/follower, stb. kommunikációhoz 
tartozik.

1500 rpm

0…30000 rpm Gyorsítási/lassítási vég/kezdő fordulat. 1 = 1 rpm

46.02 Frequency scaling Meghatározza a gyorsításban használt felső frekvencia 
értékét  és lassításban használt alsó frekvencia értékét (lásd 
28 Frequency reference chain paraméter csoport).
Továbbá meghatároz a fordulattal kapcsolatos paraméterek-
hez egy 16 bites skálázást. Ez a paraméter értéke a 
terepbibusz 20000, master/follower, stb. kommunikációhoz 
tartozik.

50.00 Hz

0.10 … 1000.00 Hz Gyorsítási/lassítási felső/vég frekvencia 10 = 1 Hz
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46.03 Torque scaling Nyomaték paraméterek 16 bites skálázás meghatározása. Ez 
a paraméter értéke (névleges nyomaték %-an) a terepibusz 
10000, master/follower, stb. kommunikációhoz tartozik.

100.0%

0.0 … 30000.0% Nyomaték terepbibusz 10000 kommunikációhoz . 10 = 1%

46.04 Power scaling Kimeneti teljesítmény meghatározása, ami a terepbibusz 
10000, master/follower, stb. kommunikációhoz tartozik.

1000.0 kW

0.0 … 30000.0 kW Teljesítmény terepbibusz 10000 kommunikációhoz. 1 = 1 kW

46.11 Filter time motor 
speed

Szűrési idők meghatározása a 01.01 Motor speed used, 
01.02 Motor speed estimated, 01.04 Encoder 1 speed filtered 
és 01.05 Encoder 2 speed filtered jelekhez.

500 ms

2…20000 ms Motor fordulat jel szűrési idő. 1 = 1 ms

46.12 Filter time output 
frequency

Szűrési idő meghatározása a 01.06 Output frequency jelhez. 500 ms

2…20000 ms Kimeneti frekvencia jel szűrési idő. 1 = 1 ms

46.13 Filter time motor 
torque

Szűrési idő meghatározása a 01.10 Motor torque % jelhez. 100 ms

2…20000 ms Motor nyomaték jel szűrési idő. 1 = 1 ms

46.14 Filter time power 
out

Szűrési idő meghatározása a 01.14 Output power jelhez. 100 ms

2…20000 ms Kimeneti teljesítmény szűrési idő. 1 = 1 ms

46.21 Speed setpoint 
hysteresis

A motor fordulat ablak felügyelet abszolút érték 
meghatározása, pl. a különbség abszolút érték az aktuális 
fordulat és fordulat referencia (90.01 Motor speed for control - 
28.96 Frequency ref ramp in) között van.
Ha a motor fordulat ebben paraméterben megadott korláton 
beleül van a 06.11 Main status word bit 0 értéke 1. 
Ha a motor frekvencia a korláton kívül van a bit 8 értéke  0.

100.00 rpm

0.00 … 30000.00 
rpm

Abszolút érték fordulat ablak felügyelethez. Lásd 46.01 
par.

46.22 Frequency setpoint 
hysteresis

A motor frekvencia ablak felügyelet abszolút érték 
meghatározása, pl. a különbség abszolút érték az aktuális 
frekvencia és frekvencia referencia (01.06 Output frequency - 
28.96 Frequency ref ramp in) között van.
Ha a motor frekvencia ebben paraméterben megadott 
korláton beleül van a 06.11 Main status word bit 0 értéke 1. 
Ha a motor frekvencia a korláton kívül van a bit 8 értéke  0.

10.00 Hz

0.00 … 1000.00 Hz Abszolút érték frekvencia ablak felügyelethez. Lásd 46.02 
par

46.23 Torque setpoint 
hysteresis

A motor nyomaték ablak felügyelet abszolút érték 
meghatározása, pl. a különbség abszolútt érték az aktuális 
nyomaték és nyomaték között referencia (01.10 Motor torque 
% - 26.73 Torque ref4 actual) között van.
Ha a motor nyomaték ebben paraméterben megadott 
korláton beleül van a 06.11 Main status word bit 0 értéke 1. 
Ha a motor nyomaték a korláton kívül van a bit 8 értéke  0.

10%

0…300% Abszolút érték nyomaték ablak felügyelethez. Lásd 46.03 
par.

46.31 Above speed limit Meghatározza a fordulat felügyelet korlátokat az aktuális 
fordulathoz. Lásd 06.11 Main status word, bit 10 paraméter.

0.00 rpm

0.00 … 30000.00 
rpm

Aktuális fordulat felügylet korlát. Lásd 46.01 
par
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46.32 Above frequency 
limit

Meghatározza a frekvencia felügyelet korlátokat az aktuális 
fordulathoz. Lásd 06.11 Main status word, bit 10 paraméter.

0.00 Hz

0.00 … 1000.00 Hz Aktuális frekvencia felügyelet korlát. Lásd 46.02 
par.

46.33 Above torque limit Meghatározza a nyomaték felügyelet korlátokat (motor 
névleges nyoomaték százalékában) az aktuális fordulathoz. 
Lásd 06.11 Main status word, bit 10 paraméter.

0.0 %

0.0 … 1600.0% Aktuális nyomaték felügyelet korlát. 1 = 1 N•m

47
47 Data storage Adattároló paraméterek. Írhatók és olvashatók más 

paraméter források használatával és bellításokkal.
Ne feledje, hogy különböző tároló paraméterek és 
adattípusok vannak.
Lásd Adattároló paraméterek (66. oldal) fejezet.

47.01 Data storage 1 
real32

Adattároló paraméter 1. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.02 Data storage 2 
real32

Adattároló paraméter 2. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.03 Data storage 3 
real32

Adattároló paraméter 3. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.04 Data storage 4 
real32

Adattároló paraméter 4. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.05 Data storage 5 
real32

Adattároló paraméter 5. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.06 Data storage 6 
real32

Adattároló paraméter 6. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.07 Data storage 7 
real32

Adattároló paraméter 7. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.08 Data storage 8 
real32

Adattároló paraméter 8. 0.000

-2147483.008 … 
2147483.008

32-bit-es adat. -

47.11 Data storage 1 
int32

Adattároló paraméter 9. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -
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47.12 Data storage 2 
int32

Adattároló paraméter 10. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.13 Data storage 3 
int32

Adattároló paraméter 11. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.14 Data storage 4 
int32

Adattároló paraméter 12. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.15 Data storage 5 
int32

Adattároló paraméter 13. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.16 Data storage 6 
int32

Adattároló paraméter 14. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.17 Data storage 7 
int32

Adattároló paraméter 15. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.18 Data storage 8 
int32

Adattároló paraméter 16. 0

-2147483648 … 
2147483647

32-bit-es adat. -

47.21 Data storage 1 
int16

Adattároló paraméter 17. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.22 Data storage 2 
int16

Adattároló paraméter 18. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.23 Data storage 3 
int16

Adattároló paraméter 19. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.24 Data storage 4 
int16

Adattároló paraméter 20. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.25 Data storage 5 
int16

Adattároló paraméter 21. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.26 Data storage 6 
int16

Adattároló paraméter 22. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.27 Data storage 7 
int16

Adattároló paraméter 23 0
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-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

47.28 Data storage 8 
int16

Adattároló paraméter 24. 0

-32768 … 32767 16-bit-es adat 1 = 1

49
49 Panel port 
communication

Kommunikációs beállítások a panel kommunikációs portból a 
hajtásba.

49.01 Node ID number Hajtás azonosító (node ID) meghatározás. Minden a 
hálózatra csatlakozó hajtásnak egyedi azonosítója, kell hogy 
legyen.
Megjegyzés: Hálózati hajtásoknál, javasolt az ID1 értéket 
tartalék/csere hajtásnak fenntartani.

1

1…32 Csomópont azonosító. 1 = 1

49.03 Baud rate Adat folyam értéke meghatározása. 230.4 kbps

38.4 kbps 38.4 kbit/s. 1

57.6 kbps 57.6 kbit/s. 2

86.4 kbps 86.4 kbit/s. 3

115.2 kbps 115.2 kbit/s. 4

230.4 kbps 230.4 kbit/s. 5

49.04 Communication 
loss time

Időtúllépés beállítás vezérlőpanel (vagy PC szoftver) 
kommunikációhoz. Ha a kommunikáció a beállított időtúllépés 
után sem áll vissza, a hajtás a 49.05 Communication loss 
action paraméterben meghatározott műveletet hajtja végre.

10.0 s

0.1 … 3000.0 s Panel/PC szoftver kommunikációs időtúllépés. 10 = 1 s

49.05 Communication 
loss action

Meghatározza, hogy hogyan reagáljon a hajtás a 
vezérlőpanel (PC szoftver) kommunikáció vesztésre.

Fault

No action Nincs művelet. 0

Fault A hajtás 7081 Panel port communication hibát jelez. 1

Last speed A hajtás A7EE Panel loss figyelmezetetést jelez befagyasztja 
a fordulatot, ahol a hajtás üzemelt. A fordulatot az aktuális 
fordulat és egy 850 ms alul áteresztő szűrővel határozza 
meg.

Figyelmezetés! Győződjön meg róla, hogy a 
kommunikáció vesztés utáni működés biztonságos.

2

Speed ref safe A hajtás A7EE Panel loss figyelmezetetést jelez és a 22.41 
Speed ref safe (vagy 28.41 Frequency ref safe, ha frekvencia 
referencia használt) paraméterben beállított fordulat értéken 
üzemel tovább.

Figyelmezetés! Győződjön meg róla, hogy a 
kommunikáció vesztés utáni működés biztonságos

3

49.06 Refresh settings 49.01…49.05 paraméter beállítások jóváhagyása
Megjegyzés: A frissítés kommunikáció vesztést okozhat, újra 
csatlakoztatásra lehet szükség.

Done

Done Frissítés kész vagy nem kért. 0

Configure 49.01…49.05 paraméterek frissítése. Az érték automatikusan 
visszaáll Done-ba.

1
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50
50 Fieldbus adapter 
(FBA)

Terepibusz kommunikációs beállítások.

50.01 FBA A enable Kommunikáció engedélyezése/tiltása a hajtás és a terepibusz 
adapter A között.

Disable

Disable Kommunikáció tiltott a hajtás és a terepibusz adapter A 
között.

0

Enable Kommunikáció engedélyezett a hajtás és a terepibusz 
adapter A között.

1

50.02 FBA A comm loss 
func

Meghatározza, hogy hogyan reagáljon a terepibusz 
kommunikáció vesztésre. Az idő késleltetés a 50.03 FBA A 
comm loss timeout paraméterben állítható be.

No action

No action Nincs művelet. 0

Fault Kommunikáció vesztés aktív. A hajtás 7510 FBA A 
communication hibát jelez és szabdkifutssal megáll.

1

Last speed Kommunikáció vesztés aktív. A hajtás A7C1 FBA A 
communication figyelmezetetést jelez, befagyasztja a 
fordulatot, ahol a hajtás üzemelt. A fordulatot az akutális 
fordulat és egy 850 ms alul áteresztő szűrővel határozza 
meg.

Figyelmezetés! Győződjön meg róla, hogy a 
kommunikáció vesztés utáni működés biztonságos. 

2

Speed ref safe Kommunikáció vesztés aktív. A hajtás A7EE Panel loss 
figyelmezetetést jelez és a 22.41 Speed ref safe (vagy 28.41 
Frequency ref safe, ha frekvencia referencia használt) 
paraméterben beállított fordulat értéken üzemel tovább.

Figyelmezetés! Győződjön meg róla, hogy a 
kommunikáció vesztés utáni működés biztonságos

3

50.03 FBA A comm loss 
timeout

Meghatározza, hogy mennyi időkésleltetés letelte után hajtsa 
végre a hajtás 50.02 FBA A comm loss func paraméterben 
beállított műveletet. Az időzítő elindul, ha kommunikációs link 
nem tudja frissíteni az üzenetet.

0.3 s

0.3 … 6553.5 s Idő késleltetés. 1 = 1 s

50.04 FBA A ref1 type Referencia 1 típus és skálázás kiválasztása a terepibusz 
adapter A-ból küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel.

Auto

Auto Típus és skálázás automatikusan választott az aktuálisan 
aktív vezérlési mód szerint.

0

Transparent Nincs skálázás. 1

General Általános referencia egy specifikus egység nélkül. 2

Torque A skálázás a 46.03 Torque scaling paraméterrel 
meghatározott.

3

Speed A skálázás a 46.01 Speed scaling paraméterrel 
meghatározott

4

Frequency A skálázás a 46.02 Frequency scaling paraméterrel 
meghatározott.

5

Position Foglalt. 6

Velocity Foglalt. 7

DC voltage Foglalt. 8
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Active power Foglalt. 9

Reactive power Foglalt. 10

50.05 FBA A ref2 type Referencia 2 típus és skálázás kiválasztása a terepibusz 
adapter A-ból küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel.
Választáshoz, lásd 50.04 FBA A ref1 type paraméter.

Auto

50.06 FBA A SW sel Státusz szó forrás kiválasztása, amit a terepibuszi hálózatba 
küld a terepibusz adapter A-n keresztül.

Auto

Auto Státusz szó forrás automatikus választása. 0

Transparent mode A 50.09 FBA A SW transparent source paraméterrel 
választott forrás továbbítva, mint státusz szó a terepibuszi 
hálózatba küld a terepibusz adapter A-n keresztül.

1

50.07 FBA A actual 1 type Az aktuális érték 1 típus és skálázás kiválasztása, ami a 
terepibuszi hálózatba küldött a terepibusz adapter A-n 
keresztül. A skálázás értéke a 46.01…46.04 paraméterekkel 
meghatározott, attól függően, hogy melyik aktuális érték típus 
van kiválasztva ezzel a paraméterrel.
Választáshoz, lásd 50.04 FBA A ref1 type paraméter.

Auto

50.08 FBA A actual 2 type Az aktuális érték 2 típus és skálázás kiválasztása, ami a 
terepibuszi hálózatba küldött a terepibusz adapter A-n 
keresztül. A skálázás értéke a 46.01…46.04 paraméterekkel 
meghatározott, attól függően, hogy melyik aktuális érték típus 
van kiválasztva ezzel a paraméterrel.
Választáshoz, lásd 50.04 FBA A ref1 type paraméter.

Auto

50.09 FBA A SW 
transparent source

Státusz szó forrás kiválasztása, ha a 50.06 FBA A SW sel 
paraméter értéke Transparent mode.

Not selected

Not selected Nincs forrás választva. -

Other Ez az érték egy másik paraméterből vett. -

50.10 FBA A act1 
transparent source

Ha 50.07 FBA A actual 1 type paraméter értéke Transparent, 
ez a paraméter határozza meg a aktuális érték 1 forrását, ami 
a terepibuszi hálózatba küldött a terepibusz adapter A-n.

Not selected

Not selected Nincs forrás választva. -

Other Ez az érték egy másik paraméterből vett. -

50.11 FBA A act2 
transparent source

Ha 50.08 FBA A actual 2 type paraméter értéke Transparent, 
ez a paraméter határozza meg a aktuális érték 2 forrását, ami 
a terepibuszi hálózatba küldött a terepibusz adapter A-n.

Not selected

Not selected Nincs forrás választva. -

Other Ez az érték egy másik paraméterből vett. -

50.12 FBA A debug 
enable

Engedélyezi a nyers (módosítatlan) terepibusz adapter A-ba 
érkezett, elküldött (50.13…50.18 paraméter) adatok 
megjelenítését.
Ez a fuknció csak hibakereséshez használható.

Disable

Disable Nyers adatok kijelzése terepibusz adapter A-ból tiltott. 0

Enable Nyers adatok kijelzése terepibusz adapter A-ból 
engedélyezett.

1

50.13 FBA A control word PLC-ből a terepibusz adapter A-ba küldött nyers 
(módosítatlan) vezérlő szó megjelenítése, ha a hibakeresés a 
50.12 FBA A debug enable paraméterben engedélyezett.
Ez a paraméter csak olvasható.

-
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00000000h … 
FFFFFFFFh

PLC-ből a terepibusz adapter A-ba küldött vezérlő szó. -

50.14 FBA A reference 1 PLC-ből a terepibusz adapter A-ba érkező nyers 
(módosítatlan) REF1 megjelenítése, ha a hibakeresés a 
50.12 FBA A debug enable paraméterben engedélyezett.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-2147483648 … 
2147483647

PLC-ből a terepibusz adapter A-ba küldött nyers REF1. -

50.15 FBA A reference 2 PLC-ből a terepibusz adapter A-ba érkező nyers 
(módosítatlan) REF2 megjelenítése, ha a hibakeresés a 
50.12 FBA A debug enable paraméterben engedélyezett.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-2147483648 … 
2147483647

PLC-ből a terepibusz adapter A-ba küldött nyers REF2. -

50.16 FBA A status word Terepibusz adapter A-ből a PLC-be küldött nyers 
(módosítatlan) státusz szó megjelenítése, ha a hibakeresés a 
50.12 FBA A debug enable paraméterben engedélyezett.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

00000000h … 
FFFFFFFFh

Terepibusz adapter A-ből a PLC-be küldött státusz szó. -

50.17 FBA A actual value 
1

Terepibusz adapter A-ből a PLC-be küldött nyers 
(módosítatlan) ACT1 érték megjelenítése, ha a hibakeresés a 
50.12 FBA A debug enable paraméterben engedélyezett.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-2147483648 … 
2147483647

Terepibusz adapter A-ből a PLC-be küldött nyers ACT1. -

50.18 FBA A actual value 
2

Terepibusz adapter A-ből a PLC-be küldött nyers 
(módosítatlan) ACT2 érték megjelenítése, ha a hibakeresés a 
50.12 FBA A debug enable paraméterben engedélyezett.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-2147483648 … 
2147483647

Terepibusz adapter A-ből a PLC-be küldött nyers ACT2. -

50.21 FBA A timelevel sel Kommunikációs időszintek kiválasztása.
Általánosan az olvasáshoz/íráshoz használt kisebb 
időszintek csökkentik a CPU terhelését. A táblázat bemutatja 
a gyors és lassú ciklusokhoz tartozó olvasási/írási 
szolgáltatást minden paraméter beállítással:

* Gyors ciklus a terpibusz vezérlő, státusz, Ref1, Ref2, Act1 
és Act2 értékeit tartalmazza.
** Lassú ciklus a 52 FBA A data in és 53 FBA A data out 
paraméterekbe leképzett paraméter adatokat tartamazza.
Aciklikus adatok kezelése, mint háttérművelet.

Normal

Slow Alacsony sebesség. 3

Normal Normál sebesség. 0

Fast Gyors sebesség. 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Választás Gyors ciklus* Lassú ciklus**

Slow 10 ms 10 ms

Normal 2 ms 10 ms

Fast 500 µs 2 ms

Very fast 250 µs 2 ms
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Very fast Nagyon gyors sebesség. 2

51
51 FBA A settings Terepibusz adapter A beállítás.

51.01 FBA type Megmutatja a terepibusz adapter modul típusát.
0 = Nincs modul, nem megfelelően van csatlakoztatva vagy a 
50.01 FBA A enable tiltott; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 
37 = FDNA; 128 = FENA-11; 135 = FECA; 136 = FEPL; 
485 = FSCA.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

51.02 FBA Par2 51.02…51.26 paraméterek adapter modul specifikusak. 
További információk a használt modul felhasználó 
kézikönyvben. Emlékeztető, nem szükséges minden 
paramétert használni.

-

0…65535 Terepibusz adapter konfiguráló paraméter. 1 = 1

… … … …

51.26 FBA Par26 Lásd 51.02 FBA Par2 paraméter -

0…65535 Terepibusz adapter konfiguráló paraméter. 1 = 1

51.27 FBA par refresh Változtatások jóváhagyása. Megtakarítás számlálók 
nullázása. Az érték automatikusan visszaáll Done-ba.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

Done

Done Frissítés kész. 0

Configure Frissítés. 1

51.28 Par table ver Terepibusz modul paraméter tábla reverziójának megjeleníté-
se a modul leképzési file-jában, axyz formában, ahol 
ax = főtábla revizíó szám; yz = kisebb tábla revizíó szám.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

Terepibusz modul paraméter tábla reverzió. -

51.29 Drive type code Hajtás típus kód megjelenítése a modul leképzési file-jában.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Hajtás típus kód megjelenítése a modul leképzési fileban 1 = 1

51.30 Mapping file ver Terepibusz modul paraméter tábla reverziójának megjeleníté-
se, amely a hajtás memóriában tárolt.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Leképzési file verzió. 1 = 1

51.31 D2FBA comm sta Terepibusz kommunikáció állapot megjelenítése. -

Idle Adapter nincs konfigurálva. 0

Exec.init Adapter inicializálása. 1

Time out Időtúllépés történt a hajtás és az adapter között. 2

Conf.err Adapter konfigurálási hiba: nincs meg a leképezési file a 
hajtás file rendszerében vagy feltöltés több mint háromszor 
sikertelen volt.

3

Off-line Terepibusz kommunikáció off-line. 4

On-line Terepibusz kommunikáció on-line vagy az adapter beállított 
és nincs kommunikáció vesztés. További információk az 
adapter modul dokumentációban.

5

Reset Adapter nyugtázás (reset). 6
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51.32 FBA comm SW ver Adapter modul közös program verzió megjelenítése  axyz 
formátumban, ahol a = fő revizíó szám, xy = kisebb módosító 
szám, z = korrekciós szám vagy betű.
Példa: 190A = revizíó 1.90A.

Adapter modul közös program verzió. -

51.33 FBA appl SW ver Adapter modul alkalmazás program verzió megjelenítése  
axyz formátumban, ahol a = fő revizíó szám, xy = kisebb 
módosító szám, z = korrekciós szám vagy betű.
Példa: 190A = revizíó 1.90A.

Adapter modul alkalmazás program verzió. -

52
52 FBA A data in Adatok választása, amelyeket hajtásból a terpibuszra 

küldenek a terepibusz adapter A-n keresztül.
Megjegyzés: 32 bites értékek 32-bit-es értékek esetén két 
egymást követő paraméterre van szükség. Ha  32 bites érték 
van kiválasztva a következő paraméter automatikusan 
fenntartva.

52.01 FBA data in1 A 52.01…52.12 paraméterekkel megadhatók azok az adatok, 
amelyeket hajtásból a terepibuszra küldenek a terepibusz 
adapter A-n kereszetül.

None

None Nincs. 0

CW 16bit Vezérlő szó (16 bit) 1

Ref1 16bit Referencia REF1 (16 bit) 2

Ref2 16bit Referencia REF2 (16 bit) 3

SW 16bit Státusz szó (16 bit) 4

Act1 16bit Aktuális érték ACT1 (16 bit) 5

Act2 16bit Aktuális érték ACT2 (16 bit) 6

CW 32bit Vezérlő szó (32 bit) 11

Ref1 32bit Referencia REF1 (32 bit) 12

Ref2 32bit Referencia REF2 (32 bit) 13

SW 32bit Státusz szó (32 bit) 14

Act1 32bit Aktuális érték ACT1 (32 bit) 15

Act2 32bit Aktuális érték ACT2 (32 bit) 16

SW2 16bit Státusz szó 2 (16 bit) 24

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

… … … …

52.12 FBA data in12 Lásd 52.01 FBA data in1 paraméter. None
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53
53 FBA A data out Adatok választása, amelyeket a terpibuszból a hajtásba 

küldenek a terepibusz adapter A-n keresztül.
Megjegyzés: 32 bites értékek 32-bit-es értékek esetén két 
egymást követő paraméterre van szükség. Ha  32 bites érték 
van kiválasztva a következő paraméter automatikusan 
fenntartva.

53.01 FBA data out1 A 53.01…53.12 paraméterekkel megadhatók azok az adatok, 
amelyeket terepibuszról a hajtásba küldenek a terepbusz 
adapter A-n kereszetül.

None

None Nincs. 0

CW 16bit Vezérlő szó (16 bit) 1

Ref1 16bit Referencia REF1 (16 bit) 2

Ref2 16bit Referencia REF2 (16 bit) 3

CW 32bit Vezérlő szó (32 bit) 11

Ref1 32bit Referencia REF1 (32 bit) 12

Ref2 32bit Referencia REF2 (32 bit) 13

CW2 16bit Vezérlő szó 2 (16 bit) 21

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

… … … …

53.12 FBA data out12 Lásd 53.01 FBA data out1 paraméter. None

60
60 D2D and DDCS 
communication

DDCS (üvegszálas optika) kommunikáció beállítása.
DDCS csatornákra csatlakoztatott üvegszálas optikai link 
használható
• hajtások csatlakoztatásához, master/follower hálózat 

kiépítéséhez
• a hajtás egy külső vezérlőhöz csatlakoztatására (pl.: 

AC800M).
• Lásd Master/follower funkció (27. oldal) és Külső vezérlő 

interfész (33. oldal) fejezet.

60.01 M/F communication 
port

DDCS csatorna kiválasztása master/follower kapcsolat 
használatához.

Not in use

Not in use Nincs (kommunikáció tiltott). 0

Slot 1A Csatorna A az FDCO modulon az első slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

1

Slot 2A Csatorna A az FDCO modulon a második slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

2

Slot 3A Csatorna A az FDCO modulon a harmadik slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

3

Slot 1B Csatorna B az FDCO modulon az első slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

4

Slot 2B Csatorna  B az FDCO modulon a második slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

5

Slot 3B Csatorna B az FDCO modulon a harmadik slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

6

RDCO CH2 Csatorna 2 az RDCO modulon (csak BCU vezérlőkártyáva). 12
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60.02 M/F node address A hajtás azonosító cím kiválasztása a master/follower 
kommunikációhoz. Egy hálózatban két hajtás nem kaphatja 
ugyanazt az azonosító címet.
Megjegyzés: Master megengedett címek 0 vagy 1. Follower 
megengedett címek 2…60.

1

1…254 Azonosító cím.

60.03 M/F mode Meghatározza a hajtások típusát a master/follower linkben. Not in use

Not in use Master/follower link nem aktív 0

Master A hajtás a master a master/follower linkben. 1

Follower A hajtás a follower a master/follower linkben. 2

60.05 M/F HW connection Master/follower link topológia választása. Star

Ring Az eszközök gyűrű topológia szerint vannak csatlakoztatva. 
Üzenetek továbbítása engedélyezett. 

0

Star Az eszközök csillag topológia szerint vannak csatlakoztatva. 
Üzenetek továbbítása tiltott. 

1

60.07 M/F link control Meghatározza az átviteli LED-ek fény érzékenységét.
Általánosságban, használjon nagyobb érzékenyéget 
hosszabb kábelek esetén. Maximum érzékenység a megen-
gedett legnagyobb kábelhosszúsághoz alkalmazható.Lásd 
Master/follower kapcsolat specifikációk (32. oldal) fejezet.

10

1…15 Fény érzékenység.

60.08 M/F comm loss 
timeout

Master/follower kommunikációhoz időtúllépés beállítása. Ha 
a kommunikáció vesztés hosszabb, mint a beállított idő korlát 
a 60.09 M/F comm loss function paraméterben beállított 
művelet hajtódik végre..

4 ms

0…65535 ms Master/follower kommunikáció időtúllépés.

60.09 M/F comm loss 
function

Meghatározza, hogy hogyan reagáljon a hajtás 
master/follower kommunikáció vesztés esetén

Fault

No action Nincs művelet. 0

Warning A hajtás A7CB MF comm loss figyelmeztetést jelez. 1

Fault A hajtás 7582 MF comm loss hibát jelez. 2

60.10 M/F ref1 type Referencia 1 típus és skálázás kiválasztása a master/follower 
link-ből küldve. A referencia skáláza a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel. Az 
eredmény a 03.13 M/F or D2D ref1 paraméterben mutatott.

Auto

Auto Típus és skálázás automatikusan választott az aktuálisan 
aktív vezérlési mód szerint.

0

Transparent Nincs skálázás. 1

General Általános referencia egy specifikus egység nélkül. 2

Torque A skálázás a 46.03 Torque scaling paraméterrel 
meghatározott.

3

Speed A skálázás a 46.01 Speed scaling paraméterrel 
meghatározott

4

Frequency A skálázás a 46.02 Frequency scaling paraméterrel 
meghatározott.

5

Position Foglalt. 6

Velocity Foglalt. 7
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DC voltage Foglalt. 8

Active power Foglalt. 9

Reactive power Foglalt. 10

60.11 M/F ref2 type Referencia 2 típus és skálázás kiválasztása a master/follower 
link-ből küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel. Az 
eredmény a 03.14 M/F or D2D ref2 paraméterben mutatott.
Választáshoz lásd 60.10 M/F ref1 type paraméter.

Auto

60.12 M/F act1 type Aktuális érték 1 típus és skálázás kiválasztása a 
master/follower link-be küldve. Az érték skálázás a 
46.01…46.04 paraméterben állítható be, attól függően. hogy 
milyen referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel.
Választáshoz lásd 60.10 M/F ref1 type paraméter.

Auto

60.13 M/F act2 type Aktuális érték 2 típus és skálázás kiválasztása a 
master/follower link-be küldve. Az érték skálázás a 
46.01…46.04 paraméterben állítható be, attól függően. hogy 
milyen referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel.
Választáshoz lásd 60.10 M/F ref1 type paraméter.

Auto

60.14 M/F follower 
selection

(Csak master hajtásban hatékony.) Meghatározza, hogy 
honnan olvassa az adatokat. Lásd 62.28…62.33 paraméter.

None

None Nincs. 0

Follower node 2 Az adat a 2-es azonosító számú follower hajtásból olvasott. 2

Follower node 3 Az adat a 3-as azonosító számú follower hajtásból olvasott. 4

Follower node 4 Az adat a 4-es azonosító számú follower hajtásból olvasott. 8

Follower nodes 2+3 Az adat a 2 és 3-as azonosító számú follower hajtásból 
olvasott.

6

Follower nodes 2+4 Az adat a 2 és 4-es azonosító számú follower hajtásból 
olvasott.

10

Follower nodes 3+4 Az adat a 3 és 4-es azonosító számú follower hajtásból 
olvasott.

12

Follower nodes 
2+3+4

Az adat a 2,3 és 4-es azonosító számú follower hajtásból 
olvasott.

14

60.51 DDCS controller 
comm port

DDCS csatorna kiválasztása külső vezérlő )(pl.: AC800M) 
csatlakoztatás használatához.

Not in use

Not in use Nincs (kommunikáció tiltott). 0

Slot 1A Csatorna A az FDCO modulon az első slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

1

Slot 2A Csatorna A az FDCO modulon a második slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

2

Slot 3A Csatorna A az FDCO modulon a harmadik slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

3

Slot 1B Csatorna B az FDCO modulon az első slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

4

Slot 2B Csatorna  B az FDCO modulon a második slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

5

Slot 3B Csatorna B az FDCO modulon a harmadik slotban (csak ZCU 
vezérlőkártyával).

6

RDCO CH0 Csatorna 2 az RDCO modulon (csak BCU vezérlőkártyáva). 11
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60.52 DDCS controller 
node address

A hajtás azonosító cím kiválasztása a master/follower 
kommunikációhoz. Egy hálózatban két hajtás nem kaphatja 
ugyanazt az azonosító címet.

1

1…254 Azonosító cím.

60.55 DDCS controller 
HW connection

Használt topológia választása. Star

Ring Az eszközök gyűrű topológia szerint vannak csatlakoztatva. 
Üzenetek továbbítása engedélyezett. 

0

Star Az eszközök csillag topológia szerint vannak csatlakoztatva. 
Üzenetek továbbítása tiltott.  

1

60.57 DDCS controller 
link control

Meghatározza az átviteli LED-ek fény érzékenységét.
Általánosságban, használjon nagyobb érzékenységet 
hosszabb kábelek esetén. Maximum érzékenyég a megenge-
dett legnagyobb kábelhosszúsághoz alkalmazható.Lásd 
Master/follower kapcsolat specifikációk (32. oldal) fejezet.

10

1…15 Fény érzékenység.

60.58 DDCS controller 
comm loss time

Külső vezérlési kommunikációhoz időtúllépés beállítása. Ha a 
kommunikáció vesztés hosszabb, mint a beállított idő korlát a 
60.59 DDCS controller comm loss function paraméterben 
beállított művelet hajtódik végre.

2000 ms

0…60000 ms Külső vezérlési kommunikáció időtúllépés.

60.59 DDCS controller 
comm loss function

Meghatározza, hogy hogyan reagáljon a kommunikáció 
vesztés esetén

Fault

No action Nincs művelet. 0

Fault A hatás 7581 DDCS controller comm loss hibát jelez. 1

Last speed A hajtás A7CA DDCS controller comm loss figyelmezete-tést 
jelez, befagyasztja a fordulatot, ahol a hajtás üzemelt. A 
fordulatot az aktutális fordulat és egy 850 ms alul áteresztő 
szűrővel határozza meg.

Figyelmezetés! Győződjön meg róla, hogy a 
kommunikáció vesztés utáni működés biztonságos.

2

Speed ref safe Kommunikáció vesztés aktív. A hajtás A7CA DDCS controller 
comm loss figyelmezetetést jelez és a 22.41 Speed ref safe 
(vagy 28.41 Frequency ref safe, ha frekvencia referencia 
használt) paraméterben beállított fordulat értéken üzemel 
tovább.

Figyelmezetés! Győződjön meg róla, hogy a 
kommunikáció vesztés utáni működés biztonságos.

3

60.60 DDCS controller 
ref1 type

Referencia 1 típus és skálázás kiválasztása a külső 
vezérlőből küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel. Az 
eredmény a 03.11 DDCS controller ref 1 paraméterben 
mutatott.

Auto

Auto Típus és skálázás automatikusan választott az aktuálisan 
aktív vezérlési mód szerint.

0

Transparent Nincs skálázás. 1

General Általános referencia egy specifikus egység nélkül. 2

Torque A skálázás a 46.03 Torque scaling paraméterrel 
meghatározott.

3
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Speed A skálázás a 46.01 Speed scaling paraméterrel 
meghatározott

4

Frequency A skálázás a 46.02 Frequency scaling paraméterrel 
meghatározott.

5

Position Foglalt. 6

Velocity Foglalt. 7

DC voltage Foglalt. 8

Active power Foglalt. 9

Reactive power Foglalt. 10

60.61 DDCS controller 
ref2 type

Referencia 2 típus és skálázás kiválasztása a külső 
vezérlőből küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel. Az 
eredmény a 03.12 DDCS controller ref 2 paraméterben 
mutatott.
Választáshoz, lásd 60.60 DDCS controller ref1 type par.

Auto

60.62 DDCS controller 
act1 type

Referencia 1 típus és skálázás kiválasztása a külső 
vezérlőbe küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel. Az 
eredmény a 03.12 DDCS controller ref 2 paraméterben 
mutatott.
Választáshoz, lásd 60.60 DDCS controller ref1 type par.

Auto

60.63 DDCS controller 
act2 type

Referencia 2  típus és skálázás kiválasztása a külső 
vezérlőbe küldve. A referencia skálázás a 46.01…46.04 
paraméterben állítható be, attól függően. hogy milyen 
referencia van kiválasztva ezzel a paraméterrel. Az 
eredmény a 03.12 DDCS controller ref 2 paraméterben 
mutatott.
Választáshoz, lásd 60.60 DDCS controller ref1 type par.

Auto

61
61 D2D and DDCS 
transmit data

DDCS linkhez küldött adatok meghatározása.
Lásd 60 D2D and DDCS communication paraméter.

61.01 M/F data 1 
selection

Master/follower linkre küldött szó 1 előválasztása.
Lásd 61.25 M/F data 1 value paraméter.

None

None Nincs. 0

CW 16bit Vezérlő szó (16 bit) 1

SW 16bit Státusz szó (16 bit) 4

Act1 16bit Aktuális érték ACT1 (16 bit) 5

Act2 16bit Aktuális érték ACT2 (16 bit) 6

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

61.02 M/F data 2 
selection

Master/follower linkre küldött szó 2 előválasztása.
Lásd 61.26 M/F data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 61.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

61.03 M/F data 3 
selection

Master/follower linkre küldött szó 2 előválasztása.
Lásd 61.27 M/F data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 61.01 M/F data 1 selection paraméter.

None
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61.25 M/F data 1 value A master/follower linkre küldött adatok megjelenítése, mint 
szó 1, integer formátum.
Ha a 61.01 M/F data 1 selection paraméterrel, nincs 
előválasztott adat, akkor az ezzel a paraméterrel a küldendő 
adat közvetlenül írható.

0

0…65535 Szó 1-ként küldendő adat master/follower kommunikációban.

61.26 M/F data 2 value A master/follower linkre küldött adatok megjelenítése, mint 
szó 2, integer formátum.
Ha a 61.02 M/F data 2 selection paraméterrel, nincs 
előválasztott adat, akkor az ezzel a paraméterrel a küldendő 
adat közvetlenül írható.

0

0…65535 Szó 3-ként küldendő adat master/follower kommunikációban.

61.27 M/F data 3 value A master/follower linkre küldött adatok megjelenítése, mint 
szó 3, integer formátum.
Ha a 61.03 M/F data 3 selection paraméterrel, nincs 
előválasztott adat, akkor az ezzel a paraméterrel a küldendő 
adat közvetlenül írható.

0

0…65535 Szó 3-ként küldendő adat master/follower kommunikációban.

61.51 Data set 11 data 1 
selection

A 61.51…61.74 paraméterekben előválasztott adatok 11, 13, 
15, 17, 19, 21, 23 és 25 adat szettekben történő elküldése a 
külső vezérlőbe.
A 61.101…61.124 paraméterek megmutatják a külső 
vezérlőbe küldendő adatokat. Ha nincs előválasztott 
elküldendő adat, akkor a küldendő adatok értékei ebben a 
paraméterben megadhatók.
Például, ez a paraméter a dataset 11, mint szó 1 küldésére 
lett kiválasztva. A 61.101 Data set 11 data 1 value 
megmutatja a kiválasztott adatot integer formában. Ha nincs 
előválasztott adat, akkor a küldendő adat értéke közvetlenül 
beírható a 61.101 paraméterbe.

None

None Nincs. 0

CW 16bit Vezérlő szó (16 bit) 1

SW 16bit Státusz szó (16 bit) 4

Act1 16bit Aktuális érték ACT1 (16 bit) 5

Act2 16bit Aktuális érték ACT2 (16 bit) 6

Other Ez az érték egy másik paraméterből vett. -

61.52 Data set 11 data 2 
selection

Adat előválasztása, amit a datasheet 11, mint szó 2 küld a 
külső vezérlőbe.
Lásd 61.102 Data set 11 data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 61.51 Data set 11 data 1 selection 
paraméter.

None

61.53 Data set 11 data 3 
selection

Adat előválasztása, amit a datasheet 11, mint szó 3 küld a 
külső vezérlőbe.
Lásd 61.103 Data set 11 data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 61.51 Data set 11 data 1 selection 
paraméter.

None

61.54 Data set 13 data 1 
selection

Lásd 61.51 Data set 11 data 1 selection paraméter. None

… … … …

61.74 Data set 25 data 3 
selection

Lásd 61.51 Data set 11 data 1 selection paraméter. None
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61.101 Data set 11 data 1 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 11, mint szó 1 
adatait, amit a külső vezérlő küld.
Ha nincs előválasztott elküldendő (61.51 Data set 11 data 1 
selection paraméterrel választva) adat, akkor a küldendő adat 
értéke ebben a paraméterben megadható.

0

0…65535 Küldenedő dataset11, szó1 adatai.

61.102 Data set 11 data 2 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 11, mint szó 2 
adatait, amit a külső vezérlő küld.
Ha nincs előválasztott elküldendő (61.52 Data set 11 data 2 
selection paraméterrel választva) adat, akkor a küldendő adat 
értéke ebben a paraméterben megadható.

0

0…65535 Küldenedő dataset 11, szó 2 adatai.

61.103 Data set 11 data 3 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 11, mint szó 3 
adatait, amit a külső vezérlő küld.
Ha nincs előválasztott elküldendő (61.53 Data set 11 data 3 
selection paraméterrel választva) adat, akkor a küldendő adat 
értéke ebben a paraméterben megadható.

0

0…65535 Küldenedő dataset 11, mint szó 3 adatai.

61.104 Data set 13 data 1 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 13, mint szó 1 
adatait, amit a külső vezérlő küld.
Ha nincs előválasztott elküldendő (61.54 Data set 13 data 1 
selection paraméterrel választva) adat, akkor a küldendő adat 
értéke ebben a paraméterben megadható.

0

0…65535 Küldenedő dataset 13, mint szó 1 adatai.

… … … …

61.124 Data set 25 data 3 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 25, mint szó 3 
adatait, amit a külső vezérlő küld.
Ha nincs előválasztott elküldendő (61.74 Data set 25 data 3 
selection paraméterrel választva) adat, akkor a küldendő adat 
értéke ebben a paraméterben megadható.

0

0…65535 Küldenedő dataset 25, mint szó 3 adatai.

61
62 D2D and DDCS 
receive data

DDCS linken keresztül kapott adatok lefedése.
Lásd 60 D2D and DDCS communication paraméter csoport.

62.01 M/F data 1 
selection

(Csak follower) Meghatározza a mastertől kapott, mint szó 1  
adat helyét. A csomag master/follower linken kersztül érkezik.
Lásd 62.25 MF/D2D data 1 value paraméter.

None

None Nincs. 0

CW 16bit Vezérlőszó (16 bit) 1

Ref1 16bit Referencia REF1 (16 bit) 2

Ref2 16bit Referencia REF2 (16 bit) 3

Other Ez az érték egy másik paraméterből vett. -

62.02 M/F data 2 
selection

(Csak follower) Meghatározza a mastertől kapott, mint szó 2  
adat helyét. A csomag master/follower linken kersztül érkezik.
Lásd 62.26 MF/D2D data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.03 M/F data 3 
selection

(Csak follower) Meghatározza a mastertől kapott, mint szó 3  
adat helyét. A csomag master/follower linken kersztül érkezik.
Lásd 62.27 MF/D2D data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None
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62.04 Follower node 2 
data 1 sel

Meghatározza az első followertől (pl.: azonosító cím 2) 
kapott, mint szó 1 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.28 Follower node 2 data 1 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.05 Follower node 2 
data 2 sel

Meghatározza az első followertől (pl.: azonosító cím 2) 
kapott, mint szó 2 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.29 Follower node 2 data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.06 Follower node 2 
data 3 sel

Meghatározza az első followertől (pl.: follower azonosító cím 
2-vel) kapott, mint szó 3 adat helyét. A csomag 
master/follower linken keresztül érkezik.
Lásd 62.30 Follower node 2 data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.07 Follower node 3 
data 1 sel

Meghatározza a második followertől (pl.: azonosító cím 3) 
kapott, mint szó 1 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.31 Follower node 3 data 1 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.08 Follower node 3 
data 2 sel

Meghatározza a második followertől (pl.: azonosító cím 3) 
kapott, mint szó 2 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.32 Follower node 3 data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.09 Follower node 3 
data 3 sel

Meghatározza a második followertől (pl.: azonosító cím 3) 
kapott, mint szó 3 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.33 Follower node 3 data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.10 Follower node 4 
data 1 sel

Meghatározza a harmadik followertől (pl.: azonosító cím 4) 
kapott, mint szó 1 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.34 Follower node 4 data 1 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.11 Follower node 4 
data 2 sel

Meghatározza a harmadik followertől (pl.: azonosító cím 4) 
kapott, mint szó 2 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.35 Follower node 4 data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.12 Follower node 4 
data 3 sel

Meghatározza a harmadik followertől (pl.: azonosító cím 4) 
kapott, mint szó 3 adat helyét. A csomag master/follower 
linken keresztül érkezik.
Lásd 62.36 Follower node 4 data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.01 M/F data 1 selection paraméter.

None

62.25 MF/D2D data 1 
value

(Csak follower) Megmutatja integer formában mastertől, szó 
1-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.01 M/F data 1 
selection paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Master/follower kommunikációban fogadott adat, mint szó 1.
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62.26 MF/D2D data 2 
value

(Csak follower) Megmutatja integer formában mastertől, szó 
2-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.02 M/F data 2 
selection paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Master/follower kommunikációban fogadott adat, mint szó 2.

62.27 MF/D2D data 3 
value

(Csak follower) Megmutatja integer formában mastertől, szó 
3-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.03 M/F data 3 
selection paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Master/follower kommunikációban fogadott adat, mint szó 3.

62.28 Follower node 2 
data 1 value

Megmutatja integer formában az első  followertől (pl.: 
azonosító cím 2), szó 1-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.04 Follower node 2 
data 1 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 2 számú followertől kapott adat, mint szó 1.

62.29 Follower node 2 
data 2 value

Megmutatja integer formában az első  followertől (pl.: 
azonosító cím 2), szó 2-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.05 Follower node 2 
data 2 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 2 számú followertől kapott adat, mint szó 2.

62.30 Follower node 2 
data 3 value

Megmutatja integer formában az első  followertől (pl.: 
azonosító cím 2), szó 3-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.06 Follower node 2 
data 3 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 2 számú followertől kapott adat, mint szó 3.

62.31 Follower node 3 
data 1 value

Megmutatja integer formában a második  followertől (pl.: 
azonosító cím 3), szó 1-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.07 Follower node 3 
data 1 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 3 számú followertől kapott adat, mint szó 1.

62.32 Follower node 3 
data 2 value

Megmutatja integer formában a második  followertől (pl.: 
azonosító cím 3), szó 2-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.08 Follower node 3 
data 2 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 3 számú followertől kapott adat, mint szó 2.

62.33 Follower node 3 
data 3 value

Megmutatja integer formában a második  followertől (pl.: 
azonosító cím 3), szó 3-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.09 Follower node 3 
data 3 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 3 számú followertől kapott adat, mint szó 3.
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62.34 Follower node 4 
data 1 value

Megmutatja integer formában a harmadik  followertől (pl.: 
azonosító cím 4), szó 1-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.10 Follower node 4 
data 1 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 4 számú followertől kapott adat, mint szó 1.

62.35 Follower node 4 
data 2 value

Megmutatja integer formában a harmadik  followertől (pl.: 
azonosító cím 4), szó 2-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.11 Follower node 4 
data 2 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 4 számú followertől kapott adat, mint szó 2.

62.36 Follower node 4 
data 3 value

Megmutatja integer formában a harmadik  followertől (pl.: 
azonosító cím 4), szó 3-ként kapott adatot.
A fogadott adat cél választásához a 62.12 Follower node 4 
data 3 sel paraméter használható. Ez a paraméter akár más 
paraméterek forrásaként is használható.

0

0…65535 Azonosító 4 számú followertől kapott adat, mint szó 3.

62.51 Data set 10 data 1 
selection

A 62.51…62.74 paraméterek meghatározzák a külső 
vezérlőből a 10, 12, 14, 16, 18, 20, 22 és 24 adat szettekben 
érkező adatok helyét.
A 62.101…62.124 paraméterek megmutatják a külső 
vezérlőből érkező adatokat integer formában, ezek az adatok 
használhatók más paraméterek külső forrásaként is. 
Például: ez a paraméter meghatározza a dataset 10, szó 1 
helyét. A 62.101 Data set 10 data 1 value megmutatja a 
érkező adatot integer formában, ez az adat használható más 
paraméter külső forrásaként is.

None

None Nincs. 0

CW 16bit Vezérlő szó (16 bit) 1

Ref1 16bit Referencia REF1 (16 bit) 2

Ref2 16bit Referencia REF2 (16 bit1) 3

Other Ez az érték egy másik paraméterből vett. -

62.52 Data set 10 data 2 
selection

Meghatározza a kapott dataset 10, mint szó 2 helyét.
Lásd 62.102 Data set 10 data 2 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.51 Data set 10 data 1 selection 
paraméter.

None

62.53 Data set 10 data 3 
selection

Meghatározza a kapott dataset 10, mint szó 3 helyét.
Lásd 62.103 Data set 10 data 3 value paraméter.
Választáshoz, lásd 62.51 Data set 10 data 1 selection 
paraméter.

None

62.54 Data set 12 data 1 
selection

Lásd 62.51 Data set 10 data 1 selection paraméter. None

… … … …

62.74 Data set 24 data 3 
selection

Lásd 62.51 Data set 10 data 1 selection paraméter None
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62.101 Data set 10 data 1 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 10, mint szó 1 
adatait, ami a külső vezérlőből érkezett.
A paraméter helye a 62.51 Data set 10 data 1 selection 
paraméterben választható.  Ez az érték használható egy 
másik paraméter forrásaként is.

0

0…65535 Dataset 10 adat fogadott, mint szó 1.

62.102 Data set 10 data 2 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 10, mint szó 2 
adatait, ami a külső vezérlőből érkezett.
A paraméter helye a 62.52 Data set 10 data 2 selection 
paraméterben választható. Ez az érték használható egy 
másik paraméter forrásaként is.

0

0…65535 Dataset 10 adat fogadott, mint szó 2.

62.103 Data set 10 data 3 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 10, mint szó 3 
adatait, ami a külső vezérlőből érkezett.
A paraméter helye a 62.53 Data set 10 data 3 selection 
paraméterben választható. Ez az érték használható egy 
másik paraméter forrásaként is.

0…65535 Dataset 10 adat fogadott, mint szó 3.

62.104 Data set 12 data 1 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 12, mint szó 1 
adatait, ami a külső vezérlőből érkezett.
A paraméter helye a 62.54 Data set 12 data 1 selection 
paraméterben választható. Ez az érték használható egy 
másik paraméter forrásaként is.

0

0…65535 Dataset 12 adat fogadott, mint szó 1.

… … … …

62.124 Data set 24 data 3 
value

Megmutatja (integer formátumban) a dataset 24, mint szó 3 
adatait, ami a külső vezérlőből érkezett.
A paraméter helye a 62.74 Data set 24 data 3 selection 
paraméterben választható. Ez az érték használható egy 
másik paraméter forrásaként is.

0

0…65535 Dataset 24 adat fogadott, mint szó 3.

90
90 Feedback selection Motor fordulat visszacsatoló beállítás.

Lásd Enkóder támogatás (38. oldal) fejezet, és diagram a 
357. oldal.

90.01 Motor speed for 
control

Becsült vagy mért motor fordulat kijelzése, ami motor 
vezérlésre használt. Például a végső motor fordulat 
visszacsatolás a 90.41 Motor feedback selection 
paraméterben választott és szűrése a 90.42 Motor speed 
filter time paraméterrel. 
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00 … 
32767.00 rpm

Motor fordulat használat vezérléshet. Lásd 46.01 
par.

90.02 Motor position Motor pozíció megjelenítése. Az érték a 90.41 Motor 
feedback selection paraméterben választott forrástól kapott. 
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00 … 
32767.00 rev

Motor pozíció. -
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90.03 Load speed Becsült vagy mért motor terhelés kijelzése, ami motor 
vezérlésre hasznáét. Például a végső motor terhelés 
visszacsatolás a 90.51 Load feedback selection 
paraméterben választott és szűrése a 90.52 Load speed filter 
time paraméterrel. 
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00 … 
32767.00 rpm

Terhelés fordulat. Lásd 46.01 
par.

90.04 Load position Terhelési pozíció megjelenítése. Az érték a 90.51 Load 
feedback selection paraméterben választott forrástól kapott. 
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768 … 32767 
rev

Terhelés pozíció. -

90.05 Load position 
scaled

Skálázott terhelés tápállandóval megjelenítése (lásd 90.63 
Feed constant numerator és 90.64 Feed constant 
denominator paraméterek).
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768 … 32767 Skálázott terhelési pozíció. -

90.10 Encoder 1 speed Enkóder 1 fordulat (r/min) megjelenítése.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00 … 
32767.00 rpm

Enkóder 1 fordulat. Lásd 46.01 
par.

90.11 Encoder 1 position Megjeleníti az enkóder 1 aktuális pozícióját egy fordulattal.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00 … 
32767.00 rev

Enkóder 1 pozíció egy fordulattal. -

90.12 Encoder 1 multiturn 
revolutions

Megjeleníti az enkóder 1 aktuális pozícióját teljes fordulattal.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Enkóder 1 pozíció fordulatokban. -

90.13 Encoder 1 
revolution extension

Megjeleníti az enkóder 1 fodulat számláló kiterjesztést. A 
számláló inkrementált, ha az enkóder pozíciója (90.11 
paraméter) pozitív irányba forog és dekrementált, ha negatív 
irányba forog. Ez a paraméter csak akkor hatékony, ha a 
pozíció abszolút, single-turn és multiturn enkóderekkel is 
frissíthető.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768 … 32767 Enkóder 1 fodulat számláló kiterjesztés. -

90.14 Encoder 1 position 
raw

Megjeleníti enkóder 1 pozícióját egy fordulattal, mint egy 24 
bites előjel nélküli integer, amit az enkóder interfésztől kap.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0.00 … 65535.00 Nyers enkóder 1 pozíció egy fordulattal. -

90.15 Encoder 1 
revolutions raw

Megmutatja enkóder 1 fordulatát, mint nyers fordulat.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Nyers enkóder 1 fordulat számláló. -

90.20 Encoder 2 speed Enkóder 2 fordulat (r/min) megjelenítése.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768.00 … 
32767.00 rpm

Enkóder 2 fordulat. Lásd 46.01 
par.

90.21 Encoder 2 position Megjeleníti az enkóder 2 aktuális pozícióját egy fordulattal.
Ez a paraméter csak olvasható.

-
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-32768.00 … 
32767.00 rev

Enkóder 2 pozíció egy fordulattal. -

90.22 Encoder 2 multiturn 
revolutions

Megjeleníti az enkóder 2 aktuális pozícióját teljes fordulattal.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Enkóder 2 pozíció fordulatokban. -

90.23 Encoder 2 
revolution extension

Megjeleníti az enkóder 2 fodulat számláló kiterjesztést. A 
számláló inkrementált, ha az enkóder pozíciója (90.21 
paraméter) pozitív irányba forog és dekrementált, ha negatív 
irányba forog. Ez a paraméter csak akkor hatékony, ha a 
pozíció abszolút, single-turn és multiturn enkóderekkel is 
frissíthető.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768 … 32767 Enkóder 2 fodulat számláló kiterjesztés. -

90.24 Encoder 2 position 
raw

Megjeleníti enkóder 2 pozícióját egy fordulattal, mint egy 24 
bites előjel nélküli integer, amit az enkóder interfésztől kap.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Nyers enkóder 2 pozíció egy fordulattal. -

90.25 Encoder 2 
revolutions raw

Megmutatja enkóder 2 fordulatát, mint nyers fordulat.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…65535 Nyers enkóder 2 fordulat számláló. -

90.26 Motor revolution 
extension

Megjeleníti a motor fordulat számláló bővítését.  A számláló 
inkrementált, ha az enkóder pozíciója pozitív irányba forog és 
dekrementált, ha negatív irányba forog. Ez a paraméter csak 
akkor hatékony, ha a pozíció abszolút, single-turn és multiturn 
enkóderekkel is frissíthető.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

-32768 … 32767 Motor fordulat számláló bővítés. -

90.27 Load revolution 
extension

Megjeleníti a terhelés fordulat számláló bővítését.  A 
számláló inkrementált, ha az enkóder pozíciója pozitív 
irányba forog és negatív irányba csökkenthetjük. Ez a 
paraméter csak akkor hatékony, ha a pozíció abszolút, single-
turn és multiturn enkóderekkel is frissíthető.
Ez a paraméter csak olvasható

-

-32768 … 32767 Terhelés fordulat számláló bővítő. -

90.41 Motor feedback 
selection

Vezérléshez használt fordulat visszacsatolás érték 
kiválasztása.

Estimate

Estimate A számolt fordulat becslés használt. 0

Encoder 1 Enkóder 1-el mért aktuális fordulat. Az enkóder a 92 Encoder 
1 configuration paraméter csoportban állítható be.

1

Encoder 2 Enkóder 2-vel mért aktuális fordulat. Az enkóder a 93 
Encoder 2 configuration paraméter csoportban állítható be.

2

90.42 Motor speed filter 
time

Meghatározza a motor fordulat visszacsatolás szűrési idejét 
vezérléshez (90.01 Motor speed for control).

3 ms

0 … 10000 ms Motor fordulat szűrési idő. 1 = 1 ms
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90.43 Motor gear 
numerator

90.43 és 90.44 paraméterek egy hajtómű funkciót határoznak 
meg a motor fordulat visszacsatoló és a motor vezérlés 
között. A hajtómű a motor és az enkóder fordulat közötti 
különbség kijavítására szolgál, pl.: ha az enkóder nem 
közvetlenül a motor tengelyére van szerelve.

1

-2147483648 … 
2147483647

Motor fokozat számláló. -

90.44 Motor gear 
denominator

Lásd 90.43 Motor gear numerator paraméter. 1

-2147483648 … 
2147483647

Motor fokozat nevező. -

90.45 Motor feedback 
fault

Kiválasztja, hogy hogyan reagáljon a hajtás motor 
visszacsatolás vesztés esetén.

Fault

Fault A hajtás 7301 Motor speed feedback hibát jelez. 0

Warning A hajtás A7B0 Motor speed feedback figyelmeztetést jelez. 1

None Nincs művelet. 2

90.46 Force open loop Meghatározza a DTC motor modellel használt fordulat 
visszajelzést.

No

No A 90.41 Motor feedback selection paraméterrel kiválasztott 
visszajelzést használja a motor modell.

0

Yes A motor modell a kalkulált fordulat becslést használja (90.41 
Motor feedback selection paraméter beállítástól függetlenül).

1

90.51 Load feedback 
selection

Használt terhelés fordulat visszacsatoló választása. None

None Nincs terhelés visszacsatoló válastva. 0

Encoder 1 Enkóder 1-el mért aktuális fordulat. Az enkóder a 92 Encoder 
1 configuration paraméter csoportban állítható be.

1

Encoder 2 Enkóder 2-vel mért aktuális fordulat. Az enkóder a 93 
Encoder 2 configuration paraméter csoportban állítható be.

2

Estimate Számolt fordulat becslés használt. 3

Motor feedback A 90.41 Motor feedback selection paraméterben a motor 
visszacsatoláshoz választott forrás is használható terhelés 
visszacsatolásra.
Bármilyen különbség a motor és a terhelés fordulat 
különbség a terhelés fokozat funkcióval kompenzálható. Lásd  
90.53 Load gear numerator paraméter.

4

90.52 Load speed filter 
time

Szűrési idő meghatározása terhelés fordulat visszacsatolásra 
(90.03 Load speed).

4 ms

0 … 10000 ms Terhelés fordulat szűrési idő. -

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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90.53 Load gear 
numerator

90.53 és 90.54 paraméterek egy hajtómű funkciót határoznak 
meg a terhelés fordulat visszacsatolás és a motor vezérlés 
között. A hajtómű a terhelés és az enkóder fordulat közötti 
különbség kijavítására szolgál, pl.: ha az enkóder nem 
közvetlenül a forgatott gépre van szerelve.

1

-2147483648 … 
2147483647

Terhelés fokozat számláló. -

90.54 Load gear 
denominator

Lásd 90.53 Load gear numerator paraméter. 1

-2147483648 … 
2147483647

Terhelés fokozat nevező. -

90.56 Load position offset Terhelés oldali pozíció eltolás (offset). A felbontása a 90.57 
Load position resolution paraméterrel meghatározott.

0 rev

-32768 … 32767 
rev

Terhelés oldali pozíció eltolás (offset). -

90.57 Load position 
resolution

Meghatározza, hogy mennyi bit használt terhelés pozíció 
számolásra egy fordulat alatt.

16

0…32 Terhelés pozíció felbontás. -

90.61 Gear numerator 90.61 és 90.62 paraméterek egy hajtómű funkciót határoznak 
meg a motor és terhelés fordulat között.

1

-2147483648 … 
2147483647

Hajtómű számláló (motor oldal). -

90.62 Gear denominator Lásd 90.61 Gear numerator paraméter. 1

-2147483648 … 
2147483647

Hajtómű nevezeő (terhelés oldal). -

90.63 Feed constant 
numerator

90.63 és 90.64 paraméterek meghatározzák az előtolási 
állandó pozíció számolásra:

A előtolási állandó átalakítja a rotációs mozgást transzlációs 
mozgássá. Az előtolási állandó a motor tengelyen egy 
fordulat alatti terhelés elmozdulási távolság.
A transzlációs terhelés pozíció a 90.05 Load position scaled 
paraméterben jelzett.

1

-2147483648 … 
2147483647

Előtolási állandó számláló. -

90.64 Feed constant 
denominator

Lásd 90.63 Feed constant numerator paraméter. 1

-2147483648 … 
2147483647

Előtolás állandó nevező. -
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=

90.61 Gear numerator
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Load fordulat
=

90.63 Feed constant numerator

90.64 Feed constant denominator
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91
91 Encoder module 
settings

Enkóder interfész modulok beállítása.

91.01 FEN DI status Megjeleníti a FEN-xx enkóder interfész modul digitális 
bemenetek állapotát.
Ez a paraméter csak olvasható

-

0000h…FFFFh FEN-xx modulok digitális bemenetek státusz szavai. 1 = 1

91.02 Module 1 status Megjeleníti az interfész modul típusát ami a 91.12 Module 1 
location paraméterben megadott helyen van.
0 = Nincs modul; 1 = Nincs kommunikáció; 2 = Ismeretlen; 
3 = FEN-01; 4 = FEN-11; 5 = FEN-21; 6 = FEN-31.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

91.03 Module 2 status Megjeleníti az interfész modul típusát ami a 91.14 Module 2 
location paraméterben megadott helyen van.
0 = Nincs modul; 1 = Nincs kommunikáció; 2 = Ismeretlen; 
3 = FEN-01; 4 = FEN-11; 5 = FEN-21; 6 = FEN-31.
Ez a paraméter csak olvasható.

-

91.04 Module 1 
temperature

Mejeleníti az interfész modul 1 bemenet érzékelőjén mért 
hőmérsékletet
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…1000 °C Interfész modul 1-en kersztül mért hőmérséklet. -

91.06 Module 2 
temperature

Mejeleníti az interfész modul 2 bemenet érzékelőjén mért 
hőmérsékletet
Ez a paraméter csak olvasható.

-

0…1000 °C Interfész modul 2-ön kersztül mért hőmérséklet. -

91.10 Encoder parameter 
refresh

FEN-xx modul újrakonfigurálás kényszerítése. Ez akkor 
szükséges, ha 90…93 paraméter csoportokban paraméter 
változás történt.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

Done

Done Újrakonfigurálás kész (normál működés). 0

Configure Újrakonfigurálás. A paraméter automatikusan Done állásba 
kerül.

1

91.11 Module 1 type Meghatározza a modul típusát, ami intefész modul 1-ként 
használt.

None

None Nincs (kommunikáció tiltott). 0

FEN-01 FEN-01. 1

FEN-11 FEN-11. 2

FEN-21 FEN-21. 3

FEN-31 FEN-31. 4
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Bit Név

0 Interfész 1-n DI1 (lásd 91.11 és 91.12 paraméterek)

1 Interfész 1-n DI2 (lásd 91.11 és 91.12 paraméterek)

2…3 Foglalt

4 Interfész 2-n DI1  (lásd 91.13 és 91.14 paraméterek)

5 Interfész 2-n DI2  (Lásd 91.13 és 91.14 paraméterek)

6…15 Foglalt



Paraméterek   253
91.12 Module 1 location Bővítő modul helyének meghatározása a vezélő kártya slotok 
(1…3) alapján.

1

1…254 Slot száma. -

91.13 Module 2 type Meghatározza a modul típusát, ami intefész modul 2-ként 
használt.

None

None Nincs (kommunikáció tiltott). 0

FEN-01 FEN-01. 1

FEN-11 FEN-11. 2

FEN-21 FEN-21. 3

FEN-31 FEN-31. 4

91.14 Module 2 location Bővítő modul helyének meghatározása a vezélő kártya slotok 
(1…3) alapján.

1

1…254 Slot száma. -

91.21 Temperature meas 
sel1

Meghatározza az interfész modul 1-hez csatlakoztatott 
hőmérséklet érzékelő típusát.

None

None Nincs. 0

PTC PTC. 1

KTY-84 KTY84. 2

91.22 Temperature 
filtering time 1

Meghatározza a hőmérséklet mérés szűrési időjét intefész 
modul 1-n kersztül.

1500 ms

0…10000 ms Hőmérséklet mérés szűrési ideje. -

91.23 PTC filtering 1 Meghatározza, hogy mennyi egymás utáni mintát kell kapni 
interfész modul 1-el, mielőtt a PTC érzékelő állapota igaz 
állapotból hamisba vált.

1

0…65535 Mintavételezés száma. -

91.24 Temperature meas 
sel2

Meghatározza az interfész modul 2-höz csatlakoztatott 
hőmérséklet érzékelő típusát.

None

None Nincs. 0

PTC PTC. 1

KTY-84 KTY84. 2

91.25 Temperature 
filtering time 2

Meghatározza a hőmérséklet mérés szűrési időjét intefész 
modul 2-n keresztül.

1500 ms

0…10000 ms Hőmérséklet mérés szűrési ideje. -

91.26 PTC filtering 2 Meghatározza, hogy mennyi egymás utáni mintát kell kapni 
interfész modul 2-vel, mielőtt a PTC érzékelő állapota igaz 
állapotból hamisba vált.

1

0…65535 Mintavételezés száma. -

92
92 Encoder 1 
configuration

Enkóder 1 beállítások.
Megjegyzés:
• A paraméterek tartalma a választott enkóder típustól függ.
• Javasolt az enkóder kapcsolat 2 (93 Encoder 2 

configuration paraméter) használata, amikor csak 
lehetséges.

92.01 Encoder 1 type Aktiválja a kommunikáció az opciós enkóder/rezolver 
interfész modul 1-el.

None

None Inaktív. 0

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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TTL Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-01 TTL Enkóder 
interfész. Bemenet: TTL enkóder bemenet (X31).

1

TTL+ Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-01 TTL Enkóder 
Interfész. Bemenet: TTL enkóder kommunikáció 
támogatással (X32).

2

Abs enc Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-11 abszolútt Enkóder 
Interfész. Bemenet: abszolútt enkóder bemenet (X42).

3

Resolver Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-21 Rezolver interfész 
Interfész. Bemenet: Rezolver bemenet (X52).

4

HTL Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-31 HTL Enkóder 
interfész. Bemenet: HTL enkóder bemenet (X82).

5

92.02 Encoder 1 source Interfész modul kiválasztása, ahova az enkóder csatlakozik. 
(A tjpikus helyek és enkóder interfész modul típusok a 91 
Encoder module settings paraméterben láthatók.)

Module 1

Module 1 Interfész modul 1. 1

Module 2 Interfész modul 2. 2

92.10 Pulses/revolution (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Meghatározza az impulzus szám / fordulat értékét.

0

0…65535 Impulzusok széma. -

92.10 Sine/cosine number (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a sin/cos hullám ciklusokat fordulatonként.
Megjegyzés: Ezt a paramétert csak akkor kell beállítani, ha 
EnDat vagy SSI enkóder folyamatos módban használt. Lásd 
92.30 Serial link mode paraméter.

0

0…65535 Sin/cos hullám ciklusok száma fordulatonként -

92.10 Excitation signal 
frequency

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Resolver)
Meghatározza a gerjesztési jel frekvenciáját.

1 kHz

1…20 kHz Gerjesztési jel frekvencia. 1 = 1 kHz

92.11 Pulse encoder type (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Enkóder típus kiválasztása.

Quadrature

Quadrature Quadratura enkóder (két csatornája van, A és B) 0

Single track Single-track enkóder (egy csatornája van, A) 1

92.11 Absolute position 
source

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Abszolút pozíció információ forrás választása.

None

None Nem választott. 0

Commut sig Kommutáló jelek. 1

EnDat Soros interfész: EnDat encoder. 2

Hiperface Soros interfész: HIPERFACE encoder. 3

SSI Soros interfész: SSI encoder. 4

Tamagawa Soros interfész: Tamagawa 17/33-bit encoder. 5

92.11 Excitation signal 
amplitude

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Resolver)
Meghatározza a gerjesztő jel amlitudóját.

4.0 V

4.0 … 12.0 V Gerjesztő jel amplitudó. 10 = 1 V

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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92.12 Speed calculation 
mode

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Fordulat számítási mód választása.
*Single-track enkóderrel (92.11 Pulse encoder type 
paraméter értéke Single track), a fordulat mindig pozitív.

Auto rising

A&B all A és B csatornák: Felfutó és lefutó élek használata fordulat 
számításhoz.
*B csatorna: forgásirány meghatározása.
Megjegyzés: Single-track enckóderrel (92.11 Pulse encoder 
type paraméter), a beállítás A all beállításként viselkedik.

0

A all A csatorna: Felfutó és lefutó élek használata fordulat 
számításhoz.
*B csatorna: forgásirány meghatározása.

1

A rising A csatorna: Felfutó élek használata fordulat számításhoz.
*B csatorna: forgásirány meghatározása.

2

A falling A csatorna: Lefutó élek használata fordulat számításhoz.
*B csatorna: forgásirány meghatározása.

3

Auto rising Az alábbi táblázatból egy automatikusan választott mód, 
következő impulzus frekvenciáktól függően:

4

Auto falling Az alábbi táblázatból egy automatikusan választott mód, 
következő impulzus frekvenciáktól függően:

5

92.12 Zero pulse enable (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Engedélyezi FEN-11 interfész modul nulla impulzus értéket 
abszolút enkóder bemenetekre (X42).
Megjegyzés: Nem létezik nulla impulzus soros 
interfészekkel, pl.: ha 92.11 Absolute position source 
paraméter EnDat, Hiperface, SSI vagy Tamagawa állapotba 
állított.

Disable

Disable Nulla impulzus tiltott. 0

Enable Nulla impulzus engedélyezett. 1

92.12 Resolver polepairs (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Resolver)
Meghatározza az enkóder póluspár számait

1

1…32 Enkóder póluspár számai. 1 = 1

92.13 Position estimation 
enable

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ or HTL)
Kiválasztja, hogy enkóder 1-el használható-e pozíció becslés, 
hogy emelje a pozíció adat felbontást vagy sem.

Enable

Disable Mért pozíció használt. (A felbontás 4 × impulzus / fordulat 
quadrature enkóderre, 2 × impulzus / fordulat single-track 
enkóderre.)

0

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

Csatornák impulzus 
frekvenciája

Használati mód

< 2442 Hz A&B all

2442…4884 Hz A all

> 4884 Hz A rising

Csatornák impulzus 
frekvenciája

Használati mód

< 2442 Hz A&B all

2442…4884 Hz A all

> 4884 Hz A falling
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Enable Becsült pozíció használt. (pozicító interpolációt használ; 
extrapolált az adatkérés idejében.)

1

92.13 Position data width (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a használt bitek számát egy fordulaton belüli 
pozíció jelzéshez. Például egy 15 bites beállításhoz 32768 
pozíció tartozik fordulatonként.
Az érték használt, ha 92.11 Absolute position source 
paraméter EnDat, Hiperface vagy SSI állapotba állított. Ha 
92.11 Absolute position source paraméter Tamagawa 
állapotba állított, ez a paraméter belsőleg 17 bitre állított.

0

0…32 Használt bitek számát egy fordulaton belüli pozíció jelzéshez. 1 = 1

92.14 Speed estimation 
enable

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ or HTL)
Kiválasztja, hogy számolt vagy becsült fordulat értéket 
használnak.
Becslés növeli a fordulat hullámosságát steady működési 
állapotban, de fejleszti a dinamikát.

Disable

Disable Utolsó számolt fordulat használt. (A számítási intervallum 
62.5 mikrosec-től 4 milisec-ig.)

0

Enable Becsült fordulat (adat kéréskor becslés) használt. 1

92.14 Revolution data 
width

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a használt bitek számát a fordulat 
számoláshoz egy multitun enkóderrel. Például: 12 bites szó 
beállítása 4096 fordulatig támogatja a számolást.
Az érték használt, ha 92.11 Absolute position source 
paraméter EnDat, Hiperface vagy SSI állásba állított. Ha 
92.11 Absolute position source paraméter Tamagawa állásba 
állított, ha ez az érték nem nulla aktiválja a multiturn adat 
kérést.

0

0…32 Fordulat számoláshoz használt bitek szma. 1 = 1

92.15 Transient filter (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ or HTL)
Tranziens szűrés aktiválása a jeladóra (forgásirány váltás 
figyelmen kívül hagyott a választott impulzus frekvencia 
alatt).

4880 Hz

4880 Hz Forgásirány váltás 4880 Hz alatt engedélyezett. 0

2440 Hz Forgásirány váltás 2440 Hz alatt engedélyezett. 1

1220 Hz Forgásirány váltás 1220 Hz alatt engedélyezett. 2

Disabled Forgásirány váltás bármelyik impulzus frekvenciára 
engedélyezett.

3

92.20 Encoder cable fault 
func

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Művelet választás, amit a hajtás végrehajt a enkóder 
vezetékezési hibát észlel a FEN-31 enkóder intefész 
modullal.

Fault

No Vezetékezési hiba figyelés tiltott. 0

Warning A hajtás A7E1 Encoder 1 figyelmeztetést jelez. 1

Fault A hajtás 7381 Encoder 1 hibát jelez. 2

92.21 Encoder cable fault 
mode

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Kiválasztja mely enóder kábel csatornák és kábelek figyeltek 
vezeték hibákra. Lásd 92.20 Encoder cable fault func 
paraméter.

A, B

A, B A és B. 0

A, B, Z A, B és Z. 1

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16



Paraméterek   257
A+, A-, B+, B- A+, A-, B+ és B-. 2

A+, A-, B+, B-, Z+, 
Z-

A+, A-, B+, B-, Z+ és Z-. 3

92.30 Serial link mode (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Soros link mód kiválasztása EnDat vagy SSI enkóderrel.

Initial pos.

Initial pos. Egyszeri pozíció átviteli mód (induló helyzet). 0

Continuous Folymataos pozíció adat átviteli mód. 1

92.31 EnDat max 
calculation time

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Maximum enkóder számítási idő kiválasztása EnDat 
enkóderhez.
Megjegyés: Ezt a paramétert csak akkor kell beállítani, ha 
EnDat enkóder folyamatos módban használt, pl.: 
inkrementális sin/cos jelek nélkül (csak az enkóder 1 
támogatja). Lásd 92.30 Serial link mode paraméter.

50 ms

10 us 10 mikrosec. 0

100 us 100 mikrosec. 1

1 ms 1 milisec. 2

50 ms 50 milisec. 3

92.32 SSI cycle time (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Adási ciklus választás SSI enkóderhez.
Megjegyzés: ezt a paramétert csak akkor kell beállítani, ha 
SSI enkóder folyamatos módban használt, pl.: inkrementális 
sin/cos jelek nélkül (csak az enkóder 1 támogatja). Lásd 
92.30 Serial link mode paraméter.

100 us

50 us 50 mikrosec. 0

100 us 100 mikrosec. 1

200 us 200 mikrosec. 2

500 us 500 mikrosec. 3

1 ms 1 milisec. 4

2 ms 2 milisec. 5

92.33 SSI clock cycles (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza az SSI üzenet hosszát. A hossz az óra 
ciklusok hosszával van meghatározva. Az óra ciklusok száma 
számítható. Adjon 1-t bitek számához az SSI üzenet 
keretben.

2

2…127 SSI üzenet hossz. -

92.34 SSI position msb (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
SSI enkóderrel meghatározza az pozíció adat MSB (most 
significant bit) helyét egy SSi üzenettel.

1

1…126 Pozíció adat MSB hely (bit szám). -

92.35 SSI revolution msb (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
SSI enkóderrel meghatározza a felbontás MSB (most 
significant bit) összegét.

1

1…126 Felbontás összeg MSB hely (bit szám). -

92.36 SSI data format (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
SSI enkóder adat forma választása.

binary

binary Bináris kód. 0

gray Gray kód. 1
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92.37 SSI baud rate (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
SSI enkóder átviteli sebesség kiválasztása.

100 kBit/s

10 kBit/s 10 kbit/s. 0

50 kBit/s 50 kbit/s. 1

100 kBit/s 100 kbit/s. 2

200 kBit/s 200 kbit/s. 3

500 kBit/s 500 kbit/s. 4

1000 kBit/s 1000 kbit/s. 5

92.40 SSI zero phase (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a fázisszöget egy szinusz/koszinusz jel-
periódus alatt, amely nulla értéknek felel meg az SSI soros 
kap-csolat adatban. A paraméter az SSI helyzet adat és 
szinusz/koszinusz inkrementális jelekből adódó helyzet 
szinkronizálásához szükséges. A hibás szinkronizálás ± 1 
inkrementális periódus hibát okozhat.
Megjegyzés: ezt a paramétert csak akkor kell beállítani, ha 
SSI enkóder kiinduló helyzeti állapotban használt (lásd 92.30 
Serial link mode paraméter).

315-45 deg

315-45 deg 315-45 fok. 0

45-135 deg 45-135 fok. 1

135-225 deg 135-225 fok. 2

225-315 deg 225-315 fok. 3

92.45 Hiperface parity (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a használat paritását és stop parancsát  
HIPERFACE enkóderrel.
Típikusan ezt a paramétert be kell állítani.

Odd

Odd Páratlan paritás bit jelzés, egy stop bit. 0

Even Páros paritás bit jelzés, egy stop bit. 1

92.46 Hiperface baud rate (Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a HIPERFACE enkóder átviteli sebességét.
Típikusan ezt a paramétert be kell állítani.

4800 bits/s

4800 bits/s 4800 bit/s. 0

9600 bits/s 9600 bit/s. 1

19200 bits/s 19200 bit/s. 2

38400 bits/s 38400 bit/s. 3

92.47 Hiperface node 
address

(Látható, ha 92.01 Encoder 1 type = Abs enc)
Meghatározza a HIPERFACE enkóder modul azonosító 
címét.
Típikusan ezt a paramétert be kell állítani.

64

0…255 HIPERFACE enkóder azonosító cím. (2012.09.01) -
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92
93 Encoder 2 
configuration

Enkóder 2 beállítások.

Megjegyzés:

A paraméterek tartalma a választott enkóder típustól függ.

Javasolt az enkóder kapcsolat 1 (92 Encoder 1 configuration 
paraméter) használata, amikor csak lehetséges.

93.01 Encoder 2 type Aktiválja a kommunikáció az opciós enkóder/rezolver 
interfész modul 2-vel.

None

None Inaktív. 0

TTL Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-01 TTL Enkóder 
interfész. Bemenet: TTL enkóder bemenet (X31).

1

TTL+ Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-01 TTL Enkóder 
Interfész. Bemenet: TTL enkóder kommunikáció 
támogatással (X32).

2

Abs enc Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-11 abszolútt Enkóder 
Interfész. Bemenet: abszolútt enkóder bemenet (X42).

3

Resolver Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-21 Rezolver interfész. 
Bemenet: Rezolver bemenet (X52).

4

HTL Kommunikáció aktív. Modul típus: FEN-31 HTL Enkóder 
interfész. Bemenet: HTL enkóder bemenet (X82).

5

93.02 Encoder 2 source Interfész modul kiválasztása, ahova az enkóder csatlakozik. 
(A tipikus helyek és enkóder interfész modul típusok a 91 
Encoder module settings paraméterben láthatók.)

Module 1

Module 1 Interfész modul 1. 1

Module 2 Interfész modul 2. 2

93.10 Pulses/revolution (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.10 Pulses/revolution paraméter.

0

93.10 Sine/cosine number (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.10 Sine/cosine number paraméter.

0

93.10 Excitation signal 
frequency

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Resolver)
Lásd 92.10 Excitation signal frequency paraméter.

1 kHz

93.11 Pulse encoder type (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.11 Pulse encoder type paraméter.

Quadrature

93.11 Absolute position 
source

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.11 Absolute position source paraméter.

None

93.11 Excitation signal 
amplitude

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Resolver)
Lásd 92.11 Excitation signal amplitude paraméter.

4.0 V

93.12 Speed calculation 
mode

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.12 Speed calculation mode paraméter.

Auto rising

93.12 Zero pulse enable (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.12 Zero pulse enable paraméter.

Disable

93.12 Resolver polepairs (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Resolver)
Lásd 92.12 Resolver polepairs paraméter.

1

93.13 Position estimation 
enable

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.13 Position estimation enable paraméter.

Enable
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93.13 Position data width (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.13 Position data width paraméter.

0

93.14 Speed estimation 
enable

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.14 Speed estimation enable paraméter.

Disable

93.14 Revolution data 
width

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.14 Revolution data width paraméter.

0

93.15 Transient filter (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.15 Transient filter paraméter.

4880 Hz

93.20 Encoder cable fault 
func

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.20 Encoder cable fault func paraméter.

Fault

93.21 Encoder cable fault 
mode

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ vagy HTL)
Lásd 92.21 Encoder cable fault mode paraméter.

A, B

93.30 Serial link mode (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.30 Serial link mode paraméter.

Initial pos.

93.31 EnDat calc time (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.31 EnDat max calculation time paraméter.

50 ms

93.32 SSI cycle time (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.32 SSI cycle time paraméter.

100 us

93.33 SSI clock cycles (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.33 SSI clock cycles paraméter.

2

93.34 SSI position msb (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.34 SSI position msb paraméter.

1

93.35 SSI revolution msb (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.35 SSI revolution msb paraméter.

1

93.36 SSI data format (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.36 SSI data format paraméter.

binary

93.37 SSI baud rate (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.37 SSI baud rate paraméter.

100 kBit/s

93.40 SSI zero phase (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.40 SSI zero phase paraméter.

315-45 deg

93.45 Hiperface parity (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.45 Hiperface parity paraméter.

Odd

93.46 Hiperface baud rate (Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.46 Hiperface baud rate paraméter.

4800 bits/s

93.47 Hiperface node 
address

(Látható, ha 93.01 Encoder 2 type = Abs enc)
Lásd 92.47 Hiperface node address paraméter. 

64

95
95 HW configuration Különböző hardverhez kapcsolódó beállítás.

95.01 Supply voltage Tápfeszültség tartomány választás. Meghatázozza a hajtás 
tápellátási feszültség szintjét. A paraméter a hajtás áram 
tartomány és DC feszültség vezérlési funkciókhoz is 
hatékony  (hiba és fékcsopper aktivációs határok).

Figyelmeztetés! A helytelen beállítás a motor 
szabályozatlan futásához vagy a fékcsopper, 
fékellenállás túlterheléséhez vezethet.

Not given

Not given Nincs beállított feszültség. A hajtás nem fog üzemelni, amíg 
másik értéket nem választ.

0

208…240 V 208…240 V 1
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380…415 V 380…415 V 2

440…480 V 440…480 V 3

500 V 500 V 4

525…600 V 525…600 V 5

660…690 V 660…690 V 6

95.02 Adaptive voltage 
limits

Adaptív feszültség korlátok engedélyezése.
Adaptív feszültség korlátok használhatók, pl.: IGBT 
tápegység arra használt, hogy növelje a DC feszültség 
szintjét. Ha a kommunikáció aktív az IGBT tápegység és az 
inverter között, akkor feszültség kotlátok a DC feszültség 
referenciához az IGBT tápegységből. Ellenkező esetben a 
korlátok kalkuláltak. A számítások az előtöltési sorrend végén 
mért DC feszültségen alapszik.

Disable

Disable Adaptív feszültség korlátok tiltása. 0

Enable Adaptív feszültség korlátok engedélyezése. 1

95.04 Control board 
supply

Meghatározza, hogy a vezérlő egység honnan táplált. Internal 24V

Internal 24V A vezérlő egység a hajtás tápegységére kötött. 0

External 24V A vezérlő egység egy külső tápegységéről táplált. 1

95.08 Forced charging 
enable

Engedélyezi/tiltja a DC kapcsoló figyelést DIIL bemeneten 
keresztül. Ez a beállítás, olyan eseteknél használt, ahol az 
inverter modulok belső töltővel csatlakoznak a DC sínre egy 
DC kapcsolón keresztül.
DC kapcsoló kiegészítő kontaktust kell vezetékezni a DIIL 
bemenetbe. A bemenet kikapcsol, ha a DC kapcsoló nyitott.

Ha az inverter futással a DC kapcsoló nyitott, az inverter egy 
szabadkifutásos stop parancsot kap és a töltő áramkör 
aktiválódik.
Az inverter indítása megakadályozott, amíg a DC kapcsoló 
zárt és az inverter DC köre újra nem töltődik
Megjegyzés: Belső töltő kör néhány modulban standard a 
többiben opciósan kérhető. Ellenőriztesse a helyi ABB 
képviselettel.

Disable

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16

M

Töltő 
kapcsoló 
contactor

Töltő logika

+
2

4 
V

D
II

LInverter modul

DC sín

DC kapcsoló



262   Paraméterek
Disable DC kapcsoló figyelés DIIL bemeneten keresztül tiltott. 0

Enable DC kapcsoló figyelés DIIL bemeneten keresztül 
engedélyezett.

1

95.09 Fuse switch control Aktiválja a kommunikációt BSFC-xx kapcsoló biztosító 
vezérlőhöz. Ez a beállítás, olyan eseteknél használt, ahol a 
modulok a DC sínre csatlakoznak egy DC kapcsoló/töltő 
körön keresztül, amit egy BSFC-xx kapcsoló biztosító 
vezérel.
A BSFC figyeli és vezérli az inverter egység töltését és 
engedélyező jelet küld, ha a töltés befejeződött. Ha a DC 
kapcsoló nyitva van a BSFC megállítja az invertert.
További információkért, lásd BSFC dokumentáció.

Disable

Disable BSFC-vel való kommunikáció tiltott. 0

Enable BSFC-vel való kommunikáció engedélyezett. 1

96
96 System Nyelvválasztás, paraméter mentés, betöltés, felhasználói 

paraméter készletek, vezérlő egység újratöltés.

96.01 Language Paraméterek és egyéb megjelenített információk 
nyelválasztása
Megjegyzés:
• Nem feltétlenül támogatott az összes felsorolt nyelv.
• A nyelvi beállítások nem vonatkoznak a Drive composer 

szoftverre.

-

Not selected Nincs választás. 0

English US Amerikai angol. 1033

Deutsch Német. 1031

Italiano Olasz. 1040

Español Spanyol. 3082

Portugues Portugál. 2070

Nederlands Holland. 1043

Français Francia. 1036

Dansk Dán. 1030

Suomi Finn. 1035

Svenska Svéd. 1053

Russki Orosz. 1049

Chinese (Simplified, 
PRC)

Kínai. 2052

Türkçe Török. 1055

96.02 Pass code Foglalt. 0

0…99999999 Jelszó. -

96.04 Macro select Alkalmazás makró választás. Lásd Alkalmazás makrók (67. 
oldal) fejezet további információkért.
Választás után automatikusan Done módba kerül.

Done

Done Makró választás kész. Normál működés. 0

Factory Gyári makró (lásd 68. oldal). 1

Hand/Auto Kézi/Auto makró (lásd 70. oldal). 2

PID-CTRL PID szabályozó makró (lásd 72. oldal). 3
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T-CTRL Nyomaték szabályozó makró (lásd 76. oldal). 4

Sequence control Sorrendi szabályozó makró (lásd 78. oldal). 5

FIELDBUS Foglalt. 6

96.05 Macro active Megmutatja, melyik makró van aktuálisan kiválasztva. Lásd 
Alkalmazás makrók (67. oldal) fejezet további információkért.
Makró váltás a 96.04  Macro select paraméterben 
lehetséges.

Factory

Factory Gyári makró (lásd 68. oldal). 1

Hand/Auto Kézi/Auto makró (lásd 70. oldal). 2

PID-CTRL PID szabályozó makró (lásd 72. oldal). 3

T-CTRL Nyomaték szabályozó makró (lásd 76. oldal). 4

Sequence control Sorrendi szabályozó makró (lásd 78. oldal). 5

FIELDBUS Terepibusz szabályozó makró (lásd 81. oldal). 6

96.06 Parameter restore Visszaállítja a vezérlő program eredeti gyári értékeit.
Megjegyzés: ez a paraméter használat közben nem 
változtatható.

Done

Done Visszaállítás teljes. 0

Restore defaults Minden szerkeszthető érték visszaállítása az erdeti értékekre, 
kivéve:
• motor adatok és ID run értékek
• vezérlőpanel/PC kommunikáció beállítások
• I/O bővítő modul beállítások
• terepibusz adapter beállítások
• enkóder beállítási adatok.

8

Clear all Minden szerkeszthető érték visszaállítása az erdeti értékekre, 
kivéve:
• vezérlőpanel/PC kommunikáció beállítások
• terepibusz adapter beállítások
A visszaállítás alatt a PC kapcsolat megszakad.

62

96.07 Parameter save Az érvényes adatokat elmenti az állandó memóriába.
Megjegyzés: Egy új paraméter érték automatikusan mentett, 
ha a panelról vagy a PC szoftverből, de nem kerül mentésre, 
ha terepibusz adapteren keresztül lett megváltoztatva.

Done

Done Mentés teljes. 0

Save Mentés folyamatban. 1

96.08 Control board boot Ezen paraméter érték 1-re állítása újraindítja a vezérlő 
egységet. Az érték automatikusan visszaáll 0-ra.

0

0…4294967295 1 = Vezérlőegység újraindítás. 1 = 1

96.10 User set status Felhasználói paraméter szettek állapota.
Ez a paraméter csak olvasható
Lásd Felhasználói paraméter készlet (66. oldal) fejezet.

-

n/a Nincs menett felhasználói paraméter készlet. 0

Loading Felhasználói paraméter készlet betöltve. 1

Saving Felhasználói paraméter készlet mentve. 2

Faulted Érvénytelen vagy üres paraméter készlet. 3

User1 IO active A 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 1 választott.

4
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User2 IO active A 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 2 választott.

5

User3 IO active A 96.12 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 3 választott.

6

User4 IO active A 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 4 választott.

7

User1 backup Akár négy felhasználói paraméter készlet mentés/betöltés 
engedélyezése.
Az a készlet, amely az utolsó leállítás előtt volt használva a 
következő indításnál is az aktív készlet.
Mejegyzés:
• Néhány hardver konfiguráló beállítás, pl. I/O bővítő modul, 

terepibusz adapter és enkóder konfiguráló (14…16, 47, 
50…56 és 90…93) paraméter csoportok nem részei a 
paraméter készletnek. 

• A betöltési utáni változtatások nem kerülnek 
automatikusan tárolásra. Ezen paraméterrel el kell 
menetni azokat.

20

User2 backup Töltés vagy mentés kész; normál működés. 21

User3 backup Felhasználói paraméter készletek betöltése a 96.12 User set 
IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 paraméterekkel.

22

User4 backup Felhasználói paraméter készlet 1 betöltése. 23

96.11 User set save/load Felhasználói paraméter készlet 2 mentése.

No action Felhasználói paraméter készlet 3 mentése. 0

IO mode Felhasználói paraméter készlet 4 mentése. 1

Load set 1 Ha a 96.11 User set save/load paraméter állapota IO mode a 
felhasználói paraméter készletek közötti váltás a 96.13 User 
set IO sel in2 paraméterrel együtt történik az alábbiak szerint:

2

Load set 2 A 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 2 választott.

3

Load set 3 A 96.12 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 3 választott.

4

Load set 4 A 96.12 User set IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 
paraméterekkel a Felhasználói készlet 4 választott.

5
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Save to set 1 Akár négy felhasználói paraméter készlet mentés/betöltés 
engedélyezése.
Az a készlet, amely az utolsó leállítás előtt volt használva a 
következő indításnál is az aktív készlet.
Mejegyzés:
• Néhány hardver konfiguráló beállítás, pl. I/O bővítő modul, 

terepibusz adapter és enkóder konfiguráló (14…16, 47, 
50…56 és 90…93) paraméter csoportok nem részei a 
paraméter készletnek. 

• A betöltési utáni változtatások nem kerülnek 
automatikusan tárolásra. Ezen paraméterrel el kell 
menetni azokat.

18

Save to set 2 Töltés vagy mentés kész; normál működés. 19

Save to set 3 Felhasználói paraméter készletek betöltése a 96.12 User set 
IO sel in1 és 96.13 User set IO sel in2 paraméterekkel.

20

Save to set 4 Felhasználói paraméter készlet 1 betöltése. 21

96.12 User set IO sel in1 Felhasználói paraméter készlet 2 mentése.

Off 0. 0

On 1. 1

DI1 Digitális bemenet DI1 (10.02 DI delayed status, bit 0). 2

DI2 Digitális bemenet DI2 (10.02 DI delayed status, bit 1). 3

DI3 Digitális bemenet DI3 (10.02 DI delayed status, bit 2). 4

DI4 Digitális bemenet DI4 (10.02 DI delayed status, bit 3). 5

DI5 Digitális bemenet DI5 (10.02 DI delayed status, bit 4). 6

DI6 Digitális bemenet DI6 (10.02 DI delayed status, bit 5). 7

DIO1 Digitális be-/kimenet DIO1 (11.02 DIO delayed status, bit 0). 10

DIO2 Digitális be-/kimenet DIO2 (11.02 DIO delayed status, bit 1). 11

Other (bit) Forrás választás (lásd Leírások és meghatározások (83. 
oldal) fejezet).

-

96.13 User set IO sel in2 Lásd 96.12 User set IO sel in1 paraméter.

96
97 Motor control Kapcsolási frekvencia; csúszás erősítés; feszültség tartalék; 

fluxus fékezés; jel injekció; IR kompenzáció.

97.03 Slip gain Csúszás erősítés meghatározása. Használható a becsült 
motor csúszás fejlesztésére. 100% teljes csúszás erősítést 
jelent. 0% azt jelenti, hogy nincs csúszás erősítés. Az 
alapértelmezett értéke 100%. Más érték is használható, ha a 
teljes csúszás erősítésnél statikus hibát észlel.
Példa (névleges terheléssel és 40 r/min névleges 
csúszással): Egy 1000 r/min állandó fordulat referenciát ad a 
hajtás. Teljes csúszás erősítés (=100%) ellenére egy kézi 
fordulatmérőt használva a motor tengelyen 998 r/min 
fordulatot mérünk. A statikus hiba 1000 rpm - 998 rpm = 2 
r/min. A hiba kompenzálására növelni kell a csúszás 
erősítést. 105% erősítés értéknél nem létezik statikus hiba (2 
r/min / 40 r/min = 5%).

100%

0 … 200% Csúszás erősítés. 1 = 1%
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97.04 Voltage reserve Meghatározza a minimum megengedett feszültség tartalékot. 
Ha a feszültség tartalék a beállított alá csökken, a hajtás 
mezőgyengítési területbe kerül.
Ha a közbensőköri DC feszültség Udc = 550 V és a feszültség 
tartalék 5%, a maximum kimeneti feszültség RMS értéke 
steady-state működésben 
0.95 × 550 V / sqrt(2) = 369 V
A motor vezérlés dinamikus teljesítménye a mezőgyengítési 
területen javítható a feszültség tartalék tartalék értékének 
növelésével, de a hajtás hamarabb lép mezőgyengítési 
területbe.

0%

-4 … 50% Feszültség tartalék. 1 = 1%

97.05 Flux braking Meghatározza a fékerő szintjét. Disabled

Disabled Fluxus fékezés tiltott. 0

Moderate A fékezés alatt a fluxus szint korlátozott. A lefutási idő 
hosszabb, mint a teljes fékezésnél.

1

Full Maximum fékezési erő. Szinte minden elérhető áramot 
felhasznál, hogy mechanikai energiát hőenergiává alakítsa.

2

97.06 Flux reference 
select

Meghatározza a fluxus referencia forrását. User flux 
reference

Zero Nincs. 0

User flux reference 97.07 User flux reference paraméter. 1

Other Az érték egy másik paraméterből vett. -

97.07 User flux reference Meghatározza a fluxus referenciát, ha a 97.06 Flux reference 
select paraméter értéke User flux reference.

100%

0…200% Felhasználó által definiált fluxus referencia. 100 = 1%

97.10 Signal injection Jel injekció engedélyezése: nagy frekvenciás váltakozó jel 
injektált a motorba alacsony fordulat tartományban, hogy 
növelje a nyomaték vezérlés stabilitását. Jel injekció 
különböző amplitudó szintekkel engedélyezhető.
Megjegyzés:
• Használjon olyan alacsony jelet, amennyire csak lehet a 

megfelelő teljesítményhez.
• Jel injekció nem használható asszinkron motoroknál.

Disabled

Disabled Jel injekció tiltott. 0

Enabled (5 %) Jel injekció engedélyezett az amplitudó szint 5%-ával. 1

Enabled (10 %) Jel injekció engedélyezett az amplitudó szint 10%-ával. 2

Enabled (15 %) Jel injekció engedélyezett az amplitudó szint 15%-ával. 3

Enabled (20 %) Jel injekció engedélyezett az amplitudó szint 20%-ával. 4

97.11 TR tuning Rotor időállandó tuning.
Ez a paraméter a nyomaték szabályozás pontosság 
növelésére szolgál indukciós motornál. Normál esetben az 
azonosítás pontos nyomaték vezérlést biztosít, de kézi tuning 
segítségével a legpontosabb és legjobb teljesítmény érhető 
el.

100%

25…400% Rotor időállandó tuning. 1 = 1%
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97.13 IR compensation Az álló helyzethez tartozó relatív kimeneti feszültség 
emelésének mértékét határozza meg (IR kompenzáció). Ez a 
funkció a nagy indítónyomaték-igényű alkalmazások esetén 
hasznos, abban az esetben, ha a DTC motor vezérlés nem 
alkalmazható. Az alábbi ábra az IR kompenzáció működését 
szemlélteti.

Lásd IR kompenzáció skalár vezérléshez (43. oldal) fejezet.

0.00%

0.00 … 50.00% Az álló helyzethez tartozó feszültség emelés mértéke, a 
motor névleges feszültségének százalékában.

1 = 1%

97.15 Motor model 
temperature 
adaptation

Kiválasztja, hogy motor modell hőmérséklet függő 
paraméterei (pl. álló- vagy forgórész ellenállás) felhasználják-
e az aktuális (mért vagy becsült ) hőmérséklet értéket vagy 
sem.

No

No Motor modell hőmérséklet kiigazítása tiltott. 0

Yes Motor modell hőmérséklet kiigazítása engedélyezett. 1

98
98 User motor 
parameters

Felhasználó által megadott motor értékek, amelyek a motor 
modellhez lesznek felhasználva.

98.01 User motor model Aktiválja a motor modell paramétereket (98.02…98.14) és a 
rotor helyzet eltolás (ofszet) paramétert (98.15).
Megjegyzés:
• Paraméter értéke automatikusan 0, ha azonosítás (ID run) 

választott a 99.13 Identification run request paraméterben. 
A 98.02…98.15 paraméter értékei az ID run alatti motor 
karakterisztika azonosítás szerint frissülnek.

• A mérés közvetlenül a motor sorkapcsain történjen, így 
biztosítva a legkisebb eltérést az ID run után kapott érték 
és a mért érték között.

• Ez a paraméter nem módosítható működés közben.

No

No 98.02…98.15 paraméterek inaktívak. 0

Motor parameters 98.02…98.14 paraméter értékeit a motor modellben 
használtak.

1

Position offset 98.15 paraméter értéke a rotor helyzet eltoláshoz (ofszet) 
használt. A 98.02…98.14 paraméterek inaktívak.

2
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Motor parameters & 
position offset

A 98.02…98.14 paraméter értékeit a motor modellben 
használtak. A 98.15 paraméter értéke a rotor helyzet 
eltoláshoz (ofszet) használt.

3

98.02 Rs user Meghatározza a motor modell állórész ellenállását (RS).
Csillag bekötés esetén az RS egy tekercs ellenállása. Delta 
bekötés esetén az RS egy tekercs ellenállás 1/3-a.

0.00000 p.u.

0.00000 … 0.50000 
p.u.

Állórész ellenállás egységenként. -

98.03 Rr user Meghatározza a motor modell rotor ellenállását (RR). 
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00000 p.u.

0.00000 … 0.50000 
p.u.

Forgórész ellenállás egységenként. -

98.04 Lm user Meghatározza a motor modell fő induktivitását (LM).
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00000 p.u.

0.00000 … 
10.00000 p.u.

Fő induktivitás egységenként. -

98.05 SigmaL user Meghatározza a motor modell szivárgási induktivitását (sLS).
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00000 p.u.

0.00000 … 1.00000 
p.u.

Szivárgási induktivitás egységenként. -

98.06 Ld user Meghatározza a közvetlen tengely (szinkron) induktivitását. 
Megjegyzés: Ez a paraméter csak állandó mágneses 
motorra érvényes.

0.00000 p.u.

0.00000 … 
10.00000 p.u

Közvetlen tengely induktivitás egységenként. -

98.07 Lq user Meghatározza az eltolt (quadrature) tengely (szinkron) 
induktivitását.
Megjegyzés: Ez a paraméter csak állandó mágneses 
motorra érvényes.

0.00000 p.u.

0.00000 … 
10.00000 p.u

Eltolt tengely induktivitás egységenként. -

98.08 PM flux user Meghatározza az állandó mágneses fluxust. 
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00000 p.u.

0.00000 … 2.00000 
p.u

Állandó mágnese fluxus egységenként. -

98.09 Rs user SI Meghatározza a motor modell állórész ellenállását (RS).. 0.00000 ohm

0.00000 … 
100.00000 ohm

Állórész ellenállás. -

98.10 Rr user SI Meghatározza a motor modell rotor ellenállását (RR). 
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00000 ohm

0.00000 … 
100.00000 ohm

Rotor ellenállás. -
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98.11 Lm user SI Meghatározza a motor modell fő induktivitását (LM).
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00 mH

0.00 …100000.00 
mH

Fő induktivitás. 1 = 10000 
mH

98.12 SigmaL user SI Meghatározza a motor modell szivárgási induktivitását (sLS).
Megjegyzés: Ez a paraméter csak asszinkron motorra 
érvényes.

0.00 mH

0.00 …100000.00 
mH

Szivárgási induktivitás. 1 = 10000 
mH

98.13 Ld user SI Meghatározza a közvetlen tengely (szinkron) induktivitását. 
Megjegyzés: Ez a paraméter csak állandó mágneses 
motorra érvényes.

0.00 mH

0.00 …100000.00 
mH

Közvetlen tengely induktivitás. 1 = 10000 
mH

98.14 Lq user SI Meghatározza az eltolt (quadrature) tengely (szinkron) 
induktivitását.
Megjegyzés: Ez a paraméter csak állandó mágneses 
motorra érvényes.

0.00 mH

0.00 …100000.00 
mH

Eltolt tengely induktivitás. 1 = 10000 
mH

98.15 Position offset user Meghatározza a szög eltolást (ofszet) a szinkron motor nulla 
pozíciója és a pozíció szenzor között.
Megjegyzés:
• Az érték elektromos fokban van. Az elektromos szög 

egyenlő a mechanikus szög és a motor pólus szám 
értékének a szorzatával.

• Ez a paraméter csak állandó mágneses motorokhoz 
érvényes.

0°

0…360° Szög eltolás (offset). 1 = 1°

99
99 Motor data Motor konfigurációs beállítások.

99.03 Motor type Motor típus kiválasztása.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

Asynchro-
nous motor

Asynchronous 
motor

Aszinkron indukciós motor. 0

Permanent magnet 
motor

Állandó mágneses motor. Három fázisú AC szinkron motor 
állandó mágneses forgórésszel és szinuszos BackEMF 
feszültséggel.

1

99.04 Motor ctrl mode Motor vezérlési mód választása. DTC

DTC Közvetlen nyomaték szabályozás (DTC) . Ez a mód a legtöbb 
alkalmazáshoz illeszthető. 
Megjegyzés: DTC helyett használjon skalár vezérlést, ha 
• több motoros alkalmazásoknál 1) ha a terhelés nem 

egyenlően vannak elosztva a motorok között, 2) ha a 
motorok különböző teljesítményűek vagy 3) ha a 
motorokat kicserélik azonosítás után (ID run)

• ha a motor névleges árama kisebb az inverter névleges 
áramának 1/6-nál,

• a hajtás motor nélküli teszt üzeméhez.

0
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Scalar Skalár vezérlés. A DTC egyedülálló motorvezérlési 
pontossága skaláris vezérlés esetén nem érhető el. Néhány 
opció skalár módban nem érhető el.
Megjegyzés: Megfelelő motor vezérléshez szükséges, hogy 
a motor mágnesezési árama ne haladja meg a hajtás 
névleges áramának 90%-át.
Lásd Skalár motor vezérlés (42. oldal) fejezet.

1

99.06 Motor nominal 
current

A motor névleges áramát határozza meg. A motor adattáb-
láján lévő értékkel meg kell egyeznie. Ha több motor vezérelt, 
akkor a teljes motor áramot (a motorok össz. árama) kell 
beállítani.
Megjegyzés:
• Megfelelő motor vezérléshez szükséges, hogy a motor 

mágnesezési árama ne haladja meg a hajtás névleges 
áramának 90%-át

• Ez a paraméter nem módosítható működés közben.

0.0 A

0.0 … 6400.0 A Motor névleges áramát. A megengedett tartomány a hajtás 
1/6…2 × IN (0…2 × IN skalár módban).

1 = 1 A

99.07 Motor nominal 
voltage

A motor névleges feszültségét határozza meg. A motor 
adattábláján lévő értékkel meg kell egyeznie.
Megjegyzés:
• Az állandó mágneses motornál a névleges feszültség a 

BackEMF feszültség (a motor névleges fordulatán). Ha a 
feszültség értéket a feszültség és a fordulat aránya 
határozza meg, pl.: 60V 1000 rpmnél, akkor 3000 rpm 
fordulaton a névleges feszültség 3 x 60V= 180V. Vigyázat 
a névleges feszültség nem egyenlő a DC motor 
feszültséggel (EDCM), az értéket néhány gyártó megadja. 
A névleges feszültség kiszámolható az EDCM feszültség / 
1.7 (= négyzetgyök 3) képlet segítségével.

• A motor szigetelésén lévő stressz mindig a hajtás 
tápfeszültségétől függ. Ez arra az esetre is vonatkozik ha a 
motor névleges feszültsége kisebb, mint a hajtás 
tápfeszültsége.

• Ez a paraméter nem módosítható működés közben.

0.0 V

0.0 … 800.0 Motor névleges feszültsége. 10 = 1 V

99.08 Motor nominal 
frequency

Meghatározza a motor névleges frekvenciát.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

50.0 Hz

0.0 … 500.0 Hz Motor névleges frekvencia. 10 = 1 Hz

99.09 Motor nominal 
speed

A motor névleges fordulatszámát határozza meg. A motor 
adattábláján lévő értékkel meg kell egyeznie..
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

0 rpm

0 … 30000 rpm Motor névleges fordulatszáma. 1 = 1 rpm

99.10 Motor nominal 
power

A motor névleges teljesítményét határozza meg. A motor 
adattábláján lévő értékkel meg kell egyeznie. Ha több motor 
vezérelt, akkor a teljes motor teljesítményt (a motorok össz. 
teljestmény) kell beállítani.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

0.00 kW

-10000.00 … 
10000.00 kW

Motor névleges teljesítménye. 1 = 1 kW
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99.11 Motor nominal cosfii A motor névleges cosphi értéke a pontosabb motor 
modellhez. (Nem használható állandó mágneses 
motorokhoz) A motor adattábláján lévő értékkel nem 
szükséges az egyezés.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

0.00

0.00 … 1.00 Motor névleges cosphi értéke. 100 = 1

99.12 Motor nominal 
torque

A motor névleges nyomaték értéke a pontosabb motor 
modellhez.Nem szükséges beállítani.
Megjegyzés: Ez a paraméter nem módosítható működés 
közben.

0.000 N•m

0.000 … 
4000000.000 N•m

Motor névleges nyomatéka. 1 = 100 N•m

99.13 Identification run 
request

Válassza ki a motor azonosítás (ID run) típusát, ami a hajtás 
következő indításakor kerül végrehajtásra (DTC módban). Az 
azonosítás alatt a motor meghatározza a motor 
karakterisztikát a legpontosabb motorvezérléshez. 
Azonosítás után a hajtás megáll. Megjegyzés: Ez a 
paraméter nem módosítható működés közben.
Ha az ID run már aktív a hajtás megállításával leállítható: ha 
az ID run egyszer sikeresen megtörtént a paraméter értéke 
automatikusan NO állásba kerül. Ha ID run még egyszer sem 
futott le a paraméter értéke automatikusan Standstill állásba 
kerül. Ebben az esetben az ID run végrehajtandó.
Megjegyzés:
• Csak a Current measurement calibration ID run mode 

lehetséges, ha a 99.04 Motor ctrl mode paraméter értéke 
Scalar.

• ID run elvégzése minden alkalommal kötelező, ha a motor 
paraméterek (99.04, 99.06…99.12) megváltoztak. A 
paraméter automatikusan Standstill értékbe kerül a motor 
paraméterek beállítása után.
Állandó mágneses és szinkron reluktancia motorok 
esetében a motor tengelye NEM lehet rögzítve és terhelési 
nyomaték értéknek< 10% alatt kell lennie az ID run 
(Normal/Reduced/Standstill) alatt. Advanced ID run esetén 
a hajtott gépet szét kell kuplungolni a motortól.

• Győződjön meg róla, hogy az STO és vészstop körök 
zárva maradnak az ID run alatt.

• ID run alatt a logika nem nyitja a mechanikus féket.

No

No Nincs motor ID run kérelem. Ez csak akkor választható, ha a 
motor ID run (Normal/Reduced/Standstill/Advanced) már 
egyszer megtörtént.

0

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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Normal Normal ID run. Minden alkalmazáshoz jó vezérlési 
pontosságot garantál. Ez az ID run 90mp-ig tart körülbelül. 
Amikor csak lehetséges ez az azonosító mód választandó.
Megjegyzés:
• A hajtott gépet szét kell kuplungolni a motortól, ha a 

terhelési nyomaték nagyobb, mint 20%, vagy ha a hajtott 
gép nem képes ellenállni az ideiglenes terhelésnek az 
azonosítás során.

• Ellenőrizze a motor forgásirányát az ID run előtt. 
Azonosítás során a motor előre irányba fog forogni.

Figyelmeztetés! Az azonosító teszt alatt a motor 

megközelítőleg a névleges fordulatszámának 50-
100%-val fog forogni.

AZ AZONOSÍTÓ TESZT INDÍTÁSA ELŐTT GYŐZŐDJÖN 
MEG ARRÓL HOGY A MOTOR FORGATÁSA 
BIZTONSÁGOS!

1

Reduced Reduced ID Run. Ez a mód választandó a Normal vagy 
Advanced ID Run helyett, ha
• ha a mechanikai veszteség nagyobb, mint 20% vagy a 

hajtott gépet nem lehet leválasztani , vagy
• a motor futása alatt a fluxus csökkentése nem 

megengedett (pl.: a motor olyan beépített mechanikus 
fékkel rendelkezik amely a főáramköri csatlakozókról kapja 
a működtető feszültséget).

Reduced ID run-nál, a mezőgyengítési pontnál vagy nagy 
nyomatéknál a vezérlés nem olyan pontos, mint Normal ID 
run-nal. Reduced ID run kevesebb ideig tart, mint a Normal ID 
Run (< 90 sec).
Ellenőrizze a motor forgásirányát az ID run előtt. Azonosítás 
során a motor előre irányba fog forogni.

Figyelmeztetés! Az azonosító teszt alatt a motor 
megközelítőleg a névleges fordulatszámának 50-

100%-val fog forogni.
AZ AZONOSÍTÓ TESZT INDÍTÁSA ELŐTT GYŐZŐDJÖN 
MEG ARRÓL HOGY A MOTOR FORGATÁSA 
BIZTONSÁGOS!

2

Standstill Standstill ID run. A motor DC árammal injektált (injected). 
Aszinkron motoroknál a motor tengelye nem forog (állandó 
mágneses motornál a tengely forgása < 0.5 fordulat).
Megjegyzés: Ez a mód csak akkor választandó, ha Normal, 
Reduced vagy Advanced ID run futtatása nem lehetséges.

3

Autophasing Autophasing alatt, a motor indítási szöge kerül 
meghatározásra. Ne feledje más motorok adatok nem 
kerülnek frissítésre. Lásd 21.13 Autophasing mode 
paraméter.
Megjegyzés: 
• Autophasing csak akkor választható, ha a motor ID run 

(Normal/Reduced/Standstill/Advanced) már egyszer 
megtörtént. Autophasing állandó mágneses motoroknál 
használt, ha kommunikációval rendelkező abszolút 
enkóder, rezolver vagy enkóder hozzáadott vagy cserélt és 
nincs szükség újbóli Normal/Reduced/Standstill/Advanced 
ID run elvégzésre.

• Autophasing alatt, a motor tengelye NEM lehet rögzítve és 
terhelési nyomaték értéknek< 5% alatt kell lennie.

4
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Current 
measurement 
calibration

Áram offset és erősítés mérés kalibráció. A kalibrálás a 
következő indításkor kerül végrehajtásra.

5

Advanced Advanced ID run. A legjobb vezérlési pontosságot garantálja. 
Az azonosítás néhány percet vehet igénybe. Ezt a módot 
akkor kell választani, ha a legjobb teljesítmény szükséges a 
teljes működési tartományban
Megjegyzés:
• A hajtott gépet szét kell kuplungolni a motortól.
• Az azonosítás alatt a motor mindkét irányba forogni fog .

Figyelmeztetés! Az azonosítás alatt a motor a 
megengedett maximum és minimum fordulaton is 
forogni fog. Számos gyorsítás és lassítás kerül 

alkalmazásra. A maximum megengedett nyomaték, áram és 
fordulat alkalmazásra kerülhet. AZ AZONOSÍTÓ TESZT 
INDÍTÁSA ELŐTT GYŐZŐDJÖN MEG ARRÓL HOGY A 
MOTOR FORGATÁSA BIZTONSÁGOS!

6

99.14 Identification run 
performed

Megmutatja az utoljára elvégzett ID run módot. További 
adatok az ID run módokról a 99.13 Identification run request 
paraméterben.

No

No Nincs szükség ID run futtatására. 0

Normal Normal ID run. 1

Reduced Reduced ID run. 2

Standstill Standstill ID run. 3

Autophasing Autophasing. 4

Current 
measurement 
calibration

Current measurement calibration. 5

Advanced Advanced ID run. 6

99.15 Motor polepairs Motor pólusszám számítás. 0

0…1000 Póluspárok száma. 1 = 1

99.16 Phase order Motor forgásirány választása. Használhat, ha a motor rossz 
irányba forog (pl.: motorkábelek rossz fázis sorrendben 
vannak bekötve) és a kábelek átkötésére nincs lehetőség.
Megjegyzés: forgásirányváltás után ellenőrizze az enkóder 
visszacsatolás (ha van) előjelét. Ezt a 90.41 Motor feedback 
selection paraméter Estimate állításával tehető meg. 
Hasonlítsa össze a 90.01 Motor speed for control paraméter 
előjelét a 90.10 Encoder 1 speed (vagy 90.20 Encoder 2 
speed) paraméterrel. Ha a mért előjel nem helyes, akkor az 
enkóder vezetékezését javítani kell vagy a 90.43 Motor gear 
numerator paraméter előjelét megfordítani.

U V W

U V W Normal. 0

U W V Fordított forgásirány. 1

200
200 Safety FSO-xx beállítások.

Ez a csoport tartalmazza az opciós FSO-xx biztonsági modulok paramétereit. Bővebb információk ezen 
paraméter csoportokról az FSO-xx modul dokumentációjában.

Szám. Név\Érték Leírás Def/FbEq16
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7
Kiegészítő paraméter adatok

A fejezet tartalma

Ebben a fejezetben kiegészítő adatokat talál a paraméterekről. Pontos paraméter 
leírást a Paraméterek fejezetben talál (83. oldal).

Kifejezések és rövidítések

Kifejezés Magyarázat

Aktual signal A hajtás méri vagy kalkulálja a jelet. Általában csak monitorozható, de nem 
módosítható. Néhány számláló értéke nyugtázható (reset).

Analog src A paraméter beállítható egy másik paraméterre az “other” kiválasztásával. 
Ezek után meg kell adni a másik paramétert a listából.

Az “Other” pont kínál más előre kiválasztott beállításokat is.

Binary src A paraméter értéke egy másik paraméter érték specifikus bite is lehet 
(“Other”). Néha az érték fixen rögzíthető 0 (hamis) vagy 1 (igaz). A 
paraméter kínál más előre kiválasztott beállításokat is.

Data Adat paraméter.

FbEq32 32-bites terepibusszal egyenértékű: A panelon jelzett érték és a 
terepibbuszos kommunikációnál használt intgerer forátum (ha a 52 FBA A 
data in vagy 53 FBA A data out paraméterben, ha a 32-bites mód van 
kiválasztva) közötti skálázás.

A kapcsolodó 16-bites skálázás a Paraméterek fejezetben (83. oldal)

List Kiválasztási lista.

No. Paraméter szám.

PB Packed Boolean (bit lista).
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Terepibusz címek

Olvassa el a használt terepibusz adapter felhasználói gépkönyvét.

Real Valósszám.

Type Paraméter típus. Lásd Analog src, Binary src, List, PB, Real.

Kifejezés Magyarázat
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Paraméter csoport 1…9
Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32

01 Actual values

01.01 Motor speed used Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.02 Motor speed estimated Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.04 Encoder 1 speed filtered Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.05 Encoder 2 speed filtered Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

01.06 Output frequency Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

01.07 Motor current Real 0.00 … 30000.00 A 100 = 1 A

01.10 Motor torque % Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

01.11 DC voltage Real 0.00 … 2000.00 V 100 = 1 V

01.13 Output voltage Real 0…2000 V

01.14 Output power Real -32768.00 … 32767.00 kW 100 = 1 kW

01.18 Inverter GWh counter Real 0…65535 GWh 1 = 1 GWh

01.19 Inverter MWh counter Real 0…999 MWh 1 = 1 MWh

01.20 Inverter kWh counter Real 0…999 kWh 1 = 1 kWh

01.24 Flux actual % Real 0…200 % 1 = 1%

01.29 Speed change rate Real -15000 … 15000 rpm/s 1 = 1 rpm/s

01.30 Nominal torque scale Real 0.000 … 4000000.000 N•m 1000 = 1 N•m

01.31 Ambient temperature Real -32768.0 … 32767.0 °C 10 = 1 °C

03 Input references

03.01 Panel reference Real -100000.00 … 100000.00 - 100 = 1

03.05 FB A reference 1 Real -100000.00 … 100000.00 - 100 = 1

03.06 FB A reference 2 Real -100000.00 … 100000.00 - 100 = 1

03.11 DDCS controller ref 1 Real -30000.00 … 30000.00 - 100 = 1

03.12 DDCS controller ref 2 Real -30000.00 … 30000.00 - 100 = 1

03.13 M/F or D2D ref1 Real -30000.00 … 30000.00 - 100 = 1

03.14 M/F or D2D ref2 Real -30000.00 … 30000.00 - 100 = 1

04 Warnings and faults

04.01 Tripping fault Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.02 Active fault 2 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.03 Active fault 3 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.04 Active fault 4 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.05 Active fault 5 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.06 Active warning 1 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.07 Active warning 2 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.08 Active warning 3 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.09 Active warning 4 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.10 Active warning 5 Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.11 Latest fault Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.12 2nd latest fault Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.13 3rd latest fault Data 0000h…FFFFh - 1 = 1
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04.14 4th latest fault Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.15 5th latest fault Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.16 Latest warning Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.17 2nd latest warning Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.18 3rd latest warning Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.19 4th latest warning Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

04.20 5th latest warning Data 0000h…FFFFh - 1 = 1

05 Diagnostics

05.01 On-time counter Real 0…4294967295 d 1 = 1 d

05.02 Run-time counter Real 0…4294967295 d 1 = 1 d

05.04 Fan on-time counter Real 0…4294967295 d 1 = 1 d

05.11 Inverter temperature % Real -40.0 … 160.0 % 10 = 1%

06 Control and status words

06.01 Main control word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.02 Application control word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.03 FBA A transparent control 
word

PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

06.11 Main status word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.16 Drive status word 1 PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.17 Drive status word 2 PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.18 Start inhibit status word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.19 Speed control status word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.20 Constant speed status word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

06.30 User bit 0 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.31 User bit 1 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.32 User bit 2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

06.33 User bit 3 selection Binary 
src

- - 1 = 1

07 System info

07.03 Drive rating id List 0…999 - 1 = 1

07.04 Firmware name List - - 1 = 1

07.05 Firmware version Data - - 1 = 1

07.06 Loading package name List - - 1 = 1

07.07 Loading package version Data - - 1 = 1

07.11 Cpu usage Real 0…100 % 1 = 1%

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32
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Parametér csoprtok 10…99

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32

10 Standard DI, RO

10.01 DI status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

10.02 DI delayed status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

10.03 DI force selection PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

10.04 DI force data PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

10.05 DI1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.06 DI1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.07 DI2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.08 DI2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.09 DI3 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.10 DI3 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.11 DI4 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.12 DI4 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.13 DI5 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.14 DI5 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.15 DI6 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.16 DI6 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.21 RO status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

10.24 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

10.25 RO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.26 RO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.27 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

10.28 RO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.29 RO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.30 RO3 source Binary 
src

- - 1 = 1

10.31 RO3 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

10.32 RO3 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

11 Standard DIO, FI, FO

11.01 DIO status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

11.02 DIO delayed status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

11.05 DIO1 configuration List 0…2 - 1 = 1

11.06 DIO1 output source Binary 
src

- 1 = 1

11.07 DIO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

11.08 DIO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

11.09 DIO2 configuration List 0…2 - 1 = 1

11.10 DIO2 output source Binary 
src

- 1 = 1
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11.11 DIO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

11.12 DIO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

11.38 Freq in 1 actual value Real 0…16000 Hz 1 = 1 Hz

11.39 Freq in 1 scaled Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

11.42 Freq in 1 min Real 0…16000 Hz 1 = 1 Hz

11.43 Freq in 1 max Real 0…16000 Hz 1 = 1 Hz

11.44 Freq in 1 scaled at min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

11.45 Freq in 1 scaled at max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

11.54 Freq out 1 actual value Real 0…16000 Hz 1 = 1 Hz

11.55 Freq out 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

11.58 Freq out 1 src min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

11.59 Freq out 1 src max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

11.60 Freq out 1 at src min Real 0…16000 Hz 1 = 1 Hz

11.61 Freq out 1 at src max Real 0…16000 Hz 1 = 1 Hz

12 Standard AI

12.11 AI1 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

12.12 AI1 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

12.15 AI1 unit selection List - - 1 = 1

12.16 AI1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

12.17 AI1 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

12.18 AI1 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

12.19 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

12.20 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

12.21 AI2 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

12.22 AI2 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

12.25 AI2 unit selection List - - 1 = 1

12.26 AI2 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

12.27 AI2 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

12.28 AI2 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

12.29 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

12.30 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

13 Standard AO

13.11 AO1 actual value Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.12 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

13.16 AO1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

13.17 AO1 source min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32
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13.18 AO1 source max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

13.19 AO1 out at AO1 src min Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.20 AO1 out at AO1 src max Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.21 AO2 actual value Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.22 AO2 source Analog 
src

- - 1 = 1

13.26 AO2 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

13.27 AO2 source min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

13.28 AO2 source max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

13.29 AO2 out at AO2 src min Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

13.30 AO2 out at AO2 src max Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

14 I/O extension module 1

14.01 Module 1 type List 0…2 - 1 = 1

14.02 Module 1 location Real 1…254 - 1 = 1

14.03 Module 1 status List 0…4 - 1 = 1

14.05 DIO status PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

14.06 DIO delayed status PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

14.09 DIO1 configuration List 0…1 - 1 = 1

14.10 DIO1 filter gain
(Not visible when 14.01 
Module 1 type = FIO-01)

List 0…3 - 1 = 1

14.11 DIO1 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.12 DIO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.13 DIO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.14 DIO2 configuration List 0…1 - 1 = 1

14.15 DIO2 filter gain
(Not visible when 14.01 
Module 1 type = FIO-01)

List 0…3 - 1 = 1

14.16 DIO2 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.17 DIO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.18 DIO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Other parameters in this group when parameter 14.01 Module 1 type = FIO-01

14.19 DIO3 configuration List 0…1 - 1 = 1

14.21 DIO3 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.22 DIO3 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.23 DIO3 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.24 DIO4 configuration List 0…1 - 1 = 1

14.26 DIO4 output source Binary 
src

- - 1 = 1

14.27 DIO4 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.28 DIO4 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32
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14.31 RO status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

14.34 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

14.35 RO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.36 RO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.37 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

14.38 RO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

14.39 RO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Other parameters in this group when parameter 14.01 Module 1 type = FIO-11

14.21 AI tune List 0…6 - 1 = 1

14.22 AI force sel PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

14.26 AI1 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

14.27 AI1 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.28 AI1 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

14.29 AI1 HW switch pos List - - 1 = 1

14.30 AI1 unit selection List - - 1 = 1

14.31 AI1 filter gain List 0…7 - 1 = 1

14.32 AI1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

14.33 AI1 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

14.34 AI1 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

14.35 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.36 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.41 AI2 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

14.42 AI2 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.43 AI2 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

14.44 AI2 HW switch pos List - - 1 = 1

14.45 AI2 unit selection List - - 1 = 1

14.46 AI2 filter gain List 0…7 - 1 = 1

14.47 AI2 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

14.48 AI2 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

14.49 AI2 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

14.50 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.51 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.56 AI3 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

14.57 AI3 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.58 AI3 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

14.59 AI3 HW switch pos List - - 1 = 1

14.60 AI3 unit selection List - - 1 = 1
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14.61 AI3 filter gain List 0…7 - 1 = 1

14.62 AI3 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

14.63 AI3 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

14.64 AI3 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

14.65 AI3 scaled at AI3 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.66 AI3 scaled at AI3 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

14.71 AO force selection PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

14.76 AO1 actual value Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.77 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

14.78 AO1 force data Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.79 AO1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

14.80 AO1 source min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

14.81 AO1 source max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

14.82 AO1 out at AO1 src min Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

14.83 AO1 out at AO1 src max Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

15 I/O extension module 2

15.01 Module 2 type List 0…2 - 1 = 1

15.02 Module 2 location Real 1…254 - 1 = 1

15.03 Module 2 status List 0…2 - 1 = 1

15.05 DIO status PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

15.06 DIO delayed status PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

15.09 DIO1 configuration List 0…1 - 1 = 1

15.10 DIO1 filter gain
(Not visible when 15.01 
Module 2 type = FIO-01)

List 0…3 - 1 = 1

15.11 DIO1 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.12 DIO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.13 DIO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.14 DIO2 configuration List 0…1 - 1 = 1

15.15 DIO2 filter gain
(Not visible when 15.01 
Module 2 type = FIO-01)

List 0…3 - 1 = 1

15.16 DIO2 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.17 DIO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.18 DIO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Other parameters in this group when parameter 15.01 Module 2 type = FIO-01

15.19 DIO3 configuration List 0…1 - 1 = 1

15.21 DIO3 output source Binary 
src

- - 1 = 1
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15.22 DIO3 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.23 DIO3 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.24 DIO4 configuration List 0…1 - 1 = 1

15.26 DIO4 output source Binary 
src

- - 1 = 1

15.27 DIO4 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.28 DIO4 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.31 RO status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

15.34 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

15.35 RO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.36 RO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.37 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

15.38 RO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

15.39 RO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Other parameters in this group when parameter 15.01 Module 2 type = FIO-11

15.21 AI tune List 0…6 - 1 = 1

15.22 AI force sel PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

15.26 AI1 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

15.27 AI1 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.28 AI1 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

15.29 AI1 HW switch pos List - - 1 = 1

15.30 AI1 unit selection List - - 1 = 1

15.31 AI1 filter gain List 0…7 - 1 = 1

15.32 AI1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

15.33 AI1 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

15.34 AI1 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

15.35 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.36 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.41 AI2 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

15.42 AI2 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.43 AI2 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

15.44 AI2 HW switch pos List - - 1 = 1

15.45 AI2 unit selection List - - 1 = 1

15.46 AI2 filter gain List 0…7 - 1 = 1

15.47 AI2 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

15.48 AI2 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

15.49 AI2 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V
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15.50 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.51 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.56 AI3 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

15.57 AI3 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.58 AI3 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

15.59 AI3 HW switch pos List - - 1 = 1

15.60 AI3 unit selection List - - 1 = 1

15.61 AI3 filter gain List 0…7 - 1 = 1

15.62 AI3 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

15.63 AI3 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

15.64 AI3 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

15.65 AI3 scaled at AI3 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.66 AI3 scaled at AI3 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

15.71 AO force selection PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

15.76 AO1 actual value Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.77 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

15.78 AO1 force data Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.79 AO1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

15.80 AO1 source min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

15.81 AO1 source max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

15.82 AO1 out at AO1 src min Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

15.83 AO1 out at AO1 src max Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

16 I/O extension module 3

16.01 Module 3 type List 0…2 - 1 = 1

16.02 Module 3 location Real 1…254 - 1 = 1

16.03 Module 3 status List 0…2 - 1 = 1

16.05 DIO status PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

16.06 DIO delayed status PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

16.09 DIO1 configuration List 0…1 - 1 = 1

16.10 DIO1 filter gain
(Not visible when 16.01 
Module 3 type = FIO-01)

List 0…3 - 1 = 1

16.11 DIO1 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.12 DIO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.13 DIO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.14 DIO2 configuration List 0…1 - 1 = 1

16.15 DIO2 filter gain
(Not visible when 16.01 
Module 3 type = FIO-01)

List 0…3 - 1 = 1
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16.16 DIO2 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.17 DIO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.18 DIO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Other parameters in this group when parameter 16.01 Module 3 type = FIO-01

16.19 DIO3 configuration List 0…1 - 1 = 1

16.21 DIO3 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.22 DIO3 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.23 DIO3 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.24 DIO4 configuration List 0…1 - 1 = 1

16.26 DIO4 output source Binary 
src

- - 1 = 1

16.27 DIO4 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.28 DIO4 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.31 RO status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

16.34 RO1 source Binary 
src

- - 1 = 1

16.35 RO1 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.36 RO1 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.37 RO2 source Binary 
src

- - 1 = 1

16.38 RO2 ON delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

16.39 RO2 OFF delay Real 0.0 … 3000.0 s 10 = 1 s

Other parameters in this group when parameter 16.01 Module 1 type = FIO-11

16.21 AI tune List 0…6 - 1 = 1

16.22 AI force sel PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

16.26 AI1 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

16.27 AI1 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.28 AI1 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

16.29 AI1 HW switch pos List - - 1 = 1

16.30 AI1 unit selection List - - 1 = 1

16.31 AI1 filter gain List 0…7 - 1 = 1

16.32 AI1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

16.33 AI1 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

16.34 AI1 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

16.35 AI1 scaled at AI1 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.36 AI1 scaled at AI1 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.41 AI2 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

16.42 AI2 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.43 AI2 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit
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16.44 AI2 HW switch pos List - - 1 = 1

16.45 AI2 unit selection List - - 1 = 1

16.46 AI2 filter gain List 0…7 - 1 = 1

16.47 AI2 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

16.48 AI2 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

16.49 AI2 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

16.50 AI2 scaled at AI2 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.51 AI2 scaled at AI2 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.56 AI3 actual value Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

16.57 AI3 scaled value Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.58 AI3 force data Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 unit

16.59 AI3 HW switch pos List - - 1 = 1

16.60 AI3 unit selection List - - 1 = 1

16.61 AI3 filter gain List 0…7 - 1 = 1

16.62 AI3 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

16.63 AI3 min Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

16.64 AI3 max Real -22.000 … 22.000 mA or V 1000 = 1 mA 
or V

16.65 AI3 scaled at AI3 min Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.66 AI3 scaled at AI3 max Real -32768.000 … 32767.000 - 1000 = 1

16.71 AO force selection PB 00000000h…FFFFFFFFh - 1 = 1

16.76 AO1 actual value Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.77 AO1 source Analog 
src

- - 1 = 1

16.78 AO1 force data Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.79 AO1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

16.80 AO1 source min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

16.81 AO1 source max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

16.82 AO1 out at AO1 src min Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

16.83 AO1 out at AO1 src max Real 0.000 … 22.000 mA 1000 = 1 mA

19 Operation mode

19.01 Actual operation mode List - - 1 = 1

19.11 Ext1/Ext2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

19.12 Ext1 control mode 1 List 1…6 - 1 = 1

19.14 Ext2 control mode 1 List 1…6 - 1 = 1

19.16 Local control mode List 0…1 - 1 = 1

19.17 Local control disable List 0…1 - 1 = 1

19.20 Scalar control reference unit List 0…1 - 1 = 1

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32



288   Kiegészítő paraméter adatok
20 Start/stop/direction

20.01 Ext1 commands List - - 1 = 1

20.02 Ext1 start trigger List 0…1 - 1 = 1

20.03 Ext1 in1 Binary 
src

- - 1 = 1

20.04 Ext1 in2 Binary 
src

- - 1 = 1

20.05 Ext1 in3 Binary 
src

- - 1 = 1

20.06 Ext2 commands List - - 1 = 1

20.07 Ext2 start trigger List 0…1 - 1 = 1

20.08 Ext2 in1 Binary 
src

- - 1 = 1

20.09 Ext2 in2 Binary 
src

- - 1 = 1

20.10 Ext2 in3 Binary 
src

- - 1 = 1

20.11 Run enable stop mode List 0…2 - 1 = 1

20.12 Run enable 1 Binary 
src

- - 1 = 1

20.19 Enable start command Binary 
src

- - 1 = 1

20.23 Positive speed reference 
enable

Binary 
src

- - 1 = 1

20.24 Negative speed reference 
enable

Binary 
src

- - 1 = 1

20.25 Jogging enable Binary 
src

- - 1 = 1

20.26 Jogging 1 start Binary 
src

- - 1 = 1

20.27 Jogging 2 start Binary 
src

- - 1 = 1

21 Start/stop mode

21.01 Start mode List 0…2 - 1 = 1

21.02 Magnetization time Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

21.03 Stop mode List 0…1 - 1 = 1

21.04 Emergency stop mode List 0…2 - 1 = 1

21.05 Emergency stop source Binary 
src

- - 1 = 1

21.06 Zero speed limit Real 0.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

21.07 Zero speed delay Real 0…30000 ms 1 = 1 ms

21.08 DC current control PB 00b…11b - 1 = 1

21.09 DC hold speed Real 0.00 … 1000.00 rpm 100 = 1 rpm

21.10 DC current reference Real 0.0 … 100.0 % 10 = 1%

21.11 Post magnetization time Real 0…30000 ms 1 = 1 ms

21.13 Autophasing mode List 0…2 - 1 = 1
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21.18 Auto restart time Real 0.0, 0.1 … 5.0 s 10 = 1 s

22 Speed reference selection

22.01 Speed ref unlimited Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.11 Speed ref1 selection Analog 
src

- - 1 = 1

22.12 Speed ref2 selection Analog 
src

- - 1 = 1

22.13 Speed ref1 function List 0…5 - 1 = 1

22.14 Speed ref1/2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

22.15 Additive speed ref1 Analog 
src

- - 1 = 1

22.16 Speed share Real -8.000 … 8.000 - 1000 = 1

22.17 Additive speed ref2 Analog 
src

- - 1 = 1

22.21 Constant speed function PB 00b…11b - 1 = 1

22.22 Constant speed sel1 Binary 
src

- - 1 = 1

22.23 Constant speed sel2 Binary 
src

- - 1 = 1

22.24 Constant speed sel3 Binary 
src

- - 1 = 1

22.26 Constant speed 1 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.27 Constant speed 2 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.28 Constant speed 3 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.29 Constant speed 4 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.30 Constant speed 5 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.31 Constant speed 6 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.32 Constant speed 7 Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.41 Speed ref safe Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.42 Jogging 1 ref Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.43 Jogging 2 ref Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.51 Critical speed function PB 00b…11b - 1 = 1

22.52 Critical speed 1 low Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.53 Critical speed 1 high Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.54 Critical speed 2 low Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.55 Critical speed 2 high Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.56 Critical speed 3 low Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.57 Critical speed 3 high Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.71 Motor potentiometer function List 0…2 - 1 = 1

22.72 Motor potentiometer initial 
value

Real -32768.00 … 32767.00 - 100 = 1

22.73 Motor potentiometer up source Binary 
src

- - 1 = 1
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22.74 Motor potentiometer down 
source

Binary 
src

- - 1 = 1

22.75 Motor potentiometer ramp time Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

22.76 Motor potentiometer min value Real -32768.00 … 32767.00 - 100 = 1

22.77 Motor potentiometer max 
value

Real -32768.00 … 32767.00 - 100 = 1

22.80 Motor potentiometer ref act Real -32768.00 … 32767.00 - 100 = 1

22.81 Speed reference 1 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.82 Speed reference 2 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.83 Speed reference 3 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.84 Speed reference 4 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.85 Speed reference 5 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.86 Speed reference 6 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

22.87 Speed reference 7 act Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23 Speed reference ramp

23.01 Speed ref ramp in Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.02 Speed ref ramp out Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.11 Ramp set selection Binary 
src

- - 1 = 1

23.12 Acceleration time 1 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.13 Deceleration time 1 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.14 Acceleration time 2 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.15 Deceleration time 2 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.16 Shape time acc 1 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.17 Shape time acc 2 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.18 Shape time dec 1 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.19 Shape time dec 2 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.20 Acc time jogging Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.21 Dec time jogging Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.23 Emergency stop time Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

23.24 Ramp in zero Binary 
src

- - 1 = 1

23.26 Ramp out balance enable Binary 
src

- - 1 = 1

23.27 Ramp out balance ref Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

23.28 Variable slope enable List 0…1 - 1 = 1

23.29 Variable slope rate Real 2…30000 ms 1 = 1 ms

24 Speed reference conditioning

24.01 Used speed reference Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.02 Used actual speed Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.03 Speed error filtered Real -30000.0 … 30000.0 rpm 100 = 1 rpm

24.04 Speed error negative Real -30000.0 … 30000.0 rpm 100 = 1 rpm

24.11 Speed correction Real -10000…10000 - 100 = 1
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24.12 Speed error filter time Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

24.41 Speed error window control 
enable

List 0…1 - 1 = 1

24.43 Speed error window high Real 0.00 … 3000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.44 Speed error window low Real 0.00 … 3000.00 rpm 100 = 1 rpm

24.46 Speed error step Real -3000.00 … 3000.00 rpm 100 = 1 rpm

25 Speed control

25.01 Torque reference speed 
control

Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

25.02 Proportional gain Real 0.00 … 250.00 - 100 = 1

25.03 Integration time Real 0.00 … 1000.00 s 100 = 1 s

25.04 Derivation time Real 0.000 … 10000.000 s 1000 = 1 s

25.05 Derivation filter time Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

25.06 Acc comp derivation time Real 0.00 … 1000.00 s 100 = 1 s

25.07 Acc comp filter time Real 0.0 … 1000.0 ms 10 = 1 ms

25.08 Drooping rate Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

25.09 Speed ctrl balance enable Binary 
src

- - 1 = 1

25.10 Speed ctrl balance reference Real -300.0 … 300.0 % 10 = 1%

25.11 Min torque speed control Real -1600.0 … 0.0 % 10 = 1%

25.12 Max torque speed control Real 0.0 … 1600.0 % 10 = 1%

25.15 Proportional gain em stop Real 1.00 … 250.00 - 100 = 1

25.53 Torque prop reference Real -30000.0 … 30000.0 % 10 = 1%

25.54 Torque integ reference Real -30000.0 … 30000.0 % 10 = 1%

25.55 Torque der reference Real -30000.0 … 30000.0 % 10 = 1%

25.56 Torque acc compensation Real -30000.0 … 30000.0 % 10 = 1%

25.57 Torque reference unbalanced Real -30000.0 … 30000.0 % 10 = 1%

26 Torque reference chain

26.01 Torque ref to TC Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.02 Torque ref used Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.08 Minimum torque ref Real -1000.0 … 0.0 % 10 = 1%

26.09 Maximum torque ref Real 0.0 … 1000.0 % 10 = 1%

26.11 Torque ref1 selection Analog 
src

- - 1 = 1

26.12 Torque ref2 selection Analog 
src

- - 1 = 1

26.13 Torque ref1 function List 0…5 - 1 = 1

26.14 Torque ref1/2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

26.15 Load share Real -8.000 … 8.000 - 1000 = 1

26.16 Torque additive 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

26.17 Torque ref filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s
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26.18 Torque ramp up time Real 0.000 … 60.000 s 1000 = 1 s

26.19 Torque ramp down time Real 0.000 … 60.000 s 1000 = 1 s

26.25 Torque additive 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

26.26 Force torque ref add 2 zero Binary 
src

- - 1 = 1

26.41 Torque step Real -300.0 … 300.0 % 10 = 1%

26.42 Torque step enable List 0…1 - 1 = 1

26.70 Torque ref1 actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.71 Torque ref2 actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.72 Torque ref3 actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.73 Torque ref4 actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.74 Torque ref ramp out Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.75 Torque ref5 actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.76 Torque ref6 actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.77 Torque ref add A actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.78 Torque ref add B actual Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

26.81 Rush control gain Real 1.0 … 10000.0 - 10 = 1

26.82 Rush control integration time Real 0.1 … 10.0 s 10 = 1 s

28 Frequency reference chain

28.01 Frequency ref ramp in Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.02 Frequency ref ramp out Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.11 Frequency ref1 selection Analog 
src

- - 1 = 1

28.12 Frequency ref2 selection Analog 
src

- - 1 = 1

28.13 Frequency ref1 function List 0…5 - 1 = 1

28.14 Frequency ref1/2 selection Binary 
src

- - 1 = 1

28.21 Constant frequency function PB 00b…11b - 1 = 1

28.22 Constant frequency sel1 Binary 
src

- - 1 = 1

28.23 Constant frequency sel2 Binary 
src

- - 1 = 1

28.24 Constant frequency sel3 Binary 
src

- - 1 = 1

28.26 Constant frequency 1 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.27 Constant frequency 2 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.28 Constant frequency 3 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.29 Constant frequency 4 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.30 Constant frequency 5 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.31 Constant frequency 6 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.32 Constant frequency 7 Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.41 Frequency ref safe Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz
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28.51 Critical frequency function PB 00b…11b - 1 = 1

28.52 Critical frequency 1 low Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.53 Critical frequency 1 high Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.54 Critical frequency 2 low Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.55 Critical frequency 2 high Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.56 Critical frequency 3 low Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.57 Critical frequency 3 high Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.71 Ramp set selection Binary 
src

- - 1 = 1

28.72 Acceleration time 1 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

28.73 Deceleration time 1 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

28.74 Acceleration time 2 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

28.75 Deceleration time 2 Real 0.000 …1800.000 s 1000 = 1 s

28.76 Ramp in zero Binary 
src

- - 1 = 1

28.77 Ramp hold Binary 
src

- - 1 = 1

28.78 Ramp output balance Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.79 Ramp output balance enable Binary 
src

- - 1 = 1

28.90 Frequency ref1 act Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.91 Frequency ref2 act Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.92 Frequency ref3 act Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.96 Frequency ref7 act Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

28.97 Frequency ref unlimited Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

30 Limits

30.01 Limit word 1 PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

30.02 Torque limit status PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

30.11 Minimum speed Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

30.12 Maximum speed Real -30000.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

30.13 Minimum frequency Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

30.14 Maximum frequency Real -500.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

30.17 Maximum current Real 0.00 … 30000.00 A 100 = 1 A

30.19 Minimum torque Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

30.20 Maximum torque Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

30.26 Power motoring limit Real 0.00 … 600.00 % 100 = 1%

30.27 Power generating limit Real -600.00 … 0.00 % 100 = 1%

30.30 Overvoltage control List 0…1 - 1 = 1

30.31 Undervoltage control List 0…1 - 1 = 1

31 Fault functions

31.01 External event 1 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.02 External event 1 type List 0…1 - 1 = 1
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31.03 External event 2 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.04 External event 2 type List 0…1 - 1 = 1

31.05 External event 3 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.06 External event 3 type List 0…1 - 1 = 1

31.07 External event 4 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.08 External event 4 type List 0…1 - 1 = 1

31.09 External event 5 source Binary 
src

- - 1 = 1

31.10 External event 5 type List 0…1 - 1 = 1

31.11 Fault reset selection Binary 
src

- - 1 = 1

31.12 Autoreset sel PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

31.13 Selectable fault Real 0…65535 - 1 = 1

31.14 Number of trials Real 0…5 - 1 = 1

31.15 Trial time Real 1.0 … 600.0 s 10 = 1 s

31.16 Delay time Real 0.0 … 120.0 s 10 = 1 s

31.19 Motor phase loss List 0…1 - 1 = 1

31.20 Earth fault List 0…2 - 1 = 1

31.21 Supply phase loss List 0…1 - 1 = 1

31.22 STO indication run/stop List 0…5 - 1 = 1

31.23 Cross connection List 0…1 - 1 = 1

31.24 Stall function List 0…2 - 1 = 1

31.25 Stall current limit Real 0.0 … 1600.0 % 10 = 1%

31.26 Stall speed high Real 0.0 … 10000.0 rpm 100 = 1 rpm

31.27 Stall frequency high Real 0.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

31.28 Stall time Real 0…3600 s 1 = 1 s

31.30 Speed trip margin Real 0…10000 rpm 100 = 1 rpm

31.32 Emergency ramp supervision Real 0…300 % 1 = 1%

31.33 Emergency ramp supervision 
delay

Real 0…100 s 1 = 1 s

32 Supervision

32.01 Supervision status PB 000b…111b - 1 = 1

32.05 Supervision 1 function List 0…6 - 1 = 1

32.06 Supervision 1 action List 0…2 - 1 = 1

32.07 Supervision 1 signal Analog 
src

- - 1 = 1

32.08 Supervision 1 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

32.09 Supervision 1 low Real -21474836.48 … 
21474836.47

- 100 = 1

32.10 Supervision 1 high Real -21474836.48 … 
21474836.47

- 100 = 1
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32.15 Supervision 2 function List 0…6 - 1 = 1

32.16 Supervision 2 action List 0…2 - 1 = 1

32.17 Supervision 2 signal Analog 
src

- - 1 = 1

32.18 Supervision 2 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 =  1 s

32.19 Supervision 2 low Real -21474836.48 … 
21474836.47

- 100 = 1

32.20 Supervision 2 high Real -21474836.48 … 
21474836.47

- 100 = 1

32.25 Supervision 3 function List 0…6 - 1 = 1

32.26 Supervision 3 action List 0…2 - 1 = 1

32.27 Supervision 3 signal Analog 
src

- - 1 = 1

32.28 Supervision 3 filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

32.29 Supervision 3 low Real -21474836.48 … 
21474836.47

- 100 = 1

32.30 Supervision 3 high Real -21474836.48 … 
21474836.47

- 100 = 1

33 Maintenance timer & counter

33.01 Counter status PB 000000b…111111b - 1 = 1

33.10 On-time 1 actual Real 0…4294967295 s 1 = 1 s

33.11 On-time 1 limit Real 0…4294967295 s 1 = 1 s

33.12 On-time 1 function PB 00b…11b - 1 = 1

33.13 On-time 1 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.14 On-time 1 warning select List - - 1 = 1

33.20 On-time 2 actual Real 0…4294967295 s 1 = 1 s

33.21 On-time 2 limit Real 0…4294967295 s 1 = 1 s

33.22 On-time 2 function PB 00b…11b - 1 = 1

33.23 On-time 2 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.24 On-time 2 warning select List - - 1 = 1

33.30 Edge counter 1 actual Real 0…4294967295 - 1 = 1

33.31 Edge counter 1 limit Real 0…4294967295 - 1 = 1

33.32 Edge counter 1 func PB 0000b…1111b - 1 = 1

33.33 Edge counter 1 source Binary 
src

- - 1 = 1

33.34 Edge counter 1 divider Real 1…4294967295 - 1 = 1

33.35 Edge counter 1 warning 
selection

List - - 1 = 1

33.40 Edge counter 2 actual Real 0…4294967295 - 1 = 1

33.41 Edge counter 2 limit Real 0…4294967295 - 1 = 1

33.42 Edge counter 2 function PB 0000b…1111b - 1 = 1

33.43 Edge counter 2 source Binary 
src

- - 1 = 1
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33.44 Edge counter 2 divider Real 1…4294967295 - 1 = 1

33.45 Edge counter 2 warning 
selection

List - - 1 = 1

33.50 Value counter 1 actual Real -2147483008 … 
2147483008

- 1 = 1

33.51 Value counter 1 limit Real -2147483008 … 
2147483008

- 1 = 1

33.52 Value counter 1 function PB 00b…11b - 1 = 1

33.53 Value counter 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

33.54 Value counter 1 divider Real 0.001 … 2147483.647 - 1000 = 1

33.55 Value counter 1 warning select List - - 1 = 1

33.60 Value counter 2 actual Real -2147483008 … 
2147483008

- 1 = 1

33.61 Value counter 2 limit Real -2147483008 … 
2147483008

- 1 = 1

33.62 Value counter 2 function PB 00b…11b - 1 = 1

33.63 Value counter 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

33.64 Value counter 2 divider Real 0.001 … 2147483.647 - 1000 = 1

33.65 Value counter 2 warning 
selection

List - - 1 = 1

35 Motor thermal protection

35.01 Motor estimated temperature Real -60 … 1000 °C 1 = 1 °C

35.02 Measured temperature 1 Real -10 … 1000 °C or 
ohm

1 = 1 °C

35.03 Measured temperature 2 Real -10 … 1000 °C or 
ohm

1 = 1 °C

35.10 Supervision 1 protection List 0…2 - 1 = 1

35.11 Supervision 1 source List 0…11 - 1 = 1

35.12 Supervision 1 fault limit Real -10 … 1000 °C or 
ohm

1 = 1 °C

35.13 Supervision 1 warning limit Real -10 … 1000 °C or 
ohm

1 = 1 °C

35.14 Supervision 1 AI select Analog 
src

- - 1 = 1

35.20 Supervision 2 protection List 0…2 - 1 = 1

35.21 Supervision 2 source List 0…11 - 1 = 1

35.22 Supervision 2 fault limit Real -10 … 1000 °C or 
ohm

1 = 1 °C

35.23 Supervision 2 warning limit Real -10 … 1000 °C or 
ohm

1 = 1 °C

35.24 Supervision 2 AI select Analog 
src

- - 1 = 1

35.50 Motor ambient temperature Real -60…100 °C 1 = 1 °C

35.51 Motor load curve Real 50…150 % 1 = 1%
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35.52 Zero speed load Real 50…150 % 1 = 1%

35.53 Break point Real 1.00 … 500.00 Hz 100 = 1 Hz

35.54 Motor nominal temp rise Real 0…300 °C 1 = 1 °C

35.55 Motor thermal time const Real 100…10000 s 1 = 1 s

36 Load analyzer

36.01 PVL signal Analog 
src

- - 1 = 1

36.02 PVL filter time Real 0.00 … 120.00 s 100 = 1 s

36.06 AL2 signal Analog 
src

- - 1 = 1

36.07 AL2 signal base Real 0.00 … 32767.00 - 100 = 1

36.09 Reset loggers List 0…3 - 1 = 1

36.10 PVL peak value Real -32768.00 … 32767.00 - 100 = 1

36.11 PVL peak date Data - - 1 = 1

36.12 PVL peak time Data - - 1 = 1

36.13 PVL current at peak Real -32768.00 … 32767.00 A 100 = 1 A

36.14 PVL DC voltage at peak Real 0.00 … 2000.00 V 100 = 1 V

36.15 PVL speed at peak Real -32768.00 … 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

36.16 PVL reset date Data - - 1 = 1

36.17 PVL reset time Data - - 1 = 1

36.20 AL1 0 to 10% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.21 AL1 10 to 20% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.22 AL1 20 to 30% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.23 AL1 30 to 40% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.24 AL1 40 to 50% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.25 AL1 50 to 60% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.26 AL1 60 to 70% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.27 AL1 70 to 80% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.28 AL1 80 to 90% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.29 AL1 over 90% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.40 AL2 0 to 10% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.41 AL2 10 to 20% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.42 AL2 20 to 30% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.43 AL2 30 to 40% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.44 AL2 40 to 50% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.45 AL2 50 to 60% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.46 AL2 60 to 70% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.47 AL2 70 to 80% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.48 AL2 80 to 90% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.49 AL2 over 90% Real 0.00 … 100.00 % 100 = 1%

36.50 AL2 reset date Data - - 1 = 1

36.51 AL2 reset time Data - - 1 = 1

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32



298   Kiegészítő paraméter adatok
40 Process PID set 1

40.01 Process PID actual value Real -32768 … 32767 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.02 Feedback actual value Real -32768 … 32767 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.03 Setpoint actual value Real -32768 … 32767 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.04 Deviation actual value Real -32768 … 32767 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.05 Trim output actual value Real -32768 … 32767 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.06 PID status word PB 0000h…FFFFh - 1 = 1

40.07 PID operation mode List 0…2 - 1 = 1

40.08 Feedback 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.09 Feedback 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.10 Feedback function List 0…11 - 1 = 1

40.11 Feedback filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

40.12 Unit selection List 0…2 - 1 = 1

40.14 Setpoint base Real -32768 … 32767 - 100 = 1

40.15 Output base Real -32768 … 32767 - 100 = 1

40.16 Setpoint 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.17 Setpoint 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

40.18 Setpoint function List 0…11 - 1 = 1

40.19 Internal setpoint selection 1 Binary 
src

- - 1 = 1

40.20 Internal setpoint selection 2 Binary 
src

- - 1 = 1

40.21 Internal setpoint 1 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.22 Internal setpoint 2 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.23 Internal setpoint 3 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.24 Internal setpoint 4 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.25 Setpoint selection Binary 
src

- - 1 = 1

40.26 Setpoint min Real -32768.0 … 32767.0 - 100 = 1

40.27 Setpoint max Real -32768.0 … 32767.0 - 100 = 1

40.28 Setpoint increase time Real 0.0 … 1800.0 s 10 = 1 s

40.29 Setpoint decrease time Real 0.0 … 1800.0 s 10 = 1 s

40.30 Setpoint freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1
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40.31 Deviation inversion Binary 
src

- - 1 = 1

40.32 Gain Real 0.1 … 100.0 - 100 = 1

40.33 Integration time Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

40.34 Derivation time Real 0.0 … 10.0 s 1000 = 1 s

40.35 Derivation filter time Real 0.0 … 10.0 s 10 = 1 s

40.36 Output min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

40.37 Output max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

40.38 Output freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

40.39 Deadband range Real 0.0 … 32767.0 - 10 = 1

40.40 Deadband delay Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

40.41 Sleep mode List 0…2 - 1 = 1

40.42 Sleep enable Binary 
src

- - 1 = 1

40.43 Sleep level Real 0.0 … 32767.0 - 10 = 1

40.44 Sleep delay Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

40.45 Sleep boost time Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

40.46 Sleep boost step Real 0.0 … 32767.0 - 10 = 1

40.47 Wake-up deviation Real -2147483648 … 
2147483647

rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

40.48 Wake up delay Real 0.00 … 60.00 s 100 = 1 s

40.49 Tracking mode Binary 
src

- - 1 = 1

40.50 Tracking ref selection Analog 
src

- - 1 = 1

40.51 Trim mode List 0…3 - 1 = 1

40.52 Trim selection List 1…3 - 1 = 1

40.53 Trimmed ref pointer Analog 
src

- - 1 = 1

40.54 Trim mix Real 0.000 … 1.000 - 1000 = 1

40.55 Trim adjust Real -100.000 … 100.000 - 1000 = 1

40.56 Correction source List 1…2 - 1 = 1

40.57 Sel between set1 set2 Binary 
src

- - 1 = 1

41 Process PID set 2

41.07 PID operation mode List 0…2 - 1 = 1

41.08 Feedback 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.09 Feedback 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.10 Feedback function List 0…11 - 1 = 1

41.11 Feedback filter time Real 0.000 … 30.000 s 1000 = 1 s

41.12 Unit selection List 0…2 - 1 = 1
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41.14 Setpoint base Real -32768 … 32767 - 100 = 1

41.15 Output base Real -32768 … 32767 - 100 = 1

41.16 Setpoint 1 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.17 Setpoint 2 source Analog 
src

- - 1 = 1

41.18 Setpoint function List 0…11 - 1 = 1

41.19 Internal setpoint selection 1 Binary 
src

- - 1 = 1

41.20 Internal setpoint selection 2 Binary 
src

- - 1 = 1

41.21 Internal setpoint 1 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

41.22 Internal setpoint 2 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

41.23 Internal setpoint 3 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

41.24 Internal setpoint 4 Real -32768.0 … 32767.0 rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

41.25 Setpoint selection Binary 
src

- - 1 = 1

41.26 Setpoint min Real -32768.0 … 32767.0 - 100 = 1

41.27 Setpoint max Real -32768.0 … 32767.0 - 100 = 1

41.28 Setpoint increase time Real 0.0 … 1800.0 s 10 = 1 s

41.29 Setpoint decrease time Real 0.0 … 1800.0 s 10 = 1 s

41.30 Setpoint freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

41.31 Deviation inversion Binary 
src

- - 1 = 1

41.32 Gain Real 0.1 … 100.0 - 100 = 1

41.33 Integration time Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

41.34 Derivation time Real 0.0 … 10.0 s 1000 = 1 s

41.35 Derivation filter time Real 0.0 … 10.0 s 10 = 1 s

41.36 Output min Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

41.37 Output max Real -32768.0 … 32767.0 - 10 = 1

41.38 Output freeze enable Binary 
src

- - 1 = 1

41.39 Deadband range Real 0.0 … 32767.0 - 10 = 1

41.40 Deadband delay Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

41.41 Sleep mode List 0…2 - 1 = 1

41.42 Sleep enable Binary 
src

- - 1 = 1

41.43 Sleep level Real 0.0 … 32767.0 - 10 = 1

41.44 Sleep delay Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s

41.45 Sleep boost time Real 0.0 … 3600.0 s 10 = 1 s
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41.46 Sleep boost step Real 0.0 … 32767.0 - 10 = 1

41.47 Wake-up deviation Real -2147483648 … 
2147483647

rpm, % or 
Hz

100 = 1 rpm, % 
or Hz

41.48 Wake-up delay Real 0.00 … 60.00 s 100 = 1 s

41.49 Tracking mode Binary 
src

- - 1 = 1

41.50 Tracking ref selection Analog 
src

- - 1 = 1

41.51 Trim mode List 0…3 - 1 = 1

41.52 Trim selection List 1…3 - 1 = 1

41.53 Trimmed ref pointer Analog 
src

- - 1 = 1

41.54 Trim mix Real 0.000 … 1.000 - 1000 = 1

41.55 Trim adjust Real -100.000 … 100.000 - 1000 = 1

41.56 Correction source List 1…2 - 1 = 1

43 Brake chopper

43.01 Braking resistor temperature Real 0.0 … 120.0 % 10 = 1%

43.06 Brake chopper enable List 0…2 - 1 = 1

43.07 Brake chopper runtime enable Binary 
src

- - 1 = 1

43.08 Brake resistor thermal tc Real 0…10000 s 1 = 1 s

43.09 Brake resistor Pmax cont Real 0.10 … 10000.00 kW 100 = 1 kW

43.10 Brake resistance Real 0…1000 ohm 10 = 1 ohm

43.11 Brake resistor fault limit Real 0…150 % 1 = 1%

43.12 Brake resistor warning limit Real 0…150 % 1 = 1%

44 Mechanical brake control

44.01 Brake control status PB 00000000b…11111111b - 1 = 1

44.02 Brake torque memory Real -1600.0 … 1600.0 % 10 = 1%

44.03 Brake open torque reference Real -1000…1000 % 10 = 1%

44.06 Brake control enable Binary 
src

- - 1 = 1

44.07 Brake acknowledge selection Binary 
src

- - 1 = 1

44.08 Brake open delay Real 0.00 … 5.00 s 100 = 1 s

44.09 Brake open torque source Analog 
src

- - 1 = 1

44.10 Brake open torque Real -1000…1000 % 10 = 1%

44.11 Keep brake closed Binary 
src

- - 1 = 1

44.12 Brake close request Binary 
src

- - 1 = 1

44.13 Brake close delay Real 0.00 … 60.00 s 100 = 1 s

44.14 Brake close level Real 0.0 … 1000.0 rpm 100 = 1 rpm

44.15 Brake close level delay Real 0.00 … 10.00 s 100 = 1 s
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44.16 Brake reopen delay Real 0.00 … 10.00 s 100 = 1 s

44.17 Brake fault function List 0…2 - 1 = 1

44.18 Brake fault delay Real 0.00 … 60.00 s 100 = 1 s

45 Energy efficiency

45.01 Saved GW hours Real 0…65535 GWh 1 = 1 GWh

45.02 Saved MW hours Real 0…999 MWh 1 = 1 MWh

45.03 Saved kW hours Real 0.0 … 999.0 kWh 10 = 1 kWh

45.05 Saved money x1000 Real 0…4294967295 thousand 1 = 1 thousand

45.06 Saved money Real 0.00 … 999.99 (selecta-
ble)

100 = 1 unit

45.08 CO2 reduction in kilotons Real 0…65535 metric kil-
oton

1 = 1 metric 
kiloton

45.09 CO2 reduction in tons Real 0.0 … 999.9 metric 
ton

10 = 1 metric 
ton

45.11 Energy optimizer List 0…1 - 1 = 1

45.12 Energy tariff 1 Real 0.000 … 4294967295.000 (selecta-
ble)

1000 = 1 unit

45.13 Energy tariff 2 Real 0.000 … 4294967295.000 (selecta-
ble)

1000 = 1 unit

45.14 Tariff selection Binary 
src

- - 1 = 1

45.17 Tariff currency unit List 100…102 - 1 = 1

45.18 CO2 conversion factor Real 0.000 … 65.535 metric 
ton/ MWh

1000 = 1 
metric 

ton/MWh

45.19 Comparison power Real 0.0 … 10000000.0 kW 10 = 1 kW

45.21 Energy calculations reset List 0…1 - 1 = 1

46 Monitoring/scaling settings

46.01 Speed scaling Real 0.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.02 Frequency scaling Real 0.10 … 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.03 Torque scaling Real 0.0 … 30000.0 % 10 = 1%

46.04 Power scaling Real 0.0 … 30000.0 kW 10 = 1 kW

46.11 Filter time motor speed Real 2…20000 ms 1 = 1 ms

46.12 Filter time output frequency Real 2…20000 ms 1 = 1 ms

46.13 Filter time motor torque Real 2…20000 ms 1 = 1 ms

46.14 Filter time power out Real 2…20000 ms 1 = 1 ms

46.21 Speed setpoint hysteresis Real 0.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.22 Frequency setpoint hysteresis Real 0.00 … 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.23 Torque setpoint hysteresis Real 0.00 … 3000.00 % 1 = 1%

46.31 Above speed limit Real 0.00 … 30000.00 rpm 100 = 1 rpm

46.32 Above frequency limit Real 0.00 … 1000.00 Hz 100 = 1 Hz

46.33 Above torque limit Real 0.0 … 1600.0 % 10 = 1%
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47 Data storage

47.01 Data storage 1 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.02 Data storage 2 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.03 Data storage 3 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.04 Data storage 4 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.05 Data storage 5 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.06 Data storage 6 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.07 Data storage 7 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.08 Data storage 8 real32 Real -2147483.008 … 
2147483.008

- 1000 = 1

47.11 Data storage 1 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.12 Data storage 2 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.13 Data storage 3 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.14 Data storage 4 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.15 Data storage 5 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.16 Data storage 6 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.17 Data storage 7 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.18 Data storage 8 int32 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

47.21 Data storage 1 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.22 Data storage 2 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.23 Data storage 3 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.24 Data storage 4 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.25 Data storage 5 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.26 Data storage 6 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.27 Data storage 7 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

47.28 Data storage 8 int16 Real -32768 … 32767 - 1 = 1

49 Panel port communication

49.01 Node ID number Real 1…32 - 1 = 1

49.03 Baud rate List 1…5 - 1 = 1

49.04 Communication loss time Real 0.1 … 3000.0 s 10 = 1 s

49.05 Communication loss action List 0…3 - 1 = 1
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49.06 Refresh settings List 0…1 - 1 = 1

50 Fieldbus adapter (FBA)

50.01 FBA A enable List 0…1 - 1 = 1

50.02 FBA A comm loss func List 0…3 - 1 = 1

50.03 FBA A comm loss timeout Real 0.3 … 6553.5 s 10 = 1 s

50.04 FBA A ref1 type List 0…10 - 1 = 1

50.05 FBA A ref2 type List 0…10 - 1 = 1

50.06 FBA A SW sel List 0…1 - 1 = 1

50.07 FBA A actual 1 type List 0…10 - 1 = 1

50.08 FBA A actual 2 type List 0…10 - 1 = 1

50.09 FBA A SW transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.10 FBA A act1 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.11 FBA A act2 transparent source Analog 
src

- - 1 = 1

50.12 FBA A debug enable List 0…1 - 1 = 1

50.13 FBA A control word Data 00000000h … FFFFFFFFh - 1 = 1

50.14 FBA A reference 1 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

50.15 FBA A reference 2 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

50.16 FBA A status word Data 00000000h … FFFFFFFFh - 1 = 1

50.17 FBA A actual value 1 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

50.18 FBA A actual value 2 Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

50.21 FBA A timelevel sel List 0…3 - 1 = 1

51 FBA A settings

51.01 FBA type List - - 1 = 1

51.02 FBA Par2 Real 0…65535 - 1 = 1

… … … … …

51.26 FBA Par26 Real 0…65535 - 1 = 1

51.27 FBA par refresh List 0…1 - 1 = 1

51.28 Par table ver Data - - 1 = 1

51.29 Drive type code Real 0…65535 - 1 = 1

51.30 Mapping file ver Real 0…65535 - 1 = 1

51.31 D2FBA comm sta List 0…6 - 1 = 1

51.32 FBA comm SW ver Data - - 1 = 1

51.33 FBA appl SW ver Data - - 1 = 1

52 FBA A data in

52.01 FBA data in1 List - - 1 = 1

… … … … …
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52.12 FBA data in12 List - - 1 = 1

53 FBA A data out

53.01 FBA data out1 List - - 1 = 1

… … … … …

53.12 FBA data out12 List - - 1 = 1

60 D2D and DDCS communication

60.01 M/F communication port List 0…6 - -

60.02 M/F node address Real 1…254 - -

60.03 M/F mode List 0…2 - -

60.05 M/F HW connection List 0…1 - -

60.07 M/F link control Real 1…15 - -

60.08 M/F comm loss timeout Real 0…65535 ms -

60.09 M/F comm loss function List 0…2 - -

60.10 M/F ref1 type List 0…10 - -

60.11 M/F ref2 type List 0…10 - -

60.12 M/F act1 type List 0…10 - -

60.13 M/F act2 type List 0…10 - -

60.14 M/F follower selection Real 0…16 - -

60.51 DDCS controller comm port List 0…6 - -

60.52 DDCS controller node address Real 1…254 - -

60.55 DDCS controller HW 
connection

List 0…1 - -

60.57 DDCS controller link control Real 1…15 - -

60.58 DDCS controller comm loss 
time

Real 0…60000 ms -

60.59 DDCS controller comm loss 
function

List 0…3 - -

60.60 DDCS controller ref1 type List 0…10 - -

60.61 DDCS controller ref2 type List 0…10 - -

60.62 DDCS controller act1 type List 0…10 - -

60.63 DDCS controller act2 type List 0…10 - -

61 D2D and DDCS transmit data

61.01 M/F data 1 selection List - - -

61.02 M/F data 2 selection List - - -

61.03 M/F data 3 selection List - - -

61.25 M/F data 1 value Real 0…65535 - -

61.26 M/F data 2 value Real 0…65535 - -

61.27 M/F data 3 value Real 0…65535 - -

61.51 Data set 11 data 1 selection List - - -

61.52 Data set 11 data 2 selection List - - -

61.53 Data set 11 data 3 selection List - - -

61.54 Data set 13 data 1 selection List - - -
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61.55 Data set 13 data 2 selection List - - -

61.56 Data set 13 data 3 selection List - - -

61.57 Data set 15 data 1 selection List - - -

61.58 Data set 15 data 2 selection List - - -

61.59 Data set 15 data 3 selection List - - -

61.60 Data set 17 data 1 selection List - - -

61.61 Data set 17 data 2 selection List - - -

61.62 Data set 17 data 3 selection List - - -

61.63 Data set 19 data 1 selection List - - -

61.64 Data set 19 data 2 selection List - - -

61.65 Data set 19 data 3 selection List - - -

61.66 Data set 21 data 1 selection List - - -

61.67 Data set 21 data 2 selection List - - -

61.68 Data set 21 data 3 selection List - - -

61.69 Data set 23 data 1 selection List - - -

61.70 Data set 23 data 2 selection List - - -

61.71 Data set 23 data 3 selection List - - -

61.72 Data set 25 data 1 selection List - - -

61.73 Data set 25 data 2 selection List - - -

61.74 Data set 25 data 3 selection List - - -

61.101 Data set 11 data 1 value Real 0…65535 - -

61.102 Data set 11 data 2 value Real 0…65535 - -

61.103 Data set 11 data 3 value Real 0…65535 - -

61.104 Data set 13 data 1 value Real 0…65535 - -

61.105 Data set 13 data 2 value Real 0…65535 - -

61.106 Data set 13 data 3 value Real 0…65535 - -

61.107 Data set 15 data 1 value Real 0…65535 - -

61.108 Data set 15 data 2 value Real 0…65535 - -

61.109 Data set 15 data 3 value Real 0…65535 - -

61.110 Data set 17 data 1 value Real 0…65535 - -

61.111 Data set 17 data 2 value Real 0…65535 - -

61.112 Data set 17 data 3 value Real 0…65535 - -

61.113 Data set 19 data 1 value Real 0…65535 - -

61.114 Data set 19 data 2 value Real 0…65535 - -

61.115 Data set 19 data 3 value Real 0…65535 - -

61.116 Data set 21 data 1 value Real 0…65535 - -

61.117 Data set 21 data 2 value Real 0…65535 - -

61.118 Data set 21 data 3 value Real 0…65535 - -

61.119 Data set 23 data 1 value Real 0…65535 - -

61.120 Data set 23 data 2 value Real 0…65535 - -

61.121 Data set 23 data 3 value Real 0…65535 - -
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61.122 Data set 25 data 1 value Real 0…65535 - -

61.123 Data set 25 data 2 value Real 0…65535 - -

61.124 Data set 25 data 3 value Real 0…65535 - -

62 D2D and DDCS receive data

62.01 M/F data 1 selection List - - -

62.02 M/F data 2 selection List - - -

62.03 M/F data 3 selection List - - -

62.04 Follower node 2 data 1 sel List - - -

62.05 Follower node 2 data 2 sel List - - -

62.06 Follower node 2 data 3 sel List - - -

62.07 Follower node 3 data 1 sel List - - -

62.08 Follower node 3 data 2 sel List - - -

62.09 Follower node 3 data 3 sel List - - -

62.10 Follower node 4 data 1 sel List - - -

62.11 Follower node 4 data 2 sel List - - -

62.12 Follower node 4 data 3 sel List - - -

62.25 MF/D2D data 1 value Real 0…65535 - -

62.26 MF/D2D data 2 value Real 0…65535 - -

62.27 MF/D2D data 3 value Real 0…65535 - -

62.28 Follower node 2 data 1 value Real 0…65535 - -

62.29 Follower node 2 data 2 value Real 0…65535 - -

62.30 Follower node 2 data 3 value Real 0…65535 - -

62.31 Follower node 3 data 1 value Real 0…65535 - -

62.32 Follower node 3 data 2 value Real 0…65535 - -

62.33 Follower node 3 data 3 value Real 0…65535 - -

62.34 Follower node 4 data 1 value Real 0…65535 - -

62.35 Follower node 4 data 2 value Real 0…65535 - -

62.36 Follower node 4 data 3 value Real 0…65535 - -

62.51 Data set 10 data 1 selection List - - -

62.52 Data set 10 data 2 selection List - - -

62.53 Data set 10 data 3 selection List - - -

62.54 Data set 12 data 1 selection List - - -

62.55 Data set 12 data 2 selection List - - -

62.56 Data set 12 data 3 selection List - - -

62.57 Data set 14 data 1 selection List - - -

62.58 Data set 14 data 2 selection List - - -

62.59 Data set 14 data 3 selection List - - -

62.60 Data set 16 data 1 selection List - - -

62.61 Data set 16 data 2 selection List - - -

62.62 Data set 16 data 3 selection List - - -

62.63 Data set 18 data 1 selection List - - -
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62.64 Data set 18 data 2 selection List - - -

62.65 Data set 18 data 3 selection List - - -

62.66 Data set 20 data 1 selection List - - -

62.67 Data set 20 data 2 selection List - - -

62.68 Data set 20 data 3 selection List - - -

62.69 Data set 22 data 1 selection List - - -

62.70 Data set 22 data 2 selection List - - -

62.71 Data set 22 data 3 selection List - - -

62.72 Data set 24 data 1 selection List - - -

62.73 Data set 24 data 2 selection List - - -

62.74 Data set 24 data 3 selection List - - -

62.101 Data set 10 data 1 value Real 0…65535 - -

62.102 Data set 10 data 2 value Real 0…65535 - -

62.103 Data set 10 data 3 value Real 0…65535 - -

62.104 Data set 12 data 1 value Real 0…65535 - -

62.105 Data set 12 data 2 value Real 0…65535 - -

62.106 Data set 12 data 3 value Real 0…65535 - -

62.107 Data set 14 data 1 value Real 0…65535 - -

62.108 Data set 14 data 2 value Real 0…65535 - -

62.109 Data set 14 data 3 value Real 0…65535 - -

62.110 Data set 16 data 1 value Real 0…65535 - -

62.111 Data set 16 data 2 value Real 0…65535 - -

62.112 Data set 16 data 3 value Real 0…65535 - -

62.113 Data set 18 data 1 value Real 0…65535 - -

62.114 Data set 18 data 2 value Real 0…65535 - -

62.115 Data set 18 data 3 value Real 0…65535 - -

62.116 Data set 20 data 1 value Real 0…65535 - -

62.117 Data set 20 data 2 value Real 0…65535 - -

62.118 Data set 20 data 3 value Real 0…65535 - -

62.119 Data set 22 data 1 value Real 0…65535 - -

62.120 Data set 22 data 2 value Real 0…65535 - -

62.121 Data set 22 data 3 value Real 0…65535 - -

62.122 Data set 24 data 1 value Real 0…65535 - -

62.123 Data set 24 data 2 value Real 0…65535 - -

62.124 Data set 24 data 3 value Real 0…65535 - -

90 Feedback selection

90.01 Motor speed for control Real -32768.00 … 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.02 Motor position Real -32768.00 … 32767.00 rev 100 = 1 rev

90.03 Load speed Real -32768.00 … 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.04 Load position Real -32768 … 32767 rev 1 = 1 rev

90.05 Load position scaled Real -32768 … 32767 - 1 = 1
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90.10 Encoder 1 speed Real -32768.00 … 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.11 Encoder 1 position Real -32768.00 … 32767.00 rev 100 = 1 rev

90.12 Encoder 1 multiturn 
revolutions

Real 0…65535 - 1 = 1

90.13 Encoder 1 revolution 
extension

Real -32768 … 32767 - 1 = 1

90.14 Encoder 1 position raw Real 0.00 … 65535.00 - 100 = 1

90.15 Encoder 1 revolutions raw Real 0…65535 - 1 = 1

90.20 Encoder 2 speed Real -32768.00 … 32767.00 rpm 100 = 1 rpm

90.21 Encoder 2 position Real -32768.00 … 32767.00 rev 100 = 1 rev

90.22 Encoder 2 multiturn 
revolutions

Real 0…65535 - 1 = 1

90.23 Encoder 2 revolution 
extension

Real -32768 … 32767 - 1 = 1

90.24 Encoder 2 position raw Real 0…65535 - 100 = 1

90.25 Encoder 2 revolutions raw Real 0…65535 - 100 = 1

90.26 Motor revolution extension Real -32768 … 32767 - 1 = 1

90.27 Load revolution extension Real -32768 … 32767 - 1 = 1

90.41 Motor feedback selection List 0…2 - 1 = 1

90.42 Motor speed filter time Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

90.43 Motor gear numerator Real -32768…32767 - 1 = 1

90.44 Motor gear denominator Real -32768…32767 - 1 = 1

90.45 Motor feedback fault List 0…2 - 1 = 1

90.46 Force open loop List 0…1 - 1 = 1

90.51 Load feedback selection List 0…4 - 1 = 1

90.52 Load speed filter time Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

90.53 Load gear numerator Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

90.54 Load gear denominator Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

90.56 Load position offset Real -32768 … 32767 rev 1 = 1 rev

90.57 Load position resolution Real 0…32 - 1 = 1

90.61 Gear numerator Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

90.62 Gear denominator Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

90.63 Feed constant numerator Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

90.64 Feed constant denominator Real -2147483648 … 
2147483647

- 1 = 1

91 Encoder module settings

91.01 FEN DI status PB 000000b…111111b - 1 = 1

91.02 Module 1 status List - - 1 = 1

91.03 Module 2 status List - - 1 = 1

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32



310   Kiegészítő paraméter adatok
91.04 Module 1 temperature Real 0…1000 °C 1 = 1 °C

91.06 Module 2 temperature Real 0…1000 °C 1 = 1 °C

91.10 Encoder parameter refresh List 0…1 - 1 = 1

91.11 Module 1 type List 0…4 - 1 = 1

91.12 Module 1 location Real 1…254 - 1 = 1

91.13 Module 2 type List 0…4 - 1 = 1

91.14 Module 2 location Real 1…254 - 1 = 1

91.21 Temperature meas sel1 List 0…2 - 1 = 1

91.22 Temperature filtering time 1 Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

91.23 PTC filtering 1 Real 0…65535 - 1 = 1

91.24 Temperature meas sel2 List 0…2 - 1 = 1

91.25 Temperature filtering time 2 Real 0…10000 ms 1 = 1 ms

91.26 PTC filtering 2 Real 0…65535 - 1 = 1

92 Encoder 1 configuration

92.01 Encoder 1 type List - - 1 = 1

92.02 Encoder 1 source List 1…2 - 1 = 1

Other parameters in this group when parameter 92.01 Encoder 1 type = TTL, TTL+ or HTL

92.10 Pulses/revolution Real 0…65535 - 1 = 1

92.11 Pulse encoder type List 0…1 - 1 = 1

92.12 Speed calculation mode List 0…5 - 1 = 1

92.13 Position estimation enable List 0…1 - 1 = 1

92.14 Speed estimation enable List 0…1 - 1 = 1

92.15 Transient filter List 0…3 - 1 = 1

92.20 Encoder cable fault func List 0…2 - 1 = 1

92.21 Encoder cable fault mode List 0…3 - 1 = 1

Other parameters in this group when parameter 92.01 Encoder 1 type = Abs enc

92.10 Sine/cosine number Real 0…65535 - 1 = 1

92.11 Absolute position source List 0…5 - 1 = 1

92.12 Zero pulse enable List 0…1 - 1 = 1

92.13 Position data width Real 0…32 - 1 = 1

92.14 Revolution data width Real 0…32 - 1 = 1

92.30 Serial link mode List 0…1 - 1 = 1

92.31 EnDat max calculation time List 0…3 - 1 = 1

92.32 SSI cycle time List 0…5 - 1 = 1

92.33 SSI clock cycles Real 2…127 - 1 = 1

92.34 SSI position msb Real 1…126 - 1 = 1

92.35 SSI revolution msb Real 1…126 - 1 = 1

92.36 SSI data format List 0…1 - 1 = 1

92.37 SSI baud rate List 0…5 - 1 = 1

92.40 SSI zero phase List 0…3 - 1 = 1

92.45 Hiperface parity List 0…1 - 1 = 1
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92.46 Hiperface baud rate List 0…3 - 1 = 1

92.47 Hiperface node address Real 0…255 - 1 = 1

Other parameters in this group when parameter 92.01 Encoder 1 type = Resolver

92.10 Excitation signal frequency Real 1…20 kHz 1 = 1 kHz

92.11 Excitation signal amplitude Real 4.0 … 12.0 V 10 = 1 V

92.12 Resolver polepairs List 1…32 - 1 = 1

93 Encoder 2 configuration

93.01 Encoder 2 type List - - 1 = 1

93.02 Encoder 2 source List 1…2 - 1 = 1

Other parameters in this group when parameter 93.01 Encoder 2 type = TTL, TTL+ or HTL

93.10 Pulses/revolution Real 0…65535 - 1 = 1

93.11 Pulse encoder type List 0…1 - 1 = 1

93.12 Speed calculation mode List 0…5 - 1 = 1

93.13 Position estimation enable List 0…1 - 1 = 1

93.14 Speed estimation enable List 0…1 - 1 = 1

93.15 Transient filter List 0…3 - 1 = 1

93.20 Encoder cable fault func List 0…2 - 1 = 1

93.21 Encoder cable fault mode List 0…3 - 1 = 1

Other parameters in this group when parameter 93.01 Encoder 2 type = Abs enc

93.10 Sine/cosine number Real 0…65535 - 1 = 1

93.11 Absolute position source List 0…5 - 1 = 1

93.12 Zero pulse enable List 0…1 - 1 = 1

93.13 Position data width Real 0…32 - 1 = 1

93.14 Revolution data width Real 0…32 - 1 = 1

93.30 Serial link mode List 0…1 - 1 = 1

93.31 EnDat calc time List 0…3 - 1 = 1

93.32 SSI cycle time List 0…5 - 1 = 1

93.33 SSI clock cycles Real 2…127 - 1 = 1

93.34 SSI position msb Real 1…126 - 1 = 1

93.35 SSI revolution msb Real 1…126 - 1 = 1

93.36 SSI data format List 0…1 - 1 = 1

93.37 SSI baud rate List 0…5 - 1 = 1

93.40 SSI zero phase List 0…3 - 1 = 1

93.45 Hiperface parity List 0…1 - 1 = 1

93.46 Hiperface baud rate List 0…3 - 1 = 1

93.47 Hiperface node address Real 0…255 - 1 = 1

Other parameters in this group when parameter 93.01 Encoder 2 type = Resolver

93.10 Excitation signal frequency Real 1…20 kHz 1 = 1 kHz

93.11 Excitation signal amplitude Real 4.0 … 12.0 V 10 = 1 V

93.12 Resolver polepairs List 1…32 - 1 = 1
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95 HW configuration

95.01 Supply voltage List 0…6 - 1 = 1

95.02 Adaptive voltage limits List 0…1 - 1 = 1

95.04 Control board supply List 0…2 - 1 = 1

95.08 Forced charging enable List 0…1 - 1 = 1

95.09 Fuse switch control List 0…1 - 1 = 1

96 System

96.01 Language List - - 1 = 1

96.02 Pass code Data 0…99999999 - 1 = 1

96.04 Macro select List 0…6 - 1 = 1

96.05 Macro active List 0…6 - 1 = 1

96.06 Parameter restore List - - 1 = 1

96.07 Parameter save List 0…1 - 1 = 1

96.08 Control board boot Real 0…4294967295 - 1 = 1

96.10 User set status List - -

96.11 User set save/load List - -

96.12 User set IO sel in1 Binary 
src

- -

96.13 User set IO sel in2 Binary 
src

- -

97 Motor control

97.03 Slip gain Real 0…200 % 1 = 1%

97.04 Voltage reserve Real -4…50 % 1 = 1%

97.05 Flux braking List 0…2 - 1 = 1

97.06 Flux reference select Binary 
src

- - 1 = 1

97.07 User flux reference Real 0…200 % 100 = 1%

97.10 Signal injection List 0…4 - 1 = 1

97.11 TR tuning Real 25…400 % 1 = 1%

97.13 IR compensation Real 0.00 … 50.00 % 100 = 1%

97.15 Motor model temperature 
adaptation

List 0…1 - 1 = 1

98 User motor parameters

98.01 User motor model List 0…3 - 1 = 1

98.02 Rs user Real 0.0000 … 0.50000 p.u. 100000 = 1 
p.u.

98.03 Rr user Real 0.0000 … 0.50000 p.u. 100000 = 1 
p.u.

98.04 Lm user Real 0.00000 … 10.00000 p.u. 100000 = 1 
p.u.

98.05 SigmaL user Real 0.00000 … 1.00000 p.u. 100000 = 1 
p.u.

98.06 Ld user Real 0.00000 … 10.00000 p.u. 100000 = 1 
p.u.
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98.07 Lq user Real 0.00000 … 10.00000 p.u. 100000 = 1 
p.u.

98.08 PM flux user Real 0.00000 … 2.00000 p.u. 100000 = 1 
p.u.

98.09 Rs user SI Real 0.00000 … 100.00000 ohm 100000 = 1 
p.u.

98.10 Rr user SI Real 0.00000 … 100.00000 ohm 100000 = 1 
p.u.

98.11 Lm user SI Real 0.00 … 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.12 SigmaL user SI Real 0.00 … 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.13 Ld user SI Real 0.00 … 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.14 Lq user SI Real 0.00 … 100000.00 mH 100 = 1 mH

98.15 Position offset user Real 0…360 ° electri-
cal

1 = 1° electri-
cal

99 Motor data

99.03 Motor type List 0…1 - 1 = 1

99.04 Motor ctrl mode List 0…1 - 1 = 1

99.06 Motor nominal current Real 0.0 … 6400.0 A 10 = 1 A

99.07 Motor nominal voltage Real 0.0 … 800.0 V 10 = 1 V

99.08 Motor nominal frequency Real 0.0 … 500.0 Hz 10 = 1 Hz

99.09 Motor nominal speed Real 0 … 30000 rpm 1 = 1 rpm

99.10 Motor nominal power Real -10000.00 … 10000.00 kW 100 = 1 kW

99.11 Motor nominal cosfii Real 0.00 … 1.00 - 100 = 1

99.12 Motor nominal torque Real 0.000 … 4000000.000 N•m 1000 = 1 N•m

99.13 Identification run request List 0…6 - 1 = 1

99.14 Identification run performed List 0…6 - 1 = 1

99.15 Motor polepairs Real 0…1000 - 1 = 1

99.16 Phase order List 0…1 - 1 = 1

200 Safety

This group contains parameters related to the optional FSO-xx safety functions module. For details on the 
parameters in this group, refer to the documentation of the FSO-xx module.

Sorsz. Név Típus Tartomány Mértéke. FbEq32



314   Kiegészítő paraméter adatok



Hibakeresés   315
8
Hibakeresés

A fejezet tartalma

A fejezet felsorolja az összes figyelmeztető és hibaüzenetet, a lehetésges okokkal és 
tennivalókkal. A legtöbb figyelmeztetés és hiba a fejezet segítségével megtalálható 
és megoldható. Amennyiben további segítségre van szüksége vegye fel a 
kapcsolatot az ABB szerviz csapatával.

Figyelmeztető és a hibaüzenetek a lentebbi táblázatban megtalálhatók. A táblázatok 
figyelmeztető/hiba kód alapján vannak rendezve.

Biztonság

Figyelmeztetés! Kizárólag arra kiképzett személy végezheti a hajtás javítását. 
Olvassa el a el a Biztonsági utasítások fejezetet a Hardver gépköny elején a 

munka megkezdése előtt.

Javaslatok
Figyelmeztető- vagy hibaüzenet a hajtás abnormális állapotát jelzi. Az aktív 
figyelmeztetések/hibák száma a panel kijelzőjén és a Drive Composer szoftverben is 
láthatók. Terepibuszokon csak a figyelmeztetések/hibák száma érhető el.

A figyelmeztetések és hibákon kívül vannak olyan tiszta események, amelyek csak 
az esemény naplóban vannak rögzítve. Ezen események kódjai a Figyelmeztető 
üzenetek táblázatban láthatók.

Néhány figyelmeztető és hibaüzenet szövege szerkeszthető, kiegészítő 
megjegyzésekkel. Szerkesztéshez válassza a Settings majd az Edit text menü pontot 
a panelon.
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Hibanyugtázás

A hiba elhárítása után, a figyelmeztetés/hibaüzenet nyugtázható egy választható 
forrásról (lásd 31.11 Fault reset selection paraméter), a vezérlőpanelról, a PC 
szoftverből, a hajtás valamelyik digitális bemenetéről vagy a terepibuszról. A hiba 
megszünése után a hajtás újraindulhat.

Figyelmeztető/Hiba történet

 Eseménynapló

Figyelmeztetés vagy hiba érzékeléskor az esemény a hibanaplóba kerül 
időbélyeggel és egyéb kiegészítő információkkal. Az eseménynapló elérhető a 
vezérlőpanellel és a PC szoftverrel is.

Kiegészítő kód

Néhány esemény kiegészítő kódot generál a probléma könnyebb azonosításáért. A 
panelon a kiegészítő kód az esemény részleteinek részeként kerül eltárolásra. A 
Drive composerben a kód az eseménynaplóban látható.

 Figyelmeztető/hibaüzeneteket tartalmazó paraméterek

Az aktív figyelmeztető és hiba kódok (maximum 5-5) és öt korábbi figyelmeztető vagy 
hiba kód a 04 Warnings and faults paraméter csoportban (88. oldal) láthatók.
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Figyelmeztető üzenetek

Megjegyzés: A lista azokat az eseményeket is tartalmazza, amelyek csak az 
eseménynaplóban láthatók.

Kód 
(hex)

Figyelmeztetés Okok Tennivalók

A2A1 Current calibration Árammérés kalibráció a 
következő indításkor.

Tájékoztató figyelmeztetés.

A2B1 Overcurrent A kimeneti áram meghaladja a 
a belső hiba limitet.

Ellenőrizze a motor terhelését.
Ellenőrizze a felfutási időket a 23 Speed 
reference ramp (fordulat vezérlés), 26 
Torque reference chain (nyomaték 
vezérlés) vagy 28 Frequency reference 
chain (frekvencia vezérlés) paraméterek-
ben. Ellenőrizze a 46.01 Speed scaling 
és 46.03 Torque scaling paramétereket 
is.
Ellenőrizze a motort és a motorkábelt 
(fázist és a csillag/delta kapcsolást is).
Ellenőrizze, hogy a 99 paraméter 
csoportban beállított értékek 
megegyeznek-e a motor adattábláján 
látható értékekkel.
Ellenőrizze, hogy nincs fázisjavító vagy 
túlfeszültség csillapító a motor kábelen.
Ellenőrizze az enkóder kábelt (fázis is 
beleértve).

A2B3 Earth leakage A hajtás asszimetrikus 
terhelést észlelt, tipikusan 
földzáralat a motorban vagy a 
motorkábelen.

Ellenőrizze, hogy nincs fázisjavító vagy 
túlfeszültség csillapító a motor kábelen
Ellenőrizze a földzárlatot a motoron és a 
motorkábelen sziegetelés ellenállás 
méréssel.
Ha nem talál földzárlat hibát, lépjen 
kapcsolatba a helyi ABB képviselettel.

A2B4 Short circuit Rövidzár a motorban vagy a 
motorkábel(ek)en.

Ellenőrizze a motort és a motorkábelt.
Ellenőrizze, hogy nincs fázisjavító vagy 
túlfeszültség csillapító a motor kábelen.

A2BA IGBT overload Túlzott IGBT terelés. Ez a 
figyelmeztetés az IGBT-t védi 
és csak motorkábel rövidzár 
esetén aktiválódik.

Ellenőrizze a motorkábelt.

A3A1 DC link overvoltage Magas közbensőköri DC 
feszültség (amikor a hajtás 
állóhelyzetben van).

Ellenőrizze a betáp feszültség 
beállításokat (95.01 Supply voltage 
paraméter). A rossz beállítás a motor 
kontrolálatlan működéséhez vagy a 
fékellenállás, fékcsopper túlterheléséhez 
vezethet.
Ellenőrizze a betáp feszültséget.
Ha a program továbbra is aktív, lépjen 
kapcsolatba a helyi ABB képviselettel

A3A2 DC link undervoltage Alacsony közbensőköri DC 
feszültség (amikor a hajtás 
állóhelyzetben van).

A3AA DC not charged Közbensőköri DC feszültség 
nem éri el a működési szintet.

A3C1 DC voltage difference A párhuzamosan kapcsolt 
inverter modulok közötti DC 
feszültség különbözik.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.
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A490 Incorrect temperature 
sensor setup

Hibás az érzékelő vagy Hasonlítsa össze a 35.11 és a 35.21 
paraméterek beállításait a 91.21 és a 
91.24. paraméterekkel.

Hibás kábelezés az enkóder 
interfész és a hőmérséklet 
érzékelő között.

Ellenőrizze az érzékelő kábelezését.
A kiegészítő kód (lásd eseménynapló) 
azonosítja az interfész modulokat. (0 = 
Modul 1, 1 = Modul 2).

A491 External temperature
(Szerkeszthető üzenet)

Mért hőmérséklet 1 vagy 2 
meghaladja a figyelmeztetési 
szintet.

Ellenőrizze a 35.02 Measured 
temperature 1 és a 35.03 Measured 
temperature 2 paraméterek beállított 
értékeit.
Ellenőrizze a motor hűtését (vagy más 
mért eszközök hőmérsékletét).
Ellenőrizze a beállított figyelmeztetési 
szinteket a 35 Motor thermal protection 
paraméterben.

A4A1 IGBT overtemperature Becsült IGBT hőmérséklet 
magas

Ellenőrizze a környezeti körülményeket.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését.
Hasonlítsa össze a motor teljesítményt a 
hajtás teljesítményével.

A4A9 Cooling Magas az inverter modul 
hőmérséklete.

Ellenőrizze a környezeti hőmérsékletet. 
Ha ez magasabb, mint 40 °C (104 °F), 
bizonyosodjon meg róla, hogy a terhelési 
áram nem haladja meg a hajtás áram-
értékét a leértékelés után. Lásd Hardver 
gépkönyv.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését. 
Tisztítsa meg ha szükséges.

A4B0 Excess temperature Tápegység modul 
hőmérséklete túl magas

Ellenőrizze a környezeti körülményeket.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését.
Hasonlítsa össze a motor teljesítményt a 
hajtás teljesítményével.

A4B1 Excess temperature 
difference

Magas hőmérséklet különbség 
az IGBT fázisain.

Ellenőrizze a motorkábeleket.
Ellenőrizze a hajtás hűtését.

A4F6 IGBT temperature IGBT hőmérséklete magas. Ellenőrizze a környezeti körülményeket.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését.
Hasonlítsa össze a motor teljesítményt a 
hajtás teljesítményével

A580 PU communication Kommunikációs hiba a hajtás 
vezérlőegysége és a betáp 
egység között

Ellenőrizze a hajtás vezérlőegysége és a 
betáp egység közötti kapcsolatot

A5A0 Safe torque off
Programozható 
figyelmeztetés: 31.22 STO 
indication run/stop

Safe torque off aktív. XSTO 
kapcsolat megszűnt.

Ellenőrizze a biztonsági kör kapcsolatát. 
Bővebb információért lásd hardver 
gépkönyv és 31.22 STO indication 
run/stop paraméter (184. oldal).

Kód 
(hex)

Figyelmeztetés Okok Tennivalók
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A5EA Measurement circuit 
temperature

Probléma a hajtás belső 
hőmérsékletmérőjével.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

A5EB PU board powerfail Tápegység tápfeszültség hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

A5EC PU communication 
internal

Kommunikációs hiba a hajtás 
vezérlőegysége és a betáp 
egység között.

Ellenőrizze a kapcsolatot a hajtás vezérlő 
egyége és a tápegyság között.

A5ED Measurement circuit 
ADC

Mérési áramkör hiba Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

A5EE Measurement circuit 
DFF

Mérési áramkör hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

A5EF PU state feedback Kimeneti fázis állapot 
visszajelzés nem egyezik a 
vezérlő jelekkel.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

A5F0 Charging feedback Töltés visszajelző jel hiányzik. Ellenőrizze a töltő rendszer visszajelző 
jelét.

A6A4 Motor nominal value Hibás motor paraméterek. Ellenőrizze a 99-es paraméter csoport 
beállításokat.

A hajtás nem megfelelően 
méretezett.

Ellenőrizze, hogy a hajtás méretezése 
megfelelő-e.

A6A5 No motor data 99-es paraméter csoport nincs 
beállítva.

Ellenőrizze, hogy minden szükséges 
paraméter ki van-e töltve a 99-es 
paramétercsoportban.
Megjegyzés: Indításnál, a motor adatok 
betöltéséig a figyelmeztetés normális.

A6A6 Voltage category 
unselected

Nincs feszültségszint beállítva. Állítsa be a feszültségszintet (95.01 
Supply voltage paraméter).

A6D1 FBA A parameter 
conflict

A hajtás nem rendelkezik a 
PLC által kért funkcióval vagy 
a funkció nem aktív.

Ellenőrizze a PLC programot.
Ellenőrizze a 50 Fieldbus adapter (FBA) 
és 51 FBA A settings paraméter 
beállításokat.

A6E5 AI parametrization Az analóg bemenet 
áram/feszültség jumper 
beállítása nem egyezik a 
paraméterben beállítottal.

Ellenőrizze az esemény naplót a 
kiegészítő kódért. A kód azonosítja azt 
az analóg bemenetet, ahol beállítási 
probléma van.
Állítsa be a jumpert (a hajtás vezérlő 
egységén) vagy a 12.15/12.25 
paraméterben
Megjegyzés: Vezérlőegység 
újraindítása (vagy 96.08 Control board 
boot paraméteren keresztül) szükséges 
a változások érvényesítéséhez 

A780 Motor stall
Programozható 
figyelmeztetés: 31.24 Stall 
function

Motor beragadási tartomány-
ban üzemel, pl.: magas 
terhelés vagy elégtelen a 
teljesítmény.

Ellenőrizze a motor terhelést és hajtás 
értékeit.
Ellenőrizze a hiba funkció paramétert.

Kód 
(hex)

Figyelmeztetés Okok Tennivalók
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A782 FEN temperature Hőmérséklet mérési hiba, 
amikor a hőmérséklet érzékelő 
(KTY vagy PTC) FEN-xx 
interfész modulhoz 
csatlakozik.

Ellenőrizze az aktuális enkóder interfész 
modulhoz tartozó beállításokat a 35.11 
Supervision 1 source/ 35.21 Supervision 
2 source paraméterekben.

Hőmérséklet mérési hiba, 
amikor a KTY hőmérséklet 
érzékelő FEN-xx interfész 
modulhoz csatlakozik.

FEN-01 nem támogat KTY érzékelővel 
történő hőmérséklet mérést. Használjon 
PTC érzékelőt vagy más típusú enkóder 
interfész modult.

A791 Brake resistor Fékellenállás elromlott vagy 
nincs csatlakoztatva.

Ellenőrizze, hogy a fékellenállás 
csatlakoztatva van-e.
Ellenőrizze a fékellenállás állapotát.

A793 BR excess 
temperature

Fékellenállás hőmérséklete 
túllépte a 43.11 Brake resistor 
fault limit paraméterben 
beállított hiba korlátot.

Állítsa le a hajtást. Hagyja lehűlni.
Ellenőrizze az ellenállás túlterhelés 
védelmi funkció beállítását (43 Brake 
chopper paraméter csoport).
Ellenőrizze a hiba korlát beállításokat 
43.11 Brake resistor fault limit paraméter.
Ellenőrizze, hogy a fék ciklus megfelel az 
előírt határoknak.

A794 BR data Fékellenállás adatok 
nincsenek megadva.

Ellenőrizze az ellenállás adatok 
beállítását (43.08…43.10 paraméter).

A797 Speed feedback 
configuration

Fordulat visszajelző beállítása 
megváltozott.

Használja a 91.10 Encoder parameter 
refresh paramétert a változások 
jóváhagyásához.

A79B BC short circuit Rövidzárlat a fékcsopper 
IGBT-ben.

Cserélje a fékcsoppert.
Győződjön meg róla, hogy a fékellen-
állás nem sérült-e és csatlakoztatva van.

A79C BC IGBT excess 
temperature

Fékcsopper IGBT 
hőmérséklete túllépte a belső 
hibahatárt.

Hagyja lehűlni a csoppert.
Ellenőrizze a magas hőmérsékletet.
Ellenőrizze a hűtő ventilátor 
meghibásodást.
Ellenőrizze a szabad levegő áramlást.
Ellenőrizze a szekrény hűtését és 
méretezését.
Ellenőrizze az ellenállás túlterhelés 
funkció beállításait  (43 Brake chopper 
paraméter).
Ellenőrizze, hogy a fék ciklus megfelel az 
előírt határoknak.
Ellenőrizze a hajtás AC betáp 
feszültsége nem magas-e.

A7A1 Mechanical brake 
closing failed
Programozható 
figyelmeztetés: 44.17 
Brake fault function

Fék zárási állapota és a 
visszaigazolás állapota nem az 
elvárt.

Ellenőrizze a mechanikus fék 
csatlakozását.
Ellenőrizze a mechanikus fék 
beállításokat a 44 Mechanical brake 
control paraméterben.
Ellenőrizze, hogy a visszaigazolt jel 
egyezik-e a fék aktuális állapotával.

Kód 
(hex)

Figyelmeztetés Okok Tennivalók
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A7A2 Mechanical brake 
opening failed
Programozható 
figyelmeztetés: 44.17 
Brake fault function

Fék nyitási állapota és a 
visszaigazolás állapota nem az 
elvárt.

Ellenőrizze a mechanikus fék 
csatlakozását.
Ellenőrizze a mechanikus fék 
beállításokat a 44 Mechanical brake 
control paraméterben.
Ellenőrizze, hogy a visszaigazolt jel 
egyezik-e a fék aktuális állapotával.

A7A5 Mechanical brake 
opening not allowed
Programozható 
figyelmeztetés: 44.17 
Brake fault function

Mechanikus fék nyitási 
feltételek nem teljesültek.

Ellenőrizze a mechanikus fék 
beállításokat a 44 Mechanical brake 
control paraméterben (különösen 44.11 
Keep brake closed paramétert).
Ellenőrizze, hogy a visszaigazolt jel (ha 
van) egyezik-e a fék aktuális állapotával.

A7AA FIO-11 AI 
parametrization

Az analóg bemenet (FIO-11 
I/O bővítő modulon) hardveres 
áram/feszültség jumper 
beállítása nem megfelelő.

Állítsa be az FIO-11 modult a 
14.30/15.30/16.30 paraméterekkel. (A 
hardvernek megfelelő beállítási 
lehetőségek jelennek meg a 14.29/15.29 
és 16.29 paraméterekben.)
Megjegyzés: Vezérlőegység 
újraindítása (vagy 96.08 Control board 
boot paraméteren keresztül) szükséges 
a változások érvényesítéséhez.

A7AB Extension I/O 
configuration failure

A beállított I/O bővítő modul 
nem egyezik az érzékelt 
típussal.

Ellenőrizze az eseménynaplóban a  
kiegészítő kódot. A kód jelzi, hogy melyik 
I/O modul érintett.
Ellenőrizze a modul beállításokat (típus, 
slot) a 14.01, 14.02, 15.01, 15.02, 16.01 
és 16.02 paraméterekben.
Ellenőrizze, hogy a modul megfelelően 
van-e telepítve.

A7B0 Motor speed feedback
Programozható 
figyelmeztetés: 90.45 
Motor feedback fault

Nincs motor fordulat 
visszacsatolás.

Ellenőrizze az esemény naplót 
kiegészítő kódéert. Szükséges lépesek a 
kódokhoz lentebb.

Aux code: 1010 Motor visszajelző konfigurálási 
hiba (példa: nem létező 
enkóder lett kiválasztva, mint 
visszajelző forrás).

Ellenőrizze a 90.41…90.46 paraméterek 
beállításait és a 90.41 paraméter 
forrásának állapotát.
Ha az enkóder motor visszajelzésre 
használt, ellenőrizze a 91 Encoder 
module settings, 92 Encoder 1 
configuration és 93 Encoder 2 
configuration paraméter csoportokat.

Aux code: 1011 Váratlan motor fordulat 
visszajelzés.

Ellenőrizze a 90.41…90.46 paraméterek 
beállításait és a 90.41 paraméter 
forrásának állapotát.
Ha az enkóder motor visszajelzésre 
használt, ellenőrizze a 91 Encoder 
module settings, 92 Encoder 1 
configuration és 93 Encoder 2 
configuration paraméter csoportokat. 
Ellenőrizze, hogy a visszajelző 
megfelelően van-e csatlakoztatva.

Kód 
(hex)

Figyelmeztetés Okok Tennivalók
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A7C1 FBA A communication
Programozható 
figyelmeztetés: 50.02 FBA 
A comm loss func

Ciklikus kommunikáció hajtás 
és terepibusz adapter modul A 
vagy PLC terepibusz adapter 
modul A között megszűnt.

Ellenőrizze a terepibusz állapotát. Lásd 
felhasználói gépkönyv.
Ellenőrizze a 50 Fieldbus adapter (FBA), 
51 FBA A settings, 52 FBA A data in, 53 
FBA A data out paraméterek beállításait.
Ellenőrizze a kábel csatlakozást.
Ellenőrizze, hogy a master képes-e 
kommunikálni.

A7CA DDCS controller 
comm loss
Programozható 
figyelmeztetés: 60.59 
DDCS controller comm 
loss function

DDCS kommunikáció hajtás és 
külső vezérlő között megszűnt.

Ellenőrizze a vezérlő állapotát. Lásd 
vezérlő felhasználói gépkönyv.
Ellenőrizze a 60 D2D and DDCS 
communication paraméter beállításait.
Ellenőrizze a kábel csatlakozást. 
Cserélje a kábelt, ha szükséges.

A7CB MF comm loss
Programozható 
figyelmeztetés: 60.09 M/F 
comm loss function

Master/follower  kommunikáció 
megszűnt.

Ellenőrizze a hajtás állapotát a 
master/follower linken.
Ellenőrizze a 60 D2D and DDCS 
communication paraméter beállításait.
Ellenőrizze a kábel csatlakozást. 
Cserélje a kábelt, ha szükséges.

A7E1 Encoder 1 Enkóder 1 hiba. Ellenőrizze a 92 Encoder 1 configuration 
paraméter beállításait.
Megjegyzés: Az új beállítások csak 
hajtás újraindítása vagy a 91.10 Encoder 
parameter refresh paraméter használata 
után lesznek érvényesek.
Ellenőrizze az eseménynaplót a 
kiegészítő kódért.
Megfelelő intézkedéseket lásd lentebb.

Aux code: 1020 Túlfordulat Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

Aux code: 1021 Pulzus túlfrekvencia

Aux code: 1022 Kábel hiba Ellenőrizze az enkóder kábelezését..
Lásd 92.20 Encoder cable fault func és 
92.21 Encoder cable fault mode 
paraméterek.

Aux code: 1023 Rezolver ID run hiba Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

Aux code: 1024 Enkóder hiba Lásd enkóder dokumentáció.

Aux code: 1025 Enkóder figyelmeztetés

Aux code: 1026 Nem támogatott kábel hiba 
keresési mód.

Próbáljon más beállítást a 92.21 Encoder 
cable fault mode paraméterben.

Aux code: 1027 Rezolver SW verzió Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

Aux code: 1028 Rezolver fordulat 

A7E2 Encoder 2 Enkóder 2 hiba. Ellenőrizze a 92 Encoder 1 configuration 
paraméter beállításait.
Megjegyzés: Az új beállítások csak 
hajtás újraindítása vagy a 91.10 Encoder 
parameter refresh paraméter használata 
után lesznek érvényesek.
Ellenőrizze az eseménynaplót a 
kiegészítő kódért.
Megfelelő intézkedéseket lásd lentebb.
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Aux code: 1030 Túlfordulat Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

Aux code: 1031 Pulzus túlfrekvencia

Aux code: 1032 Kábel hiba Ellenőrizze az enkóder kábelezését..
Lásd 93.30 Encoder cable fault func és 
93.31 Encoder cable fault mode 
paraméterek.

Aux code: 1033 Rezolver ID run hiba Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

Aux code: 1034 Enkóder fault Lásd enkóder dokumentáció.

Aux code: 1035 Enkóder figyelmeztetés

Aux code: 1036 Nem támogatott kábel hiba 
keresési mód.

Próbáljon más beállítást a 93.31 Encoder 
cable fault mode paraméterben.

Aux code: 1037 Rezolver SW verzió Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

Aux code: 1038 Rezolver fordulat skála

A7EE Panel loss
Programozható 
figyelmeztetés:
49.05 Communication loss 
action

Megszűnt a vezérlőpanellal 
vagy a PC szoftverrel a 
kommunikáció.

Ellenőrizze a panel vagy a PC 
csatlakozást.
Ellenőrizze a panel csatlakozó felületét.
Csatlakoztassa le majd csatlakoztassa 
újra a panelt.

A880 Motor bearing warning
Programozható 
figyelmeztetés:
33.14 On-time 1 warning 
select
33.24 On-time 2 warning 
select
33.55 Value counter 1 
warning select
33.65 Value counter 2 
warning selection

On-time időzítő vagy value 
counter generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze az eseménynaplót a 
kiegészítő kódért.
Ellenőrizze a kódhoz tartozó forrást:
0: 33.13 On-time 1 source
1: 33.23 On-time 2 source
4: 33.53 Value counter 1 source
5: 33.63 Value counter 2 source.

A881 Output relay warning Edge counter generálta a 
figyelmeztetést.
Programozható figyelmeztetés:
33.35 Edge counter 1 warning 
selection 
33.45 Edge counter 2 warning 
selection

Ellenőrizze az eseménynaplót a 
kiegészítő kódért.
Ellenőrizze a kódhoz tartozó forrást:
2: 33.33 Edge counter 1 source
3: 33.43 Edge counter 2 source.

A882 Motor starts warning

A883 Power ups warning

A884 Main contactor 
warning

A885 DC charge warning

A886 On-time 1
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
33.14 On-time 1 warning 
select

On-time időzítő 1 generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze a kódhoz tartozó forrást: 
(parameter 33.13 On-time 1 source).

A887 On-time 2
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
33.24 On-time 2 warning 
select

On-time időzítő 2 generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze a figyelmeztetéshez tartozó 
forrást: 
(33.23 On-time 2 source paraméter).

A888 Edge counter 1
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
33.35 Edge counter 1 
warning selection

Edge counter 1 generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze a figyelmeztetéshez tartozó 
forrást: (33.33 Edge counter 1 source 
paraméter).
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A889 Edge counter 2
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
33.45 Edge counter 2 
warning selection

Edge counter 2 generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze a figyelmeztetéshez tartozó 
forrást: (33.43 Edge counter 2 source 
paraméter).

A88A Value counter 1
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
33.55 Value counter 1 
warning select

Value counter 1 generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze a figyelmeztetéshez tartozó 
forrást: (parameter 33.53 Value counter 1 
source).

A88B Value counter 2
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
33.65 Value counter 2 
warning selection

Value counter 2 generálta a 
figyelmeztetést.

Ellenőrizze a figyelmeztetéshez tartozó 
forrást: (33.63 Value counter 2 source 
paraméter).

A88C Device clean warning On-time időzítő generálta a 
figyelmeztetést.
Programozható figyelmeztetés:
33.14 On-time 1 warning select
33.24 On-time 2 warning select

Ellenőrizze az eseménynaplót a 
kiegészítő kódért.
Ellenőrizze a kódhoz tartozó forrást:
0: 33.13 On-time 1 source
1: 33.23 On-time 2 source
10: 05.04 Fan on-time counter

A88D DC capacitor warning

A88E Cabinet fan warning

A88F Cooling fan warning

A890 Additional cooling fan 
warning

A8B0 Signal supervision
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
32.06 Supervision 1 action
32.16 Supervision 2 action
32.26 Supervision 3 action

Jel felügyeleti funkció 
generálta a figyelmeztetést.

Ellenőrizze a kódhoz tartozó forrást: 
(32.07, 32.17 és 32.28 paraméterek).

A981 External warning 1
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
31.01 External event 1 
source
31.02 External event 1 
type

Hiba a külső egység 1-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.01 External event 1 
source paramétert.

A982 External warning 2
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
31.03 External event 2 
source
31.04 External event 2 
type

Hiba a külső egység 2-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.03 External event 2 
source paramétert.

A983 External warning 3
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
31.05 External event 3 
source
31.06 External event 3 
type

Hiba a külső egység 3-ban. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.05 External event 3 
source paramétert.
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A984 External warning 4
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
31.07 External event 4 
source
31.08 External event 4 
type

Hiba a külső egység 4-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.07 External event 4 
source paramétert.

A985 External warning 5
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható 
figyelmeztetés:
31.09 External event 5 
source
31.10 External event 5 
type

Hiba a külső egység 5-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.09 External event 5 
source paramétert.

AF8C Process PID sleep 
mode

A hajtás alvó állapotba lép. Informatív figyelmeztetés. Lásd Elalvás 
funkció a folyamat PID szabályozáshoz 
(48. oldal) fejezet és 40.41…40.48 
paraméterek.

AFAA Autoreset Egy hiba hamarosan 
nyugtázódik.

Informatív figyelmeztetés. Lásd 31 Fault 
functions paraméter beállítások.

AFE1 Emergency stop (off2) A hajtás vészstop (off2 mód) 
parancsot kapott.

Ellenőrizze, hogy a további működés 
biztonságos-e.
Állítsa vissza a vészstop gombot normál 
állapotba.
Indítsa újra a hajtást.

AFE2 Emergency stop (off1 
or off3)

A hajtás vészstop (off1 vagy 
off3 mód) parancsot kapott.

AFEA Enable start signal 
missing
(Szerkeszthető üzenet)

Nincs engedélyező jel. Ellenőrizze a (és a választott forrás) 
20.19 Enable start command paraméter 
beállításait.

AFEB Run enable missing Nincs futás engedélyező jel. Ellenőrizze a 20.12 Run enable 1 
paraméter beállításait. Kapcsolja be a 
jelet vagy ellenőrizze a vezetékezést.

AFF6 Identification run Motor azonosítás (ID run) 
következő indításkor.

Informatív figyelmeztetés.

AFF7 Autophasing Autophasing következő 
indításkor.

Informatív figyelmeztetés.

B5A0 STO event
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható esemény: 
31.22 STO indication 
run/stop

Safe torque off funkció aktív. Ellenőrizze a biztonsági kör 
csatlakozását. További információkért 
olvassa el a hardver gégkönyv megfelelő 
fejezetét és 31.22 STO indication 
run/stop (184. oldal) paraméter leírását
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Hiba üzenetek
Kód
(hex)

Hiba Okok Tennivaló

2281 Calibration Kimeneti mért fázis áram vagy 
U2 és U3 kimeneti fázis között 
mért áram különbség túl nagy 
(az értékek frissülnek áram 
kalibráció alatt).

Ismételje meg az áram kalibrációt újra 
(válassza Current measurement 
calibration funkciót 99.13 paraméterben). 
Ha a hiba megmarad lépjen kapcsolatba 
a helyi ABB képviselettel.

2310 Overcurrent Kimeneti áram meghaladta a 
belső hibahatárt.

Ellenőrizze a motor terhelést.
Ellenőrizze a felfutási időket a 23 Speed 
reference ramp (fordulat vezérlés), 26 
Torque reference chain (nyomaték 
vezérlés) vagy 28 Frequency reference 
chain (frekvencia vezérlés) paraméter 
csoportokban. Továbbá ellenőrizze a 
46.01 Speed scaling és 46.03 Torque 
scaling paramétereket is.
Ellenőrizze a motor és motor kábelt 
(beleértve fázis és csillag/delta 
csatlakozást is).
Ellenőrizze az indítási adatokat a 99 
paraméter csoportban a motor adattábla 
alapján.
Ellenőrizze, hogy nincsen fázisjavító 
kondenzátor vagy túlfeszültség levezető 
a motor kábelen.
Ellenőrizze az enkóder kábelt.

2330 Earth leakage
Programozható hiba: 
31.20 Earth fault

Hajtás földzárlatot észlelt. 
Tipikusan a motorban vagy a 
motorkábelen.

Ellenőrizze, hogy nincsen fázisjavító 
kondenzátor vagy túlfeszültség levezető 
a motor kábelen.
Ellenőrizze, hogy nincs földzárlat a 
motorbn vagy a motor kábelen:
Mérje meg a szigetelési ellenállást a 
motoron és a motorkábelen.
Ha a nincs földzárlat lépjen kapcsolatba 
a helyi ABB képviselettel.

2340 Short circuit Rövidzárlat a 
motorkábel(ek)ben vagy 
motorban

Ellenőrizze a motort és a motor kábelt.
Ellenőrizze, hogy nincsen fázisjavító 
kondenzátor vagy túlfeszültség levezető 
a motor kábelen.

2381 IGBT overload Magas IGBT hőmérséklet. Ez 
a hiba az IGBT-t védi. 
Motorkábel zárlat esetén 
aktiválódhat.

Ellenőrizze a motor kábelt.

3130 Input phase loss
Programozható hiba: 
31.21 Supply phase loss

Közbensőköri DC feszültség 
ingadozik egy hiányzó fázis 
vagy kiégett biztosíték miatt.

Ellenőrizze a betáp biztosítékokat.
Ellenőrizze a betáp kiegyensúlyozatlan-
ságát.

3180 Charge relay lost Nincs visszaigazolás a töltő 
relétől.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

3181 Cross connection
Programozható hiba: 
31.23 Cross connection

Helytelen bemeneti 
teljesítmény és motor kábel 
csatlakozás (pl. a motor 
bemeneti kábel a hálózati 
kábel helyére van kötve).

Ellenőrizze a betáp csatlakozást.
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3210 DC link overvoltage Túl magas a közbensőköri DC 
feszültség.

Ellenőrizze, hogy a túlfeszültség vezérlés 
aktív-e (30.30 Overvoltage control par.).
Ellenőrizze, hogy a betáp egyezik-e a 
hajtás névleges bemeneti feszültségével.
Ellenőrizze, a betáp vonal statikus és 
tranziens túlfeszültségét.
Ellenőrizze a fékcsoppert és 
fékellenállást (ha van).
Ellenőrizze a lefutási időt.
Használjon szabad kiftutásos megállást 
(ha lehetséges).
Alakítsa át a hajtást fékellenállásal és 
fékcsopperrel.

3220 DC link undervoltage Nem elegendő a közbensőköri 
DC feszültség, mert hiányzik 
egy fázis, kiégett biztosíték 
vagy az egyenirányító híd 
hibája miatt.

Ellenőrizze a betáp kábeleket, 
biztosítékokat és kapcsoló 
berendezéseket.

3280 Standby timeout Automatikus újraindítás 
sikertelen (lásd Automatikus 
újraindítás (56. oldal) fejezet.

Ellenőrizze a betáp állapotát (feszültség, 
kábelek, biztosítékok, kapcsoló 
berendezések).

3291 DC voltage difference Két párhuzamosan kötött 
inverter modul között DC 
feszültség különbség van.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

3381 Output phase loss
Programozható hiba: 
31.19 Motor phase loss

Motor áramkör hiba a hiányzó 
motor csatakozás miatt (nem 
csatlakozik mindhárom fázis).

Csatakoztassa a motor kábelt.

3385 Autophasing Autophasing rutin (lásd 
Autophasing (43. oldal) 
fejezet) sikertelen.

Probáljon meg egy másik autophasing 
módot (lásd 21.13 Autophasing mode 
paraméter) ha lehetséges.

4210 IGBT overtemperature Becsült IGBT hőmérséklet 
magas.

Ellenőrizze a környezeti körülményeket.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését.
Hasonlítsa össze a motor teljesítményt a 
hajtás teljesítményével.

4290 Cooling Hajtás modul hőmérséklet 
magas.

Ellenőrizze a környzeti hőmérsékletet. 
Ha ez magasabb, mint 40 °C (104 °F), 
bizonyosodjon meg róla, hogy a terhelési 
áram nem haladja meg a hajtás áram-
értékét a leértékelés után. Lásd Hardver 
gépkönyv.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését. 
Tisztitsa meg ha szükséges

42F1 IGBT temperature Hajtás IGBT hőmérséklet 
magas.

Ellenőrizze a környezeti körülményeket.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését.
Hasonlítsa össze a motor teljesítményt a 
hajtás teljesítményével.
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4310 Excess temperature Tápegység modul hőmérséklet 
magas.

Ellenőrizze a környezeti körülményeket.
Ellenőrizze a hűtőlevegő légmennyiséget 
és a ventilátor működését.
Ellenőrizze a hütőborda szennyeződését.
Hasonlítsa össze a motor teljesítményt a 
hajtás teljesítményével.

4380 Excess temperature 
difference

Nagy hőmérséklet különbség 
az IGBT különböző fázisai 
között.

Ellenőrizze a motorkábelt.
Ellenőrizze a hajtás modul(ok) hűtését.

4981 External temperature
(Editable message text)

Mért hőmérséklet 1 vagy 2 
túllépte a hiba határt.

Ellenőrizze a 35.02 Measured 
temperature 1 és a 35.03 Measured 
temperature 2 paraméterek értékeit.
Ellenőrizze a motor hűtését (vagy a mért 
eszközét.
Ellenőrizze a 35 Motor thermal protection 
paraméter hiba korlátjait a mért 
hőmérseklet 1 és 2-höz.

5080 Fan Hűtőventilátor beragadt vagy 
lecsatlakozott.

Ellenőrizze a ventilátor működését és 
csatlakozását.
Cserélje ki, ha hibás.

5090 STO hardware failure Safe torque off hardver hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5091 Safe torque off
Programozható hiba: 
31.22 STO indication 
run/stop

Safe torque off funkció aktív, 
pl.: az XSTO sorkapcsokra 
kötött biztonsági jel(ek) 
megszünt(ek) indítás vagy 
működés alatt.

Ellenőrizze az STO körcsatlakozását. 
További információkért olvassa el a 
hardver gégkönyv megfelelő fejezetét és 
31.22 STO indication run/stop (184. 
oldal) paraméter leírását.

5092 PU logic error Tápegység memória törölve 
van.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5093 Rating ID mismatch A hardver nem egyezik a 
memóriában tárolt információk-
kal, előfordulhat firmware 
frissítés vagy memória egység 
csere után.

Csatlakoztassa újra a hálózatot a 
hajtáshoz.

5681 PU communication Kommunikációs hiba a hajtás 
és a tápegység között.

Ellenőrizze a kapcsolatot a hajtás és a 
tápegység között.

5682 Power unit lost Hajtás és a tápegység között 
megszűnt a kapcsolat.

Ellenőrizze a kapcsolatot a vezérlő 
egység  és a tápegység között.

5690 PU communication 
internal

Belső kommunikációs hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5691 Measurement circuit 
ADC

Mérő áramkör hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5692 PU board powerfail Tápegység betáp hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5693 Measurement circuit 
DFF

Mérő áramkör hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5694 PU communication 
configuration

Verzió ellenőrzés nem talál 
egyező tápegység FPGA 
logikát.

Frissítse a tapegység FPGA logikáját.
Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

5696 PU state feedback A vezérlő jel nem egyezik a 
kimeneti fázisok visszacsatolt 
jelének állapotáva..

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.
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5697 Charging feedback Töltő visszacsatoló jel 
hiányzik.

Ellenőrizze a töltő egyégből érkező 
visszacsatoló jelet.

5698 Unknown power unit 
fault

Ismeretlen tápegység logika 
hiba.

Ellenőrizze a tápegység logikát és a 
firmware kompatibilitást.
Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

6180 Internal SW error Belső hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

6181 FPGA version 
incompatible

Firmware és FPGA verziók 
nem kompatibilisek.

Frissítse a tápegység logikát és a 
firmware (amelyik régebbi).
Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

6306 FBA A mapping file Terepibusz adapter A leképző 
file olvasási hiba.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

6481 Task overload Belső hiba.
Megjegyzés: Ez a hiba nem 
nyugtázható.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

6487 Stack overflow Belső hiba.
Megjegyzés: Ez a hiba nem 
nyugtázható.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

64A1 Internal file load File olvasási hiba.
Megjegyzés: Ez a hiba nem 
nyugtázható.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

64A2 Internal record load Belső adat betöltési hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

64A3 Application loading Alkalmazás file nem 
kompatibilis vagy hibás.
Megjegyzés: Ez a hiba nem 
nyugtázható.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

64B2 User set fault Felhasználói paraméter 
készlet betöltése sikertelen, 
mert:
• kért készlet nem létezik
• készlet nem kompatibilis a 

vezérlő programmal
• a hajtás kikapcsolt betöltés 

alatt.

Ellenőrizze, hogy a kért készlet létezik. 
Újratöltés.

64E1 Kernel overload Operációsrendszer hiba.
Megjegyzés: Ez a hiba nem 
nyugtázható.

Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.

6581 Parameter system Paraméter mentés vagy 
betöltés sikertelen.

Próbálja meg kényszeríteni a mentést  a 
96.07 Parameter save paraméterrel. 
Újra.

65A1 FBA A parameter 
conflict

A hajtás nem rendelkezik a 
PLC által kért funkcióval vagy 
a funkció nem aktív.

Ellenőrizze a PLC programot.
Ellenőrizze a 50 Fieldbus adapter (FBA) 
és 51 FBA A settings paraméter 
beállításokat.

6881 Text data overflow Belső hiba. Nyugtázza a hibát. Lépjen kapcsolatba a 
helyi ABB képviselettel.

6882 Text 32-bit table 
overflow

Belső hiba. Nyugtázza a hibát. Lépjen kapcsolatba a 
helyi ABB képviselettel.
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6883 Text 64-bit table 
overflow

Belső hiba. Nyugtázza a hibát. Lépjen kapcsolatba a 
helyi ABB képviselettel.

6885 Text file overflow Belső hiba. Nyugtázza a hibát. Lépjen kapcsolatba a 
helyi ABB képviselettel.

7080 Option module comm 
loss

Hajtás és opciós modul között  
(FEN-xx és/vagy FIO-xx) 
megszakadt a kommunikáció.

Ellenőrizze, hogy a modulok megfelelően 
vannak illeszvte a slotokba.
Ellenőrizze, hogy a modulok vagy a slot 
sorkapcsok nem sérültek-e. Pontos hiba 
feltáráshoz próbálja meg egy másik 
slotba telepíteni a modult.

7081 Panel port 
communication
Programozható hiba: 
49.05 Communication loss 
action

Megszűnt a vezérlőpanellal 
vagy a PC szoftverrel a 
kommunikáció.

Ellenőrizze a panel vagy a PC 
csatlakozást.
Ellenőrizze a panel csatlakozó felületét.
Csatlakoztassa le majd csatlakoztassa 
újra a panelt.

7082 Extension I/O type 
mismatch

A beállított I/O bővítő modul 
nem egyezik az érzékelt 
típussal..

Ellenőrizze az eseménynaplóban a  
kiegészítő kódot. A kód jelzi, hogy melyik 
I/O modul érintett.
Ellenőrizze a modul beállításokat (típus, 
slot) a 14.01, 14.02, 15.01, 15.02, 16.01 
és 16.02 paraméterekben.
Ellenőrizze, hogy a modul megfelelően 
van-e telepítve.

7121 Motor stall
Programozható hiba: 
31.24 Stall function

Motor beragadási tartomány-
ban üzemel, pl.: magas 
terhelés vagy elégtelen a 
teljesítmény.

Ellenőrizze a motor terhelést és hajtás 
értékeit.
Ellenőrizze hiba funkció paramétereket.

7181 Brake resistor Fékellenállás elromlott vagy 
nincs csatlakoztatva.

Ellenőrizze, hogy a fékellenállás 
csatlakoztatva van-e.
Ellenőrizze a fék ellenállás állapotát.
Ellenőrizze a fékellenállás méretezését.

7183 BR excess 
temperature

Fékellenállás hőmérséklete túl 
lépte a 43.11 Brake resistor 
fault limit paraméterben 
beállított hiba korlátot.

Állítsa le a hajtást. Hagyja lehűlni.
Ellenőrizze az ellenállás túlterhelés 
védelmi funkció beállítását (43 Brake 
chopper paraméter csoport).
Ellenőrizze az hiba korlát beállításokat 
43.11 Brake resistor fault limit paraméter.
Ellenőrizze, hogy a fék ciklus megfelel az 
előírt határoknak.

7184 Brake resistor wiring Fékellenállás rövidzárlat vagy 
fékcsopper vezérlési hiba.

Ellenőrizze a fékcsopper és ellenállás 
csatalakozását.
Győződjön meg róla, hogy a fékellen-
állás nem sérült-e.

7191 BC short circuit Rövidzárlat a fékcsopper 
IGBT-ben.

Győződjön meg róla, hogy a fékellen-
állás nem sérült-e és csatlakoztatva van.
Ellenőrizze az ellenállás elektronikai 
specifikációját és a hardver gépkönyvet.
Cserélje a fékcsoppert (ha lehetséges).

Kód
(hex)

Hiba Okok Tennivaló



Hibakeresés   331
7192 BC IGBT excess 
temperature

Fékcsopper IGBT 
hőmérséklete túllépte a belső 
hibahatárt.

Hagyja lehűlni a csoppert.
Ellenőrizze a magas hőmérsékletet.
Ellenőrizze a hűtő ventilátor 
meghibásodást.
Ellenőrizze a szabad levegő áramlást.
Ellenőrizze a szekrény hűtését és 
méretezését.
Ellenőrizze az ellenállás túlterhelés 
funkció beállításait  (43 Brake chopper 
paraméter).
Ellenőrizze, hogy a fék ciklus megfelel az 
előírt határoknak.
Ellenőrizze a hajtás AC betáp 
feszültsége nem magas-e.

71A2 Mechanical brake 
closing failed
Programozható hiba: 
44.17 Brake fault function

Mechanikai fék vezérlési hiba. 
Aktiválva van, pl. fék zárás 
alatt a visszaigazolás állapota 
nem az elvárt.

Ellenőrizze a mechanikus fék 
csatlakozását.
Ellenőrizze a mechanikus fék 
beállításokat a 44 Mechanical brake 
control paraméterben.
Ellenőrizze, hogy a visszaigazolt jel 
egyezik-e a fék aktuális állapotával.

71A3 Mechanical brake 
opening failed
Programozható hiba: 
44.17 Brake fault function

Mechanikai fék vezérlési hiba. 
Aktiválva van, pl. fék nyitás 
alatt a visszaigazolás állapota 
nem az elvárt.

Ellenőrizze a mechanikus fék 
csatlakozását.
Ellenőrizze a mechanikus fék 
beállításokat a 44 Mechanical brake 
control paraméterben.
Ellenőrizze, hogy a visszaigazolt jel 
egyezik-e a fék aktuális állapotával.

71A5 Mechanical brake 
opening not allowed
Programozható hiba: 
44.17 Brake fault function

Mechanikus féknyitási 
feltételek nem teljesültek.

Ellenőrizze a mechanikus fék 
beállításokat a 44 Mechanical brake 
control paraméterben (különösen 44.11 
Keep brake closed paramétert).
Ellenőrizze, hogy a visszaigazolt jel (ha 
van) egyezik-e a fék aktuális állapotával.

7301 Motor speed feedback
Programozható hiba: 
90.45 Motor feedback fault

Nem érkezik motor fordulat 
visszacsatolás.

Ellenőrizze az eseménynaplót kiegészítő 
kódért. Kódhoz tartozó lépésekért lásd 
A7B0 Motor speed feedback (321. oldal).

7310 Overspeed Motor gyorsabban forog, mint 
a megengedett fordulat a nem 
megfelelően beállított min/max 
fordulat miatt, elégtelen fékező 
nyomaték miatt vagy változik a 
terhelés nyomaték vezérlési 
módban.

Ellenőrizze a minimum/maximum fordulat 
beállításokat (30.11 Minimum speed és 
30.12 Maximum speed paraméterek).
Ellenőrizze a motor féknyomaték 
megfelelőségét.
Ellenőrizze a nyomaték vezérlését 
alkalmazhatóságát.
Ellenőrizze szükség van-e fékcsopperre 
és ellenállásra.

7358 Line side converter 
faulted

A tápegység hibával leoldott Ha a vezérlőpanelt vagy a Drive 
composer szoftvert haszálja, 
csatlakoztassa a tápegységhez a 
hibakód kiolvasásához. A kapcsolodó 
kódhoz tartozó utasításokat lásd a 
firmware gépkönyvben.

7380 Encoder internal Belső hiba. Lépjen kapcsolatba a helyi ABB 
képviselettel.
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7381 Encoder 1 Enkóder 1 visszacsatolás hiba. Ha a hiba az első indításkor érkezik az 
enkóder használata előtt:
- Ellenőrizze a kábelt és a kábelek 
sorrendjét az enkóder és az enkóder 
interfész modul (FEN-xx) között. 
Ha a hiba működés közben vagy nem az 
első használat előtt érkezik:
- Ellenőrizze, hogy a kábelezés vagy az 
enkóder modul nem sérült-e. 
- Ellenőrizze, hogy az enkóder interfész 
modul (FEN-xx) csatlakozás vagy a 
modul nem sérült-e. 
- Ellenőrizze a földelést (ha zavarok 
vannak az enkóder interfész modul és az 
enkóder között).
További információkért az enkóderekhez, 
lásd 90 Feedback selection, 91 Encoder 
module settings, 92 Encoder 1 
configuration és 93 Encoder 2 
configuration paraméterek.
Ellenőrizze az eseménynaplót kiegészítő 
kódért. Megfelelő intézkedések a 
kódokhoz A7E1 Encoder 1 vagy A7E2 
Encoder 2 (322. oldal) figyelmeztető 
kódoknál..

7391 Encoder 2 Enkóder 2 visszacsatolás hiba.

73A0 Speed feedback 
configuration

Fordulat visszacsatoló 
beállítása helytelen.

Ellenőrizze a 90 Feedback selection 
paraméter beállításait. Abban az 
esetben, ha az enkóder a forrás 
ellenőrizze a 91 Encoder module 
settings, 92 Encoder 1 configuration és 
93 Encoder 2 configuration paraméterek 
beállításait.
Ellenőrizze az eseménynaplót kiegészítő 
kódért. Megfelelő intézkedéseket lásd 
lentebb

Aux code: 1000 Interfész modul hely beállítása 
ütközik.

Ellenőrizze a modul hely 
beállításait(91.12 Module 1 location és 
91.14 Module 2 location).

Aux code: 1001 Az interfész 1 érzékelt típus 
nem egyezik a beállításokkal.

Hasonlítsa össze a 91.11 Module 1 type 
és 91.02 Module 1 status paraméter 
beállításait.
Ellenőrizze a 91.12 Module 1 location 
beállításait.

Aux code: 1002 Az interfész 2 érzékelt típus 
nem egyezik a beállításokkal

Hasonlítsa össze a 91.13 Module 2 type 
és 91.03 Module 2 status paraméter 
beállításait.
Ellenőrizze a 91.14 Module 2 location 
beállításait.

Aux code: 1003 Interfész modul 1 nem egyezik 
az enkóder típussal.

Ellenőrizze a 91.11 Module 1 type és 
92.01 Encoder 1 type beállításokat.

Aux code: 1004 Interfész modul 2 nem egyezik 
az enkóder típussal.

Ellenőrizze a 91.13 Module 2 type és 
93.01 Encoder 2 type beállításokat.

Aux code: 1005 Fordulat visszacsatoló 
beállítása megváltozott.

Használja a 91.10 Encoder parameter 
refresh) paramétert a változások 
érvényesítéséhez.
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73A1 Load feedback Nem érkezik terhelés 
visszacsatolás

Ellenőrizze az eseménynaplót kiegészítő 
kódért. Megfelelő intézkedéseket lásd 
lentebb.

Aux code: 1015 Terhelés visszacsatolás 
konfigurálási hiba.

Ellenőrizze a 90.51…90.57 paraméterek 
beállításait és a 90.51 paraméterben 
választott forrás állapotát.
Ha az enkóder a forrás ellenőrizze a 91 
Encoder module settings, 92 Encoder 1 
configuration és 93 Encoder 2 
configuration paramétereket.

Aux code: 1016 Váratlan terhelés 
visszacsatolás.

Ellenőrizze a 90.51…90.57 paraméterek 
beállításait és a 90.51 paraméterben 
választott forrás állapotát.
Ha az enkóder a forrás ellenőrizze a 91 
Encoder module settings, 92 Encoder 1 
configuration és 93 Encoder 2 
configuration paramétereket. Ellenőrizze, 
hogy a modul megfelelően van-e 
telepítve.

73B0 Emergency ramp 
failed

EStop nem fejeződött be a várt 
idő alatt

Ellenőrizze a 31.32 Emergency ramp 
supervision és 31.33 Emergency ramp 
supervision delay paraméterek 
beállításait.
Ellenőrizze az előre beállított rámpa 
időket (23.11…23.19 Off1 módhoz, 23.23 
Off3 módhoz).

7510 FBA A communication
Programozható hiba: 
50.02 FBA A comm loss 
func

Ciklikus kommunikáció hajtás 
és terepibusz adapter modul A 
vagy PLC terepibusz adapter 
modul A között megszűnt.

Ellenőrizze a terepibusz állapotát. Lásd 
felhasználói gépkönyv.
Ellenőrizze a 50 Fieldbus adapter (FBA), 
51 FBA A settings, 52 FBA A data in, 53 
FBA A data out paraméterek beállításait.
Ellenőrizze a kábel csatlakozást.
Ellenőrizze, hogy a master képes-e 
kommunikálni.

7581 DDCS controller 
comm loss
Programozható hiba: 
60.59 DDCS controller 
comm loss function

DDCS kommunikáció 
megszűnt a hajtás és külső 
vezérlő között.

Ellenőrizze a vezérlő állapotát. 
Ellenőrizze a  vezérlő felhasználói 
dokumentációját.
Ellenőrizze a 60 D2D and DDCS 
communication paraméter csoportot.
Ellenőrizze az összekötő kábeleket. 
Cserélje ki, ha szükséges.

7582 MF comm loss
Programozható hiba: 
60.09 M/F comm loss 
function

Master/follower  kommunikáció 
megszűnt.

Ellenőrizze a hajtás állapotát a 
master/follower linken.
Ellenőrizze a 60 D2D and DDCS 
communication paraméter beállításait.
Ellenőrizze a kábel csatlakozást. 
Cserélje a kábelt, ha szükséges.

80B0 Signal supervision
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható hiba:
32.06 Supervision 1 action
32.16 Supervision 2 action
32.26 Supervision 3 action

Jel felügyeleti funkcióval 
generált hiba.

Ellenőrizze a hiba forrását (32.06, 32.17 
vagy 32.28 paraméter).
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9081 External fault 1
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható hiba: 
31.01 External event 1 
source
31.02 External event 1 
type

Hiba a külső egység 1-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.01 External event 1 
source paramétert.

9082 External fault 2
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható hiba: 
31.03 External event 2 
source
31.04 External event 2 
type

Hiba a külső egység 2-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.03 External event 2 
source paramétert.

9083 External fault 3
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható hiba: 
31.05 External event 3 
source
31.06 External event 3 
type

Hiba a külső egység 3-ban. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.05 External event 3 
source paramétert.

9084 External fault 4
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható hiba: 
31.07 External event 4 
source
31.08 External event 4 
type

Hiba a külső egység 4-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.07 External event 4 
source paramétert.

9085 External fault 5
(Szerkeszthető üzenet)
Programozható hiba: 
31.09 External event 5 
source
31.10 External event 5 
type

Hiba a külső egység 5-ben. Ellenőrizze a külső egységet.
Ellenőrizze a 31.09 External event 5 
source paramétert.

FA81 Safe torque off 1 Safe torque off funkció aktív, 
pl.: STO kör 1 megszakadt.

Ellenőrizze a biztonsági kör 
csatlakozását. További információkért 
olvassa el a hardver gégkönyv megfelelő 
fejezetét és 31.22 STO indication 
run/stop (184. oldal) paraméter leírását

FA82 Safe torque off 2 Safe torque off funkció aktív, 
pl.: STO kör 2 megszakadt

FF61 ID run Motor azonosítás sikertelen. Ellenőrizze a 99 Motor data 
paraméterben beállított motor névleges 
értékeket.
Győződjön meg róla, hogy nincs külső 
vezérlő rendszer csatlakoztatva a 
hajtáshoz.
Csatlakoztassa a betápot a hajtáshoz (és 
a vezérlő egységhez is, ha az külön 
táplálású).
Ellenőrizze, hogy nincs olyan működési 
korlát beállítva, amely megakadályozza a 
azonosítást. Állítsa vissza a gyári 
értékeket és próbálja újra.
Ellenőrizze, hogy a motor tengelye nincs 
rögzítve.

FF81 FB A force trip Hiba jel érkezett a terepibusz 
adapter A-n keresztül.

Ellenőrizze a PLC-től kapott hiba 
információt.

FF82 FB B force trip Hiba jel érkezett a terepibusz 
adapter B-n keresztül.

Ellenőrizze a PLC-től kapott hiba 
információt.
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FF8E EFB force trip Hiba jel érkezett a beépített 
terepibusz interfészen 
keresztül.

Ellenőrizze a PLC-től kapott hiba 
információt.

Kód
(hex)

Hiba Okok Tennivaló



336   Hibakeresés



Terepibuszos vezérlés a beépített terepibusz interfészen keresztül (EFB)   337
9
Terepibuszos vezérlés a 
beépített terepibusz 
interfészen keresztül (EFB)

Ezen firmware verzió nem tartalmaz adatokat erre a funkcióra.
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Terepibuszos vezérlés 
terepibusz adapteren 
keresztül

A fejezet tartalma

Ez a fejezet bemutatja, hogy hogyan vezérelhető a hajtás egy külső kommunikációs 
hálózatból egy terepibuszos adapterrel.

Először a hajtás terepibusz interfész kerül bemutatásra, kövesse a telepítési példát.
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Rendszer áttekintés

A hajtás csatlakoztatható egy külső irányító rendszerbe egy terepibusz modul 
segítségével. A modul bármelyik szabad slotba szerelhető a hajtásban.

A hajtás beállítható úgy, hogy az összes vezérlési információt a terepibuszos 
rendszeren keresztül kapja, vagy az irányítás elosztott legyen a terepibuszos 
rendszer és egy másik forrás között. Ilyen például a digitális és analóg jelek.

A hajtás összes főbb terepibuszos rendszerbe illeszthető, ilyenek például:

• PROFIBUS DP (FPBA-01 adapter)

• CANopen (FCAN-01 adapter)

• DeviceNet (FDNA-01 adapter)

• EtherNet/IPTM (FENA-11 adapter)

• EtherCAT® (FECA-01 adapter).

Adatfolyam

Folymat I/O (ciklikus)

Folymat I/O (ciklikus) vagy 
szerviz üzenetek (aciklikus)

Vezérlő szavak (CW)

Referenciák

Terepibusz 
vezérlő

Paraméter R/W kérések / válaszok

Státusz szavak (SW)

Aktuális értékek

Terepibusz

Másik 
eszköz

Hajtás

Fxxx típusú 
terepibusz adapter 
a hajtásba szerelve
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Röviden a terepibuszos vezérlő interfészekről

A ciklikus kommunikáció a terepibuszos rendszer és a hajtás között 16/32 be/ki 
adatszót tartalmaz. A hajtás maximum 12 adatszó (16 bit) használatát támogatja  
minden irányba.

Adatátviteli beállítások a hajtástól a hálózat felé a 52.01 FBA data in1 … 52.12 FBA 
data in12  paraméterek segítségével. Adatátviteli beállítások a hálózattól a hajtás felé 
a 53.01 FBA data out1 … 53.12 FBA data out12 paraméterek segítségével.

DATA
OUT 2)

4)

1

2

3

…

12

DATA
IN 2)

5)

1

2

3

…

12

FBA MAIN SW

FBA ACT1

FBA ACT2

Par. 01.01…99.99

FBA MAIN CW

FBA REF1

FBA REF2

Par. 10.01…99.99

1) Lásd további paraméterek, amelyek terepibuszról vezérelhetők
2) A maximálisan használt adat szavak protokoll függőek.
3) Profil/kérelem választó paraméterek. Terepibusz modul specifikus paraméterek. További 
információkért olvassa el a terepibusz modul gépkönyvet,
4) DeviceNet esetén a vezérlő rész közvetlenül van továbbítva.
5) DeviceNet esetén az aktuális érték közvetlenül van továbbítva.

3)

3)

Paraméter 
táblázat

4)

5)

1)

Terepibuszos hálózat

Terepibusz adapter

Te
re

p
ib

u
st

 s
p

ec
ifi

ku
s 

in
te

rf
é

sz

Profile 
selection

Profil 
választás

DATA OUT 
választás

53. csoport

DATA IN 
választás

52. csoport

FBA Profil
EXT1/2 

Start func

20.01
20.06

Ford./Nyom 
REF1 sel

22.11 / 26.11 
/ 26.12

Ford./Nyom 
REF2 sel

22.12 / 26.11 
/ 26.12

Ciklikus kommunikáció

Aciklikus kommunikáció

Bővebben lásd terepibusz modul 
gépkönyvben.
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 Vezérlő és státusz szavak

A vezérlő szavak a terepibusz rendszerből érkeznek és a hajtás irányításhoz szük-
séges utasításokat tartalmazzák. A vezérlő szó bit-kódolt utasításaink megfelelően a 
hajtás módosít működésén és az állapot információit státusz szavakban visszaküldi a 
terepibusz kontrollernek.

A vezérlő és státusz szavak tartalmát a 345 és 346 oldalon részletesen megtalál-
hatók. A hajtás állapot a állapot diagramon látható (341. oldal).

Ha 50.12 FBA A debug enable paraméter állapota Enable, a kapott vezérlőszó a 
50.13 FBA A debug enable paraméterben látható és az elküldött státusz szó a 50.16 
FBA A status word paraméterben látható.
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 Referencia

A referencia szavak 16 bitesek és tartalmaznak egy előjel bitet és 15 bitet intiger 
formátumban. Negatív referencia (ellentétes forgásirány) a vonatkozó pozitív alapjel 
értékéből képződik fordított előjellel.

Az ABB hajtások különböző helyekről (analóg, digitális be-/kimenetek, vezérlőpanel, 
terepibusz adapter) képesek utasításokat fogadni. Terepibuszos vezérléshez a 
modult forrásként kell definiálni.

Ha 50.12 FBA A debug enable paraméter állapota Enable, a kapott referencia a 
50.14 FBA A reference 1 és a 50.15 FBA A reference 2 paraméterben látható.

Referencia skálázása

A skálázott referencia lenti ábrán látható. A REFx MIN és REFx MAX értékeket a 
46.01…46.04 paraméterekben lehet beállítani. A 50.04 FBA A ref1 type és a 50.05 
FBA A ref2 type paraméterekben lehet beállítani, hogy mi legyen a skálázva.

A skálázott referencia a 03.05 FB A reference 1 és 03.06 FB A reference 2 
paraméterekben látható.

REFx MAX

-(REFx MAX)

0

REF2: -10000
REF1: -20000

REF2: 10000
REF1: 20000

HajtásTerepibusz

0
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 Aktuális értékek

Aktuális értékek 16-bites szavak. Információkat tartalmaznak a hajtás aktuális 
állapotáról. A figyelt jelek a 50.07 FBA A actual 1 type és a 50.08 FBA A actual 2 type 
paraméterekben állítható be.

Ha a 50.12 FBA A debug enable értéke Enable, a küldött értékek a 50.17 FBA A 
actual value 1 és a 50.18 FBA A actual value 2 paraméterekben láthatók.

Aktuális értékek skálázása

A skálázott aktuális érték a lenti ábrán látható. A REFx MIN és REFx MAX értékeket 
a 46.01…46.04 paraméterekben lehet beállítani. Az hogy melyik legyen a skálázott a 
50.04 és a 50.05 paraméterekben kell beállítani.

REFx MAX

-(REFx MAX)

0

ACT: -10000
ACT: -20000

ACT2: 10000
ACT1: 20000

HajtásTerepibusz

0
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 Vezérlő szavak tartalma

A nagybetűs félkövér szavak az állapotra utalnak az állapotábrának megfelelően 
(347. oldal).
Bit Név Érték Magyarázat
0 Off1 control 1 MŰKÖDÉSRE KÉSZ.

0 Az aktív lassítási rámpán megáll (22.03/22.05). OFF1 AKTÍV; tovább 
a BEKAPCSOLÁSRA KÉSZ pontra, ha más reteszelés (OFF2, 
OFF3) nem aktív.

1 Off2 control 1 Folyamatos működés (OFF2 inaktív).
0 Vészleállás, szabad kifutással. OFF2 AKTÍV; tovább 

BEKAPCSOLÁS TILTVA.
2 Off3 control 1 Folyamatos működés (OFF3 inaktív).

0 Vészleállás, leállás a paraméterben definiált időtartam alatt. OFF3 
AKTÍV; tovább BEKAPCSOLÁS TILTVA.

Figyelmeztetés: Győződjön meg róla, hogy a motor és hajtás 
leállítható ilyen módon.

3 Run 1 MŰKÖDÉS ENGEDÉLYZVE.
Megjegyzés: Futás engedélyező jelnek aktívnak kell lennie. Ha a 
hajtás úgy van beállítva, hogy a terepibuszról kapja a jelet, akkor ez a 
bit aktiválja a jelet.

0 Működés tiltva. MŰKÖDÉS TILTVA.
4 Ramp out zero 1 Normál üzem. RÁMPA FUNKCIÓ GENERÁTOR: KIMENET 

ENGEDÉLYEZVE.
0 A Rámpa Funkció Generátor kimenete zéró értekre módosul. A 

hajtás a megkezdi leállítást (nyomaték határérték figyelésével).
5 Ramp hold 1 Engedélyezi a rámpa funkciót. RÁMPA FUNKCIÓ GENERÁTOR: 

GYORSÍTÁS ENGEDÉLYEZVE.
0 Rámpa megállítása (Rámpa Funkció Generátor kimenet tartva).

6 Ramp in zero 1 Normál üzem. ÜZEMEL.
Megjegyzés: Ez a bit csak akkor hatásos, ha a terepibusz modul van 
beállítva ennek a jelnek, mint forrás a hajtásban.

0 Rámpa Funkció Generátor bemenet zéró értékre módosul.
7 Reset 0=>1 Hibanyugtázás, ha van aktív hiba. BEKAPCSOLÁS TILTVA.

Megjegyzés: Ez a bit csak akkor hatásos, ha a terepibusz intefész 
van beállítva ennek a jelnek, mint hibanyugtázó (reset) forrás a 
hajtásban.

0 Folyamatos normál működés.
8 Inching 1 1 Felfutás a léptetés (jogging) beállított 1 pontig.

Megjegyzés:
• 4…6 biteknek 0-nak kell lenniük.
• Lásd Léptetés (Jogging) (39. oldal) fejezet.

0 Léptetés ((jogging) 1 tiltott.
9 Inching 2 1 Felfutás a léptetés (jogging) beállított 2 pontig.

Lásd bit 8 megjegyzés.
0 Léptetés ((jogging) 2 tiltott.

10 Remote cmd 1 Felfutás a léptetés (jogging) beállított 2 pontig, Megjegyzés: 
Léptetésnél (jogging) nem követi a fel-/lefutási rámpákat.

0 Léptetés ((jogging) 2 tiltott.
11 Ext ctrl loc 1 Terepibusz vezérlés engedélyezett.

0 Vezérlő szó és referencia nem jut el hajtásig, kivéve a OFF1, OFF2 
és OFF3 bitek.

12 to 15 Foglalt.
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 Státusz szavak tartalma

A nagybetűs félkövér szavak az állapotra utalnak az állapotábrának megfelelően 
(347. oldal).
Bit Név Érték Leírás
0 Ready to switch 

ON
1 BEKAPCSOLÁSRA KÉSZ.
0 BEKAPCSOLÁSRA NEM KÉSZ.

1 Ready run 1 MŰKÖDÉSRE KÉSZ.
0 OFF1 AKTÍV.

2 Ready ref 1 MŰKÖDÉS ENGEDÉLYEZETT.
0 MŰKÖDÉS GÁTOLT

3 Tripped 1 HIBA.
0 Nincs hiba.

4 Off 2 inactive 1 OFF2 inaktív.
0 OFF2 AKTÍV.

5 Off 3 inactive 1 OFF3 inaktív.
0 OFF3 AKTÍV.

6 Switch-on inhibited 1 BEKAPCSOLÁS GÁTOLT.
0 –

7 Warning 1 Figyelmeztetés aktív.
0 Nincs aktív figyelmeztetés.

8 At setpoint 1 MŰKÖDÉS. Aktuális érték egyenlő a refernciával = tűréshatárokon 
belül.

0 Aktuális érték nem egyenlő a refernciával = tűréshatárokon kívül.
9 Remote 1 Hajtás vezérlési helye: távoli (EXT1 vagy EXT2).

0 Hajtás vezérlési helye: helyi
10 Above limit 1 Aktuális fordulat, nyomaték vagy frekvencia a felügyeleti határon 

kívül. Mindkét irányú működés engedélyezett. Felügyeleti határok 
beállítása a 46.31…46.33 paraméterekkel.

0 Aktuális fordulat, nyomaték vagy frekvencia a felügyeleti határon 
belül.

11 User bit 0 - Lásd 06.30 User bit 0 selection paraméter.
12 User bit 1 - Lásd 06.31 User bit 1 selection paraméter.
13 User bit 2 - Lásd 06.32 User bit 2 selection paraméter.
14 User bit 3 - Lásd 06.33 User bit 3 selection paraméter.
15 Reserved
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 Állapot diagram
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Terepibuszos vezérlés beállítása

A terepibuszos vezérlés beállítása előtt a modult mechanikusan és elektonikusan is 
telepíteni kell. A telepítésnél használja a modul felhasználói gépkönyvét.

1. Kapcsolja be a hajtást.

2. Engedélyezze a kommunikációt a hajtás és a modul között. Állítsa az 50.01 FBA 
A enable paraméter értékét Enable állásba.

3. Az 50.02 FBA A enable paraméter segítségével határozza meg, hogy mi történjen 
ha megszakad a kommunikáció a hajtás és a modul között.
Megjegyzés: Ez a funkció figyeli a terepibuszos hálózat és a modul valamint a 
modul és a hajtás közötti kommunikációt is.

4. Az 50.03 FBA A comm loss timeout paraméter segítségével határozza meg, hogy 
mennyi idő elteltével aktiválódjon a beállított művelet kommunikációvesztés 
esetén. 

5. Alkalmazás specifikusan állítsa be az 50 Fieldbus adapter (FBA) paraméter 
csoport további értékeit, az 50.04 paramétertől kezdve. Példák a lenti táblázatban 
láthatók.

6. Az 51 FBA A settings paraméter csoportban konfigurálja a modult. Minimum a 
kommunikációs profilt és a csomóponti címeket be kell állítani.

7. Határozza meg a hajtásból illetve a hajtásba küldött adatokat a 52 FBA A data in 
és a 53 FBA A data out csoportok segítségével.
Megjegyzés: A vezérlő és státusz szavakat az adapter állítja be a 52.01 és 53.01 
csoportokban automatikusan.

8. A  97.07 Parameter save paraméterben mentse el az értékeket az állandó 
memóriába a Save paraméter segítségével.

9. Érvényesítse a 51, 52 és 53-as csoportokban beállított értékeket a 51.27 FBA par 
refresh paraméter Configure pontjával.

10. Az alkalmazásnak megfelelően állítsa be a hajtásra vonatkozó paramétereket. 
Példák a lenti táblázatban láthatók.
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 Példa paraméter beállítására: FPBA (PROFIBUS DP)

Az alábbi példa megmutatja, hogy hogyan konfigurálható a hajtás egy egyszerű 
fordulat vezérléshez PROFIdrive kommunikációt használva PPO Type 2-vel. A 
start/stop parancsok és referenciák a PROFIdrive profil alapján, fordulat vezérlési 
mód.

A referencia érték ±16384 (4000h) a 46.01 Speed scaling paraméternek megfelelően 
az előre hátra irányú forgáskor.

Az alábbi táblázat a javasolt paraméter beállításokat mutatja. 

Irány PZD1 PZD2 PZD3 PZD4 PZD5 PZD6

ki vezérlő szó fordulat referncia felfutási idő 1 lefutási idő 1

ki státusz szó fordulat aktuális 
értéke

Motor áram DC feszültség

Paraméter Beállítás ACS880 
hajtásban

Magyarázat

50.01 FBA A enable 1 = Enable Hajtás és a modul közötti kommunikáció 
engedélyezése.

50.04 FBA A ref1 type 4 = Speed Terepibusz A referencia 1 típusa és 
skálázása.

50.07 FBA A actual 1 type 0 = Auto Az 50.04 paraméterben beállított aktív 
Ref1 alapján kiválasztja az aktuális érték 
típust és skálázást.

51.01 FBA type 1 = FPBA1) Terepibusz modul típusának megjelení-
tése.

51.02 Node address 32) A modul PROFIBUS csomóponti 
címének meghatározása.

51.03 Baud rate 120001) PROFIBUS adatátviteli sebesség 
megjelenítése kbit/s formátumban.

51.04 MSG type 1 = PPO11) PLC konfigurációs programban 
kiválasztott telegram típus megjelenítése.

51.05 Profile 0 = PROFIdrive Vezérlő szó kiválasztása PROFIdrive 
profilnak megfelelően.

51.07 RPBA mode 0 = Disabled RPBA emulációs mód tiltása.

52.01 FBA data in1 4 = SW 16bit1) Státusz szó

52.02 FBA data in2 5 = Act1 16bit Aktuális érték 1

52.03 FBA data in3 01.072) Motor áram

52.05 FBA data in5 01.112) DC feszültség

53.01 FBA data out1 1 = CW 16bit1) Vezérlő szó

53.02 FBA data out2 2 = Ref1 16bit Referencia 1 (fordulat)

53.03 FBA data out3 23.122) Felfutási idő 1

53.05 FBA data out5 23.132) Lefutási idő 1



350   Terepibuszos vezérlés terepibusz adapteren keresztül
Indítási sorrend a fenti példához a lentiek szerint.

Vezérlő szó:

• 47Eh (1150 dec) –> BEKAPCSOLÁSRA KÉSZ

• 47Fh (1151 dec) –> MŰKÖDIK

51.27 FBA par refresh 1 = Configure Beállított paraméterek jóváhagyása.

19.12 Ext1 control mode 1 2 = Speed Fordulat szabályozási mód, mint 
vezérlési mód EXT1 vezérléshez.

20.01 Ext1 commands 12 =Fieldbus A Terepibusz A adapter kiválasztása a start 
és stop parancsokra EXT1 vezérléshez.

20.02 Ext1 start trigger 1 = Level Szint vezérelt indító jel kiválasztása 
EXT1 vezérléshez.

22.11 Speed ref1 selection 4 = FB A ref1 Forrás kiválasztás terepibusz A 
referencia 1 értéknek fordulat referencia 
1-nek.

1) Csak olvasható vagy automatikusan felismert/beállított
2) Példa

Paraméter Beállítás ACS880 
hajtásban

Magyarázat
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Drive-to-drive link

Ezen firmware verzió nem tartalmaz adatokat erre a funkcióra.
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Vezérlési lánc diagram

A fejezet tartalma

A fejezet megmutatja a hajtás referencia láncát. Az általános diagramért, lásd 
Működési mód fejezetet (20. oldal).
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Fordulat referencia forrás választás I
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Fordulat referencia forrás választás II

2
2

.8
6
 S

p
e

e
d
 r

e
f 
6

 a
c
t

2
2

.5
2
 C

ri
ti
c
a
l 
s
p
e

e
d
1

 l
o

w
 

2
2
.5

1
 C

ri
ti
c
a
l 
s
p
e
e

d
 f
u

n
c
ti
o
n

2
2
.4

2
 J

o
g
g
in

g
 1

 r
e

f

2
2
.4

3
 J

o
g

g
in

g
 2

 r
e
f

2
0

.2
7
 J

o
g
g

in
g

 2
 s

ta
rt

2
0

.2
6
 J

o
g
g

in
g

1
 s

ta
rt

P
a
n
e

l 
lo

c
a

l

2
2

.4
1
 S

p
e

e
d
 r

e
f 
s
a
fe

S
p

e
e
d

 r
e
f 

s
a

fe
 c

o
m

m
a
n
d

N
e
tw

o
rk

 c
o

n
tr

o
l

N
e
tw

o
rk

 r
e
fe

re
n

c
e

2
2
.0

1
 S

p
e

e
d

 r
e
f 

u
n
lim

it
e
d

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

0
3
.0

1
 P

a
n

e
l 
re

fe
re

n
c
e
 1

V
a

lu
e

V
a

lu
e

C
R

IT
IC

A
L

 

S
P

E
E

D
S

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
2

.5
3
 C

ri
ti
c
a

l 
s
p
e

e
d
1

 h
ig

h
 

2
2
.5

4
 C

ri
ti
c
a

l 
s
p
e

e
d

2
 l
o
w

 

2
2
.5

5
 C

ri
ti
c
a
l 
s
p

e
e
d

2
 h

ig
h
 

2
2
.5

6
 C

ri
ti
c
a

l 
s
p
e

e
d

3
 l
o
w

 

2
2
.5

7
 C

ri
ti
c
a
l 
s
p

e
e

d
3
 h

ig
h
 

V
a

lu
e

2
2
.2

2
 C

o
n

s
ta

n
t 
s
p
e

e
d
 s

e
l 
1

2
2
.2

3
 C

o
n

s
ta

n
t 
s
p
e

e
d
 s

e
l 
2

2
2
.2

4
 C

o
n

s
ta

n
t 
s
p
e

e
d
 s

e
l 
3

2
2

.2
6
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 1

2
2

.3
2
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 7

2
2

.3
1
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 6

2
2

.2
9
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 4

2
2

.2
7
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 2

2
2

.3
0
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 5

2
2

.2
8
 C

o
n
s
ta

n
t 

s
p
e
e

d
 3

2
2

.2
2
 C

o
n
s
ta

n
t 
s
p
e
e

d
 s

e
l 
1

2
2

.2
3
 C

o
n
s
ta

n
t 
s
p
e
e

d
 s

e
l 
2

2
2

.2
4
 C

o
n
s
ta

n
t 
s
p
e
e

d
 s

e
l 
3

2
2

.2
7
 C

o
n
s
ta

n
t 
s
p
e
e

d
 2

2
2
.2

6
 C

o
n

s
ta

n
t 
s
p
e

e
d

 1

A
N

D

A
N

D

B
IN

 

T
O

IN
T

S
E

L

b
0

b
1

b
2

0

1
2

3 4 5

6
7

2
2

.2
8
 C

o
n
s
ta

n
t 
s
p
e
e

d
 3

�0

2
2
.8

7
 S

p
e

e
d

 r
e
fe

re
n
c
e
 7

 a
c
t

F
ie

ld
b
u

s
:

O
D

V
A

 C
IP
�

A
N

D

A
N

D

O
R

4
9
.0

5
 C

o
m

m
u
n
ic

a
ti
o
n

 l
o

s
s
 a

c
ti
o
n
 =

 

S
p
e
e

d
 r

e
f 
s
a
fe

P
a
n

e
l 
c
o

m
m

 l
o
s
s
 a

c
ti
v
e

P
a
n

e
l 
a
s
 l
o
c
a
l 
c
o

n
tr

o
l 
d

e
v
ic

e

5
0
.0

2
 F

B
A

 A
 c

o
m

m
 l
o

s
s
 f
u

n
c
 =

 

S
p
e

e
d

 r
e
f 

s
a

fe

F
ie

ld
b

u
s
 c

o
m

m
 l
o

s
s
 a

c
ti
v
e

C
o
n

tr
o
l 
fr

o
m

 F
ie

ld
b
u

s
 a

c
ti
v
e

2
0

.2
5
 J

o
g
g

in
g

 e
n
a
b

le

S
e

le
c
ti
o

n
2

2
.2

1
 C

o
n

s
t 

s
p

e
e
d

 f
u

n
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

0
6

.1
6

 b
it
 8

V
a

lu
e

V
a

lu
e

J
o
g

g
in

g
 2

J
o
g

g
in

g
 1

0
6

.1
6

 b
it
 9

O
U

T

0
1 2

3

0

IN
T

S
E

L

1 2 3



356   Vezérlési lánc diagram
Fordulat referencia rámpázás és formázás

0

0

0
6
.0

1
 b

it
 4

 R
a
m

p
 o

u
t 
z
e
ro

2
3
.2

3
 E

m
e

rg
e
n
c
y
 s

to
p
 t

im
e

2
3
.1

2
 A

c
c
e
le

ra
ti
o
n

 t
im

e
1

2
3
.1

3
 D

e
c
e
le

ra
ti
o

n
 t
im

e
1

2
3
.1

4
 A

c
c
e
le

ra
ti
o
n

 t
im

e
2

2
3
.1

5
 D

e
c
e

le
ra

ti
o

n
 t

im
e
2

2
3

.2
8
 V

a
ri

a
b
le

 s
lo

p
e
 e

n
a
b
le

2
3
.2

9
 V

a
ri

a
b

le
 s

lo
p
e
 r

a
te

0
6

.1
1
 b

it
 5

 E
m

e
rg

e
n

c
y
 s

to
p

4
6
.0

1
 S

p
e

e
d

 s
c
a
lin

g

2
3
.1

6
 S

h
a

p
e

 t
im

e
 a

c
c
1

2
3
.1

7
 S

h
a

p
e

 t
im

e
 a

c
c
2

2
3

.1
8
 S

h
a

p
e

 t
im

e
 d

e
c
1

2
3

.1
9
 S

h
a

p
e
 t

im
e
 d

e
c
2

S
H

A
P

E

0
6

.1
1
 b

it
 5

 E
m

e
rg

e
n
c
y
 s

to
p

 

2
3
.0

1
 S

p
e
e

d
 r

e
f 

ra
m

p
 i
n

2
3
.2

7
 R

a
m

p
 o

u
tp

u
t 
b

a
la

n
c
e

 r
e
f

2
3
.2

6
 R

a
m

p
 o

u
tp

u
t 
b
a

la
n
c
e
 e

n
a
b

le

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n

3
0

.1
2
 M

a
x
im

u
m

 s
p
e

e
d

O
R

0
6
.0

1
 b

it
 6

 R
a
m

p
 i
n

 z
e

ro

S
e

le
c
ti
o

n
V

a
lu

e

2
3
.2

4
 R

a
m

p
 i
n

p
u
t 

z
e

ro

2
2

.4
2
 J

o
g
g

in
g

 1
 r

e
f 

2
2

.4
3
 J

o
g
g

in
g
 2

 r
e
f

R
A

M
P

2
3

.2
0
 A

c
c
 t
im

e
 j
o

g
g
in

g

2
3

.2
1
 D

e
c
 t

im
e
 j
o
g

g
in

g

2
3
.0

2
 S

p
e
e
d

 r
e
f 

ra
m

p
 o

u
t

V
a

lu
e

A
N

D

A
N

D

A
N

D

0
6
.0

1
 b

it
 4

 R
a
m

p
 o

u
t 
z
e
ro

0
6

.0
1
 b

it
 6

 R
a

m
p
 i
n
 z

e
ro

0
6
.0

1
 b

it
 9

 I
n
c
h
in

g
 2

0
6
.0

1
 b

it
 8

 I
n
c
h
in

g
 1

0
6
.0

1
. 
b
it
 5

 R
a

m
p
 h

o
ld

O
R

A
N

D

O
R

2
0

.2
6
 J

o
g
g

in
g
 1

 s
ta

rt

2
0

.2
7
 J

o
g
g

in
g
 2

 s
ta

rt

2
0
.2

5
 J

o
g
g
in

g
 e

n
a
b
le

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
3
.1

1
 R

a
m

p
 s

e
t 

s
e
le

c
ti
o
n

A
N

D
S

to
p
 c

o
m

m
a
n

d

A
N

D

S
to

p
 c

o
m

m
a
n

d

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
2
.0

1
 S

p
e
e

d
 r

e
f 
u
n

lim
it
e

d

3
0
.1

1
 M

in
im

u
m

 s
p

e
e

d

2
3
.2

0
 A

c
c
 t
im

e
 j
o
g

g
in

g

2
3
.2

1
 D

e
c
 t

im
e
 j
o
g
g

in
g

V
a

lu
e

V
a

lu
e

R
A

M
P

A
C

C
 T

IM
E

D
E

C
 T

IM
E

A
C

C
 T

IM
E

D
E

C
 T

IM
E

V
a

lu
e



Vezérlési lánc diagram   357
Motor visszajelzés konfigurálás
9

0
.4

2
 M

o
to

r 
s
p
e
e

d
 f

ilt
e

r 
ti
m

e

9
0
.4

1
 M

o
to

r 
fe

e
d

b
a

c
k
 s

e
le

c
ti
o

n

0
6
.1

1
 b

it
 8

 A
t 

s
e

tp
o
in

t

4
6

.2
1
 S

p
e

e
d
 s

e
tp

o
in

t 
h

y
s
te

re
s
is

A
B

S

S
p
e

e
d

 e
s
ti
m

a
te

0
6

.1
9
 b

it
 0

 Z
e
ro

 s
p

e
e
d

2
1
.0

6
 Z

e
ro

 s
p

e
e
d

 l
im

it
t

2
1

.0
7
 Z

e
ro

 s
p

e
e

d
 d

e
la

y

A
B

S

4
6
.3

1
 A

b
o

v
e

 s
p

e
e
d

 l
im

it

A
B

S

0
6
.1

1
 b

it
 1

0
 A

b
o
v
e
 l
im

it

2
2
.8

7
 S

p
e
e
d

 r
e
fe

re
n

c
e

 7
 a

c
t

9
0

.0
1
 M

o
to

r 
s
p
e

e
d

 f
o
r 

c
o

n
tr

o
l

S
e

le
c
ti
o

n

a
>

b

a b

a
>

b
a b

V
a

lu
e

a
>

b

a b
-

V
a

lu
e

V
a

lu
eV

a
lu

e V
a

lu
e

9
0
.2

0
 E

n
c
o

d
e

r 
2
 s

p
e
e

d
V

a
lu

e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

0
1

.0
1
 M

o
to

r 
s
p

e
e
d

 u
s
e

d

0
1

.0
2
 M

o
to

r 
s
p

e
e
d

 e
s
ti
m

a
te

d

9
0
.4

4
 M

o
to

r 
g
e

a
r 

d
e
n
o

m
in

a
to

r

9
0

.4
3
 M

o
to

r 
g

e
a

r 
n
u
m

e
ra

to
r

4
6
.1

1
 F

ilt
e
r 

ti
m

e
 m

o
to

r 
s
p

e
e

d
V

a
lu

e

X Y

9
0
.1

0
 E

n
c
o

d
e

r 
1
 s

p
e
e

d
V

a
lu

e

9
0
.1

1
 E

n
c
o

d
e

r 
1
 p

o
s
it
io

n

9
0
.1

2
 E

n
c
o

d
e

r 
1
 m

u
lt
it
u

rn
 r

e
v
o
lu

ti
o

n
s

9
0
.2

1
 E

n
c
o

d
e

r 
2
 p

o
s
it
io

n
V

a
lu

e

9
0
.2

2
 E

n
c
o

d
e
r 

2
 m

u
lt
it
u

rn
 r

e
v
o
lu

ti
o

n
s

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n
9
0

.4
1
 M

o
to

r 
fe

e
d
b

a
c
k
 s

e
le

c
ti
o
n

9
0

.4
3
 M

o
to

r 
g

e
a

r 
n
u
m

e
ra

to
r

V
a

lu
e

9
0

.4
4
 M

o
to

r 
g
e
a

r 
d
e

n
o

m
in

a
to

r
V

a
lu

e

X Y

V
a

lu
e

V
a

lu
e

9
0
.0

2
 M

o
to

r 
p

o
s
it
io

n

0
1

.0
4
 E

n
c
o
d

e
r 

2
 s

p
e

e
d
 f

ilt
e

re
d

0
1

.0
3
 E

n
c
o
d

e
r 

1
 s

p
e

e
d
 f

ilt
e

re
d

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

+ +

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

4
6
.1

1
 F

ilt
e
r 

ti
m

e
 m

o
to

r 
s
p

e
e

d



358   Vezérlési lánc diagram
Fordulat hiba számítás

2
4
.1

1
 S

p
e
e

d
 c

o
rr

e
c
ti
o

n

2
4
.1

2
 S

p
e
e
d

 e
rr

o
r 

fi
lt
e
r 

ti
m

e

T
A

c
c
C

o
m

2
5

.0
6
 A

c
c
 c

o
m

p
 d

e
ri
v
a
ti
o
n
 t

im
e

2
5
.0

7
 A

c
c
 c

o
m

p
 f
ilt

e
r 

ti
m

e

d d
t

2
4
.4

1
 S

p
e

e
d

 e
rr

o
r 

w
in

d
o

w
 c

o
n
tr

o
l 
e
n
a

b
le

2
4
.4

3
 S

p
e
e

d
 e

rr
o
r 

w
in

d
o
w

 h
ig

h

2
4
.4

4
 S

p
e
e

d
 e

rr
o
r 

w
in

d
o
w

 l
o

w

2
4
.0

3
 S

p
e
e
d

 e
rr

o
r 

fi
lt
e
re

d

2
5

.5
6
 T

o
rq

 a
c
c
 c

o
m

p

2
4

.0
1
 S

p
e

e
d
 r

e
f 
u

s
e

d
2
3

.0
2
 S

p
e

e
d
 r

e
f 
ra

m
p

 o
u
t

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

-

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

9
0
.0

1
 M

o
to

r 
s
p
e

e
d
 f

o
r 

c
o
n

tr
o
l

+

2
4

.0
4
 S

p
e

e
d
 e

rr
o

r 
n
e

g
a
ti
v
e

V
a

lu
e

x
-1

2
4
.0

2
 U

s
e
d
 a

c
tu

a
l 
s
p
e

e
d

V
a

lu
e



Vezérlési lánc diagram   359
Fordulatszabályozás

2
5
.0

4
 D

e
ri

v
a

ti
o
n
 t

im
e

2
5
.0

5
 D

e
ri

v
a

ti
o

n
 f

ilt
e

r 
ti
m

e

2
5

.0
2
 P

ro
p

o
rt

io
n
a
l 
g
a

in

2
5
.1

5
 P

ro
p
o

rt
io

n
a
l 
g
a
in

 e
m

 s
to

p

2
4
.4

6
 S

p
e
e
d

 e
rr

o
r 

s
te

p

2
5

.5
3
 T

o
rq

u
e
 p

ro
p
 r

e
fe

re
n
c
e

2
5

.5
4
 T

o
rq

u
e
 i
n
te

g
 r

e
fe

re
n
c
e

2
5

.5
5
 T

o
rq

u
e
 d

e
r 

re
fe

re
n

c
e

2
5

.5
6
 T

o
rq

u
e
 a

c
c
 c

o
m

p
e
n
s
a
ti
o
n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

x

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
5

.0
3
 I

n
te

g
ra

ti
o
n

 t
im

e
V

a
lu

e

2
5
.1

0
 S

p
e
e

d
 c

tr
l 
b
a

la
n

c
e

 r
e
fe

re
n
c
e

2
5

.0
9
 S

p
e

e
d
 c

tr
l 
b
a
la

n
c
e
 e

n
a
b
le

2
5

.1
1
 M

in
 t

o
rq

u
e

 s
p
e

e
d

 c
o
n

tr
o
l

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
5

.1
2
 M

a
x
 t
o

rq
u
e
 s

p
e

e
d
 c

o
n
tr

o
l

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n

2
5
.0

8
 D

ro
o
p

in
g

 r
a
te

P
ID

V
a

lu
e

2
5

.5
7
 T

o
rq

u
e

 r
e
fe

re
n

c
e

 u
n
b
a

la
n

c
e

d

- + +

S
p

e
e
d

 r
e
g

u
la

to
r

V
a

lu
e

2
4
.0

3
 S

p
e
e
d

 e
rr

o
r 

fi
lt
e
re

d

2
5

.0
1
 T

o
rq

u
e

 r
e
fe

re
n

c
e

 s
p
e

e
d

 c
o
n

tr
o
l

V
a

lu
e

A
N

D
S

to
p
 c

o
m

m
a
n

d



360   Vezérlési lánc diagram
Nyomaték referencia forrás választás és módosítás

2
6

.1
8
 T

o
rq

 r
a

m
p
 u

p
 t
im

e

2
6

.1
9
 T

o
rq

u
e
 r

a
m

p
 d

o
w

n
 t

im
e

2
6
.1

7
 T

o
rq

u
e

 r
e
f 

fi
lt
e
r 

ti
m

e

2
6
.1

3
 T

o
rq

 r
e
f1

 f
u
n
c
ti
o
n

2
6

.1
4
 T

o
rq

 r
e

f1
/2

 s
e

le
c
ti
o

n

+

2
6
.1

1
 T

o
rq

 r
e
f1

 s
e
le

c
ti
o
n

S
e

le
c
ti
o

n

2
6
.1

2
 T

o
rq

 r
e
f2

 s
e
le

c
ti
o
n

S
e

le
c
ti
o

n

2
6
.7

0
 T

o
rq

u
e

 r
e
f 

1
 a

c
tu

a
l

2
6
.7

1
 T

o
rq

u
e

 r
e
f 
2

 a
c
tu

a
l

M
U

L

A
D

D

S
U

B

M
IN

M
A

X

R
e
f 
1

2
6
.7

2
 T

o
rq

u
e
 r

e
f 
3

 a
c
tu

a
l

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
6

.1
6
 T

o
rq

u
e
 a

d
d
it
iv

e
 1

 s
o
u

rc
e

S
e

le
c
ti
o

n
V

a
lu

e

M
A

X
2
6

.0
8
 M

in
im

u
m

 t
o

rq
u

e
 r

e
f

V
a

lu
e

V
a

lu
e

In
te

rn
a

l 
to

rq
u

e
 l
im

 m
in

M
IN

2
6

.0
9
 M

a
x
im

u
m

 t
o
rq

u
e

 r
e
f

V
a

lu
e

2
6
.7

3
 T

o
rq

u
e
 r

e
f 
4

 a
c
tu

a
l

0
3
.0

1
 P

a
n
e
l 
re

fe
re

n
c
e
 1

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
6
.7

4
 T

o
rq

u
e
 r

e
f 
ra

m
p

 o
u
t

V
a

lu
e

V
a

lu
e

N
e

tw
o
rk

 r
e
f

V
a

lu
e

2
6
.1

5
 L

o
a
d

 s
h
a

re

x

V
a

lu
e

In
te

rn
a

l 
to

rq
u

e
 l
im

 m
a

x
V

a
lu

e

L
o

c
a

l 
c
o
n

tr
o
l

F
ie

ld
b
u

s
:

O
D

V
A

 C
IP
�

V
a

lu
e

V
a

lu
e

N
e
tw

o
rk

 c
o

n
tr

o
l

0
6

.1
6

 b
it
 9

0
6

.1
6

 b
it
 8



Vezérlési lánc diagram   361
Referencia választás nyomaték szabályozó I

2
1

.0
5
 E

m
e
rg

e
n

c
y
 s

to
p

 s
o
u

rc
e
  

 (
I/
O

)

1
9
.1

2
 E

x
t1

 c
o
n
tr

o
l 
m

o
d
e

1

1
9

.1
4
 E

x
t2

 c
o
n
tr

o
l 
m

o
d
e

1

1
9
.1

1
 E

x
t1

/E
x
t2

 s
e

l

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

S
P

E
E

D

P
a

n
e

l 
lo

c
a

l
0

6
.1

6
 b

it
 8

L
a
s
t 
s
p
e

e
d

 a
c
ti
v
e

S
P

E
E

D

0
6

.1
7

 b
it
 5

S
a

fe
 r

e
fe

re
n
c
e

 a
c
ti
v
e

S
C

A
L

A
R

V
a

lu
e

9
9

.0
4
 M

o
to

r 
c
tr

l 
m

o
d

e

S
P

E
E

D

V
a

lu
e

S
a

fe
ty

 f
u

n
c
ti
o

n
 a

c
ti
v
e

1
9

.0
1
 A

c
tu

a
l 
o

p
e

ra
ti
o
n

 m
o
d
e

V
a

lu
e

T
o
 t

o
rq

u
e

 s
e
le

c
to

r

S
e

le
c
ti
o

n

F
ie

ld
b

u
s
:

O
D

V
A

 C
IP
�

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

1
9

.1
6
 L

o
c
a

l 
c
o
n

tr
o
l 
m

o
d

e

S
P

E
E

D

O
R

V
a

lu
e

S
P

E
E

D

0
6

.1
7

 b
it
 6

A
N

D
6
.0

1
 b

it
 0

 O
ff

1
 c

o
n
tr

o
l

6
.0

1
 b

it
 2

 O
ff

3
 c

o
n
tr

o
l

V
a

lu
e

V
a

lu
e



362   Vezérlési lánc diagram
Referencia választás nyomaték szabályozó II

2
6
.4

1
 T

o
rq

u
e
 s

te
p

0

2
6

.4
2
 T

o
rq

u
e
 s

te
p

 e
n
a

b
le

0
1

.0
1
 M

o
to

r 
s
p

e
e
d

 u
s
e

d

3
0
.1

1
 M

in
im

u
m

 s
p
e
e

d

3
0

.1
2
 M

a
x
im

u
m

 s
p
e
e

d

0
2
6

.7
8
 T

o
rq

 r
e

f 
a
d

d
 B

 a
c
tu

a
l

2
6
.2

5
 T

o
rq

u
e
 a

d
d
it
iv

e
 2

 s
o

u
rc

e

S
e

le
c
ti
o

n
2
6
.7

7
 T

o
rq

 r
e
f 

a
d

d
 A

 a
c
tu

a
l

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
6
.7

6
 T

o
rq

u
e

 r
e
f6

 a
c
tu

a
l

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n
V

a
lu

e

2
6

.2
6
 F

o
rc

e
 t
o

rq
u

e
 r

e
f 
a
d

d
 2

 z
e
ro

2
6
.0

1
 T

o
rq

 r
e
f 
to

 T
C

V
a

lu
e

+

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

+

S
p

e
e

d
 

lim
it
a

ti
o

n

S
P

E
E

D

T
O

R
Q

U
E

M
IN

A
D

D

Z
E

R
O

M
A

X

2
6
.7

4
 T

o
rq

u
e
 r

e
f 
ra

m
p
 o

u
t

2
5
.0

1
 T

o
rq

 r
e
fe

re
n
c
e
 s

p
e

e
d
 c

o
n
tr

o
l

V
a

lu
e

0

1
9
.0

1
 A

c
tu

a
l 
o
p

e
ra

ti
o

n
 m

o
d

e
V

a
lu

e

T
o
rq

u
e

 s
e
le

c
to

r

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
6

.7
5
 T

o
rq

u
e
 r

e
f5

 a
c
tu

a
l



Vezérlési lánc diagram   363
Nyomaték korlátozás

3
0

.3
0
 O

v
e
rv

o
lt
a

g
e

 c
o
n

tr
o
l

V
a

lu
e

2
6
.0

1
 T

o
rq

 r
e
f 

to
 T

C
V

a
lu

e

D
C

 v
o
lt
a
g

e

lim
it
e
r

3
0
.3

1
 U

n
d

e
rv

o
lt
a

g
e
 c

o
n

tr
o
l

V
a

lu
e

P
o

w
e

r 
lim

it
e

r
T

o
rq

u
e
 l
im

it
e

r

9
0

.0
1
 M

o
to

r 
s
p
e

e
d

 f
o
r 

c
o
n

tr
o
l

V
a

lu
e

3
0

.2
6
 P

o
w

e
r 

m
o

to
ri
n

g
 l
im

it

3
0
.2

7
 P

o
w

e
r 

g
e
n

e
ra

ti
n
g

 l
im

it

V
a

lu
e

V
a

lu
e

3
0
.1

9
 M

in
im

u
m

 t
o
rq

u
e

3
0

.2
0
 M

a
x
im

u
m

 t
o
rq

u
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
6

.0
2
 T

o
rq

 r
e

f 
u
s
e
d

C
u
rr

e
n
t 
lim

it
e
r

L
o
a
d

 a
n
g

le

lim
it
a

ti
o

n
M

o
to

r 
p
u

ll-
o

u
t

lim
it
a
ti
o
n

3
0
.1

7
 M

a
x
im

u
m

 c
u

rr
e

n
t

V
a

lu
e

3
0

.0
2
 T

o
rq

u
e

 l
im

it
 s

ta
tu

s

T
o
 D

T
C

 c
o
re

V
a

lu
e

3
0
.0

2
 T

o
rq

u
e
 l
im

it
 s

ta
tu

s

B
it
  
N

a
m

e

0
 =

 U
n
d

e
rv

o
lt
a

g
e

1
 =

 O
v
e

rv
o
lt
a
g

e

2
 =

 M
in

im
u
m

 t
o
rq

u
e

3
 =

 M
a

x
im

u
m

 t
o

rq
u

e

4
 =

 I
n
te

rn
a

l 
c
u
rr

e
n
t

5
 =

 L
o
a

d
 a

n
g

le

6
 =

 M
o

to
r 

p
u

ll-
o

u
t

7
 =

 

8
 =

 T
h

e
rm

a
l

9
 =

 S
O

A
 c

u
rr

e
n

t

1
0
 =

 U
s
e
r 

c
u

rr
e

n
t

1
1
 =

 T
h
e

rm
a

l 
IG

B
T

1
2
 =

 

1
3
 =

 

1
4
 =

 

1
5
 =



364   Vezérlési lánc diagram
Nyomaték vezérlés

1
9
.2

0
 S

c
a
la

r 
c
o

n
tr

o
l 
re

fe
re

n
c
e

 u
n
it

S
e

le
c
ti
o

n

T
o
rq

u
e
 c

o
n
tr

o
lle

r

D
T

C
 m

o
to

r 

c
o
n
tr

o
l 

m
o
d
e

S
c
a
la

r 

m
o
to

r 

c
o

n
tr

o
l 

m
o
d
e

rp
m

H
z

V
a

lu
e

2
8

.0
2
 F

re
q
u

e
n
c
y
 r

e
f 
ra

m
p

e
d

2
3
.0

2
 S

p
e
e

d
 r

e
f 

ra
m

p
 o

u
t

V
a

lu
e

9
7

.1
3
 I
R

 c
o

m
p
e

n
s
a
ti
o
n

S
e

le
c
ti
o

n

9
7

.0
6
 F

lu
x
 r

e
fe

re
n

c
e

 s
e

le
c
t

S
e

le
c
ti
o

n

1
.2

4
 F

lu
x
 a

c
tu

a
l 
%

9
7
.0

7
 U

s
e
r 

fl
u
x
 r

e
fe

re
n

c
e

 
S

e
le

c
ti
o

n

9
7
.1

1
 T

R
 t
u

n
in

g
S

e
le

c
ti
o

n

2
6
.0

2
 T

o
rq

 r
e
f 

u
s
e
d

9
7

.0
4
 V

o
lt
a
g
e

 r
e
s
e
rv

e
S

e
le

c
ti
o

n

9
7

.0
5
 F

lu
x
 b

ra
k
in

g
S

e
le

c
ti
o

n

9
7
.1

0
 S

ig
n
a
l 
in

je
c
ti
o
n

S
e

le
c
ti
o

n

D
C

 v
o
lt
a
g

e
 a

c
tu

a
l

1
.1

0
 M

o
to

r 
to

rq
u
e
 %



Vezérlési lánc diagram   365
Frekvencia referencia választás

L
o
c
a
l 
c
o
n

tr
o
l

2
8
.4

1
 F

a
ilu

re
 f
re

q
u
e
n

c
y
 r

e
f

F
re

q
u

e
n
c
y
 r

e
fe

re
n

c
e

 s
a
fe

 c
o
m

m
a

n
d

N
e
tw

o
rk

 c
o
n
tr

o
l

N
e
tw

o
rk

 r
e
fe

re
n
c
e

0
3

.0
1
 P

a
n
e

l 
re

fe
re

n
c
e

 1

C
o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 r

e
f

C
o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 c

o
m

m
a

n
d

M
u
l

A
d
d

S
u
b

M
in

M
a
x

R
e
f 
1

2
8
.9

6
 F

re
q

u
e
n

c
y
 r

e
f7

 a
c
t

V
a

lu
e

2
8
.9

0
 F

re
q

u
e

n
c
y
 r

e
f1

 a
c
t

V
a

lu
e

2
8

.9
2
 F

re
q
u

e
n
c
y
 r

e
f3

 a
c
t

V
a

lu
e

F
ie

ld
b

u
s
:

O
D

V
A

 C
IP
�

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n

2
8

.1
1
 F

re
q
u

e
n

c
y
 r

e
f1

 s
e
le

c
ti
o
n

2
8
.1

2
 F

re
q

u
e

n
c
y
 r

e
f2

 s
e

le
c
ti
o

n

2
8
.1

4
 F

re
q
 r

e
f1

/2
 s

e
le

c
ti
o

n
S

e
le

c
ti
o

n

A
N

D

A
N

D

O
R

P
a

n
e
l 
c
o
m

m
 l
o
s
s
 a

c
ti
v
e

P
a

n
e
l 
a

s
 l
o
c
a
l 
c
o

n
tr

o
l 
d

e
v
ic

e

F
ie

ld
b
u

s
 c

o
m

m
 l
o
s
s
 a

c
ti
v
e

C
o
n

tr
o
l 
fr

o
m

 F
ie

ld
b
u
s
 a

c
ti
v
e

4
9
.0

5
 C

o
m

m
u
n
ic

a
ti
o
n

 l
o

s
s
 a

c
ti
o
n
 =

 S
p
e

e
d
 r

e
f 
s
a
fe

5
0
.0

2
 F

B
A

 A
 c

o
m

m
 l
o
s
s
 f

u
n
c
 =

 S
p
e
e

d
 r

e
f 
s
a
fe

2
8
.2

2
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 s

e
l 
1

2
8
.2

3
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 s

e
l 
2

2
8
.2

4
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 s

e
l 
3

2
8
.2

6
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 1

2
8
.3

2
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 7

2
8
.3

1
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 6

2
8
.2

9
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 4

2
8
.2

7
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 2

2
8
.3

0
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 5

2
8
.2

8
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 3

B
IN

 

T
O

IN
T

S
E

L

b
0

b
1

b
2

0

1
2

3 4 5

6
7

�0

2
8

.9
1
 F

re
q
u

e
n
c
y
 r

e
f2

 a
c
t

S
e

le
c
ti
o

n

2
8
.2

1
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u
e

n
c
y
 f
u
n

c
ti
o
n

S
e

le
c
ti
o

n

2
8
.2

2
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u

e
n
c
y
 s

e
l 
1

2
8
.2

3
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u

e
n
c
y
 s

e
l 
2

2
8
.2

4
 C

o
n

s
ta

n
t 
fr

e
q
u

e
n
c
y
 s

e
l 
3

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

0
6

.1
6

 b
it
 8

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

0
1 2

3

0 IN
T

S
E

L

1 2 3

2
8

.2
6
 C

o
n
s
ta

n
t 
fr

e
q

u
e

n
c
y
 1

2
8

.2
7
 C

o
n
s
ta

n
t 
fr

e
q

u
e

n
c
y
 2

2
8

.2
8
 C

o
n
s
ta

n
t 
fr

e
q

u
e

n
c
y
 3

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

O
U

T

0
6

.1
6

 b
it
 9

2
8
.1

3
 F

re
q
u

e
n

c
y
 r

e
f1

 f
u
n

c
ti
o
n

V
a

lu
e



366   Vezérlési lánc diagram
Frekvencia referencia módosítás

2
8
.5

1
 C

ri
ti
c
a
l 
fr

e
q

u
e
n

c
y
 f
u

n
c
ti
o
n

3
0
.1

3
 M

in
im

u
m

 f
re

q
u
e

n
c
y

3
0
.1

4
 M

a
x
im

u
m

 f
re

q
u
e
n

c
y

2
8

.7
2
 A

c
c
e
le

ra
ti
o
n

 t
im

e
1

2
8
.7

3
 D

e
c
e

le
ra

ti
o

n
 t

im
e
1

2
8
.7

4
 A

c
c
e
le

ra
ti
o
n

 t
im

e
2

2
8

.7
5
 D

e
c
e
le

ra
ti
o
n

 t
im

e
2

2
8
.7

7
 R

a
m

p
 h

o
ld

2
8
.7

8
 R

a
m

p
 o

u
tp

u
t 
b

a
la

n
c
e

2
8
.7

9
 R

a
m

p
 o

u
tp

u
t 

b
a

la
n
c
e
 e

n
a

V
a

lu
e

2
8

.0
1
 F

re
q
u
e

n
c
y
 r

e
f 
ra

m
p

 i
n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

0

2
8

.9
7
 F

re
q
 r

e
f 
u

n
lim

it
e
d
 

2
8
.9

6
 F

re
q

u
e
n

c
y
 r

e
f7

 a
c
t

2
8

.7
6
 R

a
m

p
 i
n
 z

e
ro

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

R
A

M
P

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
8
.7

1
 R

a
m

p
 s

e
t 
s
e
le

c
ti
o
n

 
S

e
le

c
ti
o

n

2
8
.5

2
 C

ri
ti
c
a

l 
fr

e
q
u

e
n
c
y
 1

 l
o

w

S
e

le
c
ti
o

n

2
8
.5

3
 C

ri
ti
c
a
l 
fr

e
q

u
e
n

c
y
 1

 h
ig

h

2
8
.5

4
 C

ri
ti
c
a

l 
fr

e
q
u

e
n
c
y
 2

 l
o

w

2
8
.5

5
 C

ri
ti
c
a
l 
fr

e
q

u
e
n

c
y
 2

 h
ig

h

2
8
.5

6
 C

ri
ti
c
a

l 
fr

e
q
u

e
n
c
y
 3

 l
o

w

2
8
.5

7
 C

ri
ti
c
a
l 
fr

e
q

u
e
n

c
y
 3

 h
ig

h

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

C
R

IT
IC

A
L

F
R

E
Q

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

O
R

0
6

.0
1
 b

it
 6

 R
a

m
p
 i
n
 z

e
ro

V
a

lu
e

V
a

lu
e

2
8
.0

2
 F

re
q

u
e
n

c
y
 r

e
f 
ra

m
p
e

d

0
6

.0
1
 b

it
 4

 R
a

m
p
 o

u
t 
z
e
ro

 
S

e
le

c
ti
o

n
V

a
lu

e

0

O
R

V
a

lu
e

0
6
.0

1
 b

it
 5

 R
a
m

p
 h

o
ld



Vezérlési lánc diagram   367
Folyamat PID alapjel és visszacsatolás forrás választás

4
0

.2
6
 S

e
tp

o
in

t 
m

in

4
0

.2
7
 S

e
tp

o
in

t 
m

a
x

4
0
.1

8
 S

e
tp

o
in

t 
fu

n
c
ti
o
n

4
0

.1
0
 F

e
e

d
b
a

c
k
 f
u

n
c
ti
o
n

4
0
.1

1
 F

e
e
d

b
a

c
k
 f
ilt

e
r 

ti
m

e

4
0

.2
8
 S

e
tp

o
in

t 
in

c
re

a
s
e

 t
im

e

4
0

.2
9
 S

e
tp

o
in

t 
d

e
c
re

a
s
e
 t

im
e

4
0
.1

9
 I
n

te
rn

a
l 
s
e

tp
o
in

t 
s
e
le

c
ti
o
n
 1

V
a

lu
e

4
0
.1

6
 S

e
tp

o
in

t 
1
 s

o
u
rc

e

S
e

le
c
ti
o

n
V

a
lu

e

4
0
.1

7
 S

e
tp

o
in

t 
2
 s

o
u
rc

e

4
0

.2
1
 I

n
te

rn
a
l 
s
e
tp

o
in

t 
1

4
0

.2
2
 I

n
te

rn
a
l 
s
e
tp

o
in

t 
2

4
0

.2
3
 I

n
te

rn
a
l 
s
e
tp

o
in

t 
3

4
0

.2
4
 I

n
te

rn
a
l 
s
e
tp

o
in

t 
4

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

4
0
.3

0
 S

e
tp

o
in

t 
fr

e
e
z
e

 e
n
a
b

le

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

4
0

.0
8
 F

e
e

d
b

a
c
k
 1

 s
o
u
rc

e

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

4
0

.0
9
 F

e
e

d
b

a
c
k
 2

 s
o
u
rc

e

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

4
0
.0

2
 F

e
e
d

b
a

c
k
 a

c
tu

a
l 
v
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

M
u
l

A
d
d

Fe
ed

ba
ck

 1

A
D

D

S
U

B

M
U

L

D
IV

M
IN

M
A

X

A
VE a a-

b

a+
b

a 
+ 

 b

4
0
.2

5
 S

e
tp

o
in

t 
s
e

le
c
ti
o

n

M
u
l

A
d
d

Se
tp

oi
nt

 1
 / 

2

A
D

D

S
U

B

M
U

L

D
IV

M
IN

M
A

X

A
VE a a-

b
a+

b
4
0
.2

0
 I
n

te
rn

a
l 
s
e

tp
o
in

t 
s
e

le
c
ti
o

n
 2

S
e

le
c
ti
o

n

4
0
.0

6
 P

ID
 s

ta
tu

s
 w

o
rd

: 
 b

it
 4

 P
ID

 s
le

e
p

 m
o

d
e

4
0

.4
5
 S

le
e

p
 b

o
o

s
t 

ti
m

e
V

a
lu

e

4
0
.4

6
 S

le
e

p
 b

o
o
s
t 
s
te

p
V

a
lu

e

0

R
A

M
P

4
0

.0
3
 S

e
tp

o
in

t 
a

c
tu

a
l 
v
a
lu

e

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

a 
+ 

 b

+
V

a
lu

e

P
u
ls

e

Z
-1

N
o

te
! 
P

ro
c
e
s
s
 P

ID
 p

a
ra

m
e
te

r 
s
e
t 

2
 i
s
 a

ls
o
 a

v
a
ila

b
le

. 
S

e
e
 p

a
ra

m
e
te

r 
g

ro
u
p
 4

1
.

V
a

lu
e



368   Vezérlési lánc diagram
Folyamat PID szabályozó

4
0

.3
2
 G

a
in

4
0
.3

6
 O

u
tp

u
t 
m

in

4
0
.3

7
 O

u
tp

u
t 
m

a
x

4
0
.4

3
 S

le
e
p
 l
e

v
e

l

4
0

.4
4
 S

le
e

p
 d

e
la

y

4
0

.4
7
 W

a
k
e

-u
p
 d

e
v
ia

ti
o

n

4
0

.4
8
 W

a
k
e

-u
p
 d

e
la

y

1 -1

4
0
.3

4
 D

e
ri

v
a

ti
o

n
 t

im
e

4
0
.3

5
 D

e
ri
v
a
ti
o
n
 f

ilt
e

r 
ti
m

e

4
0

.3
3
 I
n

te
g
ra

ti
o
n

 t
im

e

4
0
.1

5
 O

u
tp

u
t 

b
a

s
e

4
0

.1
4
 S

e
tp

o
in

t 
b

a
s
e

4
0

.5
1
 T

ri
m

 m
o

d
e

3
0
.1

2
 M

a
x
im

u
m

 s
p
e

e
d

3
0
.1

4
 M

a
x
im

u
m

 f
re

q
u
e
n

c
y

4
0
.5

2
 T

ri
m

 s
e

le
c
ti
o

n

4
0

.5
4
 T

ri
m

 m
ix

1

4
0

.5
3
 T

ri
m

m
e

d
 r

e
f 
p
o

in
te

r

+
x

V
a

lu
e

V
a

lu
e

S
e

le
c
ti
o

n
S

e
le

c
ti
o

n

V
a

lu
e

-

V
a

lu
e

x

4
0

.3
1
 D

e
v
ia

ti
o
n
 i
n
v
e
rs

io
n

4
0
.0

3
 S

e
tp

o
in

t 
a
c
tu

a
l 
v
a
lu

e
V

a
lu

e

4
0

.0
2
 F

e
e
d
b

a
c
k
 a

c
tu

a
l 
v
a
lu

e

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

-
S

c
a

le

V
a

lu
e

V
a

lu
e

4
0

.4
2
 S

le
e

p
 e

n
a

b
le

S
e

le
c
ti
o

n

4
0
.0

1
 P

ro
c
e
s
s
 P

ID
 a

c
tu

a
l 
v
a
lu

e

V
a

lu
e

4
0
.3

8
 O

u
tp

u
t 
fr

e
e

z
e

 e
n
a

b
le

S
e

le
c
ti
o

n

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

x Sl
ee

p 
Fu

nc
tio

n

4
0
.4

1
 S

le
e
p
 m

o
d
e

S
e

le
c
ti
o

n
V

a
lu

e

0

4
0

.4
0
 D

e
a
d

 b
a
n
d

 d
e
la

y

4
0
.3

9
 D

e
a
d
 b

a
n
d

 r
a
n
g

e

4
0
.5

6
 C

o
rr

e
c
ti
o
n

 s
o
u

rc
e

S
e

le
c
ti
o

n

4
0

.4
9
 T

ra
c
k
in

g
 m

o
d
e

S
e

le
c
ti
o

n

4
0
.5

0
 T

ra
c
k
in

g
 r

e
f 
s
e
le

c
ti
o
n

x

4
0

.5
5
 T

ri
m

 a
d
ju

s
t

V
a

lu
e

3
0

.2
0
 M

a
x
im

u
m

 t
o
rq

u
e

 1

V
a

lu
e

(r
a

n
g

e
 0

..
.1

)

V
a

lu
e

V
a

lu
e

4
0
.0

5
 T

ri
m

 o
u
tp

u
t 
a
c
tu

a
l 
v
a
lu

e

V
a

lu
e

4
0
.0

3
 S

e
tp

o
in

t 
a
c
tu

a
l 
v
a
lu

e

V
a

lu
e

T
R

IM
 F

U
N

C
T

IO
N

P
R

O
C

E
S

S
 P

ID
 F

U
N

C
T

IO
N

P
ID

V
a

lu
e

V
a

lu
e

V
a

lu
e

4
0
.0

4
 D

e
v
ia

ti
o

n
 a

c
tu

a
l 
v
a

lu
e

x

C
o
m

p

4
0
.0

6
 P

ID
 s

ta
tu

s
 w

o
rd

P
ro

c
e
s
s
 

P
ID

s
ta

tu
s

V
a

lu
e

4
0

.0
7
 P

ID
 o

p
e
ra

ti
o
n
 m

o
d

e
V

a
lu

e

4
0

.5
7
 S

e
l 
b
e

tw
e
e

n
 s

e
t1

 s
e

t2
V

a
lu

e

P
ID

 o
u
tp

u
t

S
e

le
c
ti
o

n

D
ir
e

c
t

P
ro

p
o

rt
io

n
a
l

C
o
m

b
in

e
d

O
ff

Z
-1

N
o

te
! 
P

ro
c
e
s
s
 P

ID
 p

a
ra

m
e
te

r 
s
e
t 

2
 i
s
 a

ls
o
 a

v
a
ila

b
le

. 
S

e
e
 p

a
ra

m
e
te

r 
g

ro
u
p
 4

1
.

V
a

lu
e



Vezérlési lánc diagram   369
Master/Follower kommunikáció I (Master)

S
ig

n
a
l 
s
e

le
c
ti
o

n
 f

o
r 

M
a

s
te

r’
s
 b

ro
a

d
c
a
s
t 
m

e
s
s
a
g

e

F
o

llo
w

e
r 

n
o

d
e

 2
 r

e
c
e
iv

e

6
2
.2

8
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 2
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 1

6
2
.2

9
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 2
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 2

6
2
.3

0
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 2
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 3

D
S

4
4

.1

D
S

4
4

.2

D
S

4
4

.3

D
a

ta
s
e
t

re
c
e

iv
e

M
F

 l
in

k

F
o

llo
w

e
r 

n
o

d
e

 3
 r

e
c
e
iv

e

D
S

4
6

.1

D
S

4
6

.2

D
S

4
6

.3

D
a

ta
s
e
t

re
c
e

iv
e

M
F

 l
in

k

F
o

llo
w

e
r 

n
o

d
e

 4
 r

e
c
e
iv

e

D
S

4
8

.1

D
S

4
8

.2

D
S

4
8

.3

D
a

ta
s
e
t

re
c
e

iv
e

M
F

 l
in

k

6
2
.3

1
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 3
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 1

6
2
.3

2
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 3
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 2

6
2
.3

3
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 3
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 3

6
2
.3

4
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 4
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 1

6
2
.3

5
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 4
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 2

6
2
.3

6
 F

o
llo

w
e
r 

n
o
d
e

 4
 r

e
c
e
iv

e
d

 d
a
ta

 3

S
e

le
c
ti
o

n
6

2
.0

4
 F

o
llo

w
e
r 

n
o

d
e

 2
 d

a
ta

 i
n
 1

S
e

le
c
ti
o

n
6
2

.0
5
 F

o
llo

w
e

r 
n
o

d
e
 2

 d
a
ta

 i
n
 2

S
e

le
c
ti
o

n
6
2

.0
6
 F

o
llo

w
e

r 
n
o

d
e
 2

 d
a
ta

 i
n
 3

S
e

le
c
ti
o

n
6

2
.0

7
 F

o
llo

w
e
r 

n
o

d
e

 3
 d

a
ta

 i
n
 1

S
e

le
c
ti
o

n
6
2

.0
8
 F

o
llo

w
e

r 
n
o

d
e
 3

 d
a
ta

 i
n
 2

S
e

le
c
ti
o

n
6
2

.0
9
 F

o
llo

w
e

r 
n
o

d
e
 3

 d
a
ta

 i
n
 3

S
e

le
c
ti
o

n
6

2
.1

0
 F

o
llo

w
e
r 

n
o

d
e

 4
 d

a
ta

 i
n
 1

S
e

le
c
ti
o

n
6
2

.1
1
 F

o
llo

w
e

r 
n
o

d
e
 4

 d
a
ta

 i
n
 2

S
e

le
c
ti
o

n
6
2

.1
2
 F

o
llo

w
e

r 
n
o

d
e
 4

 d
a
ta

 i
n
 3

D
S

4
1

.1

D
S

4
1

.2

D
S

4
1

.3

M
F

 l
in

k
6

1
.0

1
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 o
u

t 
1

 
S

e
le

c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

6
1
.0

2
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 o
u

t 
2

 

6
1
.0

3
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 o
u

t 
3

 

6
1
.2

5
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 1
 t

o
 t
ra

n
s
m

it

6
1

.2
6
 M

F
/D

2
D

  
d
a
ta

 2
 t
o
 t

ra
n

s
m

it

6
1
.2

7
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 3
 t

o
 t
ra

n
s
m

it

D
a

ta
s
e
t

tr
a
n

s
m

it

M
a
s
te

r 

s
e

tu
p

c
o

n
fi
g
 

M
F

 l
in

k

G
ro

u
p

 6
0



370   Vezérlési lánc diagram
Master/Follower kommunikáció II (Follower)

S
ig

n
a
l 
s
e

le
c
ti
o
n
 f

o
r 

M
a

s
te

r’
s
 r

e
a
d

 r
e
q

u
e
s
t

6
0

.0
8
 M

F
 c

o
m

m
 l
o
s
s
 t

im
e
o
u

t

6
0
.0

9
 M

F
 c

o
m

 l
o
s
s
 c

tr
l

F
o
llo

w
e
r 

re
c
e
iv

e

6
2
.2

5
 M

F
/D

2
D

 r
e
c
e
iv

e
d
 d

a
ta

 1

6
2
.2

6
 M

F
/D

2
D

 r
e
c
e
iv

e
d
 d

a
ta

 2

6
2
.2

7
 M

F
/D

2
D

 r
e
c
e
iv

e
d
 d

a
ta

 3

D
S

4
1

.1

D
S

4
1

.2

D
S

4
1

.3

D
a
ta

s
e
t

re
c
e
iv

e

x
3
.1

3
 M

F
 o

r 
D

2
D

 r
e

f1

6
0
.1

0
 M

F
 r

e
f1

 t
y
p
e

S
e

le
c
ti
o

n

R
e

f1
 s

c
a
lin

g

M
F

 l
in

k

D
S

4
x
.1

D
S

4
x
.2

D
S

4
x
.3

M
F

 l
in

k
6
1

.0
1
 M

F
/D

2
D

 d
a

ta
 o

u
t 

1
 

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

S
e

le
c
ti
o

n

F
o

llo
w

e
r 

s
e
tu

p

c
o
n

fi
g

 

M
F

 l
in

k

G
ro

u
p
 6

0

6
1

.0
2
 M

F
/D

2
D

 d
a

ta
 o

u
t 

2
 

6
1

.0
3
 M

F
/D

2
D

 d
a

ta
 o

u
t 

3
 

S
e

le
c
ti
o

n

6
2
.0

1
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 i
n
 1

 =
 C

W
 1

6
 b

it

S
e

le
c
ti
o

n

6
2
.0

2
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 i
n
 2

 =
 R

e
f 
1

 1
6
b

it

S
e

le
c
ti
o

n

6
2
.0

3
 M

F
/D

2
D

 d
a
ta

 i
n
 3

 =
 R

e
f 
2

 1
6
b
it

D
ri
v
e

C
o
n
tr

o
l

lo
g

ic

4
6
.0

1
 S

p
e

e
d

 s
c
a
lin

g

4
6

.0
2
 F

re
q
u

e
n
c
y
 s

c
a
lin

g

4
6
.0

3
 T

o
rq

u
e

 s
c
a
lin

g

4
6

.0
4
 P

o
w

e
r 

s
c
a
lin

g

x
3
.1

4
 M

F
 o

r 
D

2
D

 r
e

f2

6
0

.1
1
 M

F
 r

e
f2

 t
y
p
e

S
e

le
c
ti
o

n

R
e
f2

 s
c
a
lin

g
4

6
.0

1
 S

p
e

e
d

 s
c
a

lin
g

4
6

.0
2
 F

re
q
u
e

n
c
y
 s

c
a

lin
g

4
6
.0

3
 T

o
rq

u
e

 s
c
a

lin
g

4
6

.0
4
 P

o
w

e
r 

s
c
a

lin
g

6
1

.2
5
 M

F
/D

2
D

 d
a

ta
 1

 t
o

 t
ra

n
s
m

it

6
1
.2

6
 M

F
/D

2
D

  
d

a
ta

 2
 t

o
 t
ra

n
s
m

it

6
1

.2
7
 M

F
/D

2
D

 d
a

ta
 3

 t
o

 t
ra

n
s
m

it



További információk

Termék és szerviz információk

A termékkel kapcsolatos kérdéseivel keresse az ABB helyi képviseleteit. Az 
értékesítési irodák és szervizek elérhetőségét a www.abb.hu/drives honlapon, az 
Értékesítő, támogató és szerviz hálózat menüpont alatt találja.

Termék tréningek

Az ABB termékekkel kapcsolatos oktatásokról a www.abb.hu/drives honlapon, a 
Képzések menüpont alatt tájékozódhat.

Visszajelzések ABB hajtások gépkönyveiről

Szívesen fogadjuk visszajelzéseit, hozzászólásait gépkönyveinkről. Látogasson a 
www.abb.hu/drives honlapra és válassza a Dokumentum könyvtár - Visszajelzés 
kisfeszültségű AC hajtásokról menüpontot.

Letölthető dokumentumok az Internetről

Termékeinkhez kapcsolódó gépkönyveket és egyéb dokumentumokat megtalálhatja

az interneten PDF formátumban. Látogasson a www.abb.hu/drives honlapra és 
válassza a Dokumentum könyvtár menüpontot. Böngészhet a dokumentumok 
között, vagy a megadott kritériumok alapján (pl.: dokumentum azonosító) az Önnek 
szükséges dokumentumokra szűrhet.
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