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Piktogramy 
 
 
 
 

 
Ważna wskazówka! Koniecznie zwrócić uwagę. Nie zwrócenie 
uwagi może spowodować błędne funkcjonowanie lub 
uszkodzenie.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Niebezpieczeństwo związane w z napięciem elektrycznym! 
Zagrożenie życia w przypadku niewłaściwego postępowania!  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Użyteczne wskazówki, pomysły. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 


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1 Ważne wskazówki 
  

1.1 Wskazówki dot. bezpieczeństwa 
 
 Podczas pracy prostowniki mogą posiadać zgodnie z rodzajem swojego zabezpieczenia 

powierzchnie przewodzące prąd, niezabezpieczone, lub też gorące.  
 

 W przypadku niedozwolonego usunięcia części obudowy, niefachowego użycia, niewłaściwej 
instalacji lub obsługi, istnieje niebezpieczeństwo śmierci lub ciężkich ubytków na zdrowiu lub szkód 
materialnych. 

  
 Wszystkie prace wykonywane w celu transportowania, instalacji i uruchomienia oraz utrzymania 

powinny być wykonywane przez wykwalifikowanych fachowców.  
 

 Wykwalifikowanymi fachowcami w sensie niniejszych podstawowych wskazówek dotyczących 
bezpieczeństwa są osoby, które zapoznały się z ustawieniem, montażem, uruchomieniem i 
użytkowaniem tego produktu i posiadają odpowiednie do tych czynności kwalifikacje. 

  
 Prostowniki są komponentami, które przeznaczone są do zamontowanie do urządzeń i maszyn 

elektrycznych. Użytkowanie, tzn. rozpoczęcie odpowiedniej pracy, dozwolone jest tylko przy 
zachowaniu wytycznych EMV (89/336/EWG). 
 

 Dane techniczne oraz dane dotyczące warunków przyłączenia należy pobrać z tabliczki 
znamionowej i dokumentacji oraz koniecznie ich przestrzegać. 

 
 

1.2 Wyposażenie dodatkowe starych urządzeń 
 
Jeśli zamierzaliby Państwo wyposażyć swoje stare urządzenie w przetwornicę frekwencyjną, to proszę 
się  dowiedzieć u swojego dostawcy silnika, czy ten stary silnik posiada już izolację uzwojenia, która 
nadaje się do zastosowania falownika. 
 
W przypadku silników, które pierwotnie nie były pomyślnego zastosowaniu falownika, zalecamy 
zainstalowanie dodatkowego zewnętrznego dławika. W przypadku wątpliwości prosimy zwrócić się z 
zapytaniem do nas. Chętnie Państwu pomożemy. 
 
 

1.3 Montaż urządzenia 
 
Proszę zwrócić szczególną uwagę zwłaszcza na to, żeby przewody sygnałowe i elektryczne ani się nie 
krzyżowały, ani nie przebiegały równolegle do siebie w tych samych kanałach przewodów. zaleca się 
rozdzielenie miejscowe ze względów EMV, w celu wykluczenia ewentualnych wpływów 
zakłóceniowych. 
 
W celu zastosowania urządzeń typu F1-F7 poza szafą sterowniczą otrzymacie Państwo u nas 
pasujące przykrywki zacisków z odciążeniem ciągu. W innych przypadkach przykrywa zacisków z 
odciążeniem ciągu występuje w standardzie. 
 
Dla bezpiecznej eksploatacji poza szafą sterową niezbędny jest montaż opcjonalnie dostępnych 
przykrywek zacisków.  
Proszę zamontować opornik hamowania poza szafą sterowniczą, aby nie obciążać zainstalowanej w 
niej elektroniki niepotrzebnym ciepłem.  
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1.4 Instalacja opornika hamowania  
 
Ostrzeżenie ! 
 
Opornik hamowania emituje energię cieplną, z tego powodu może być instalowany tylko w obszarze 
nie palnych powierzchni. Nad opornikiem nie mogą znajdować się łatwopalne materiały. Trzeba na  to 
szczególnie zwrócić uwagę podczas montażu urządzeń z zintegrowanym opornikiem hamowania!        
W celu zapewnienia odpowiedniej wentylacji należy pozostawić nad i pod urządzeniem wolną 
przestrzeń wynoszącą  minimum 50 cm. 
 
Opornik hamowania należy tak zamontować, by wyjście kabla znajdowało się z boku urządzenia. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Jeśli powyższe wskazówki nie będą przestrzegane, istnieje  ZAGROŻENIE POŻAREM! 
 
Zaleca się użycie oporników hamowania z integrowanym nadzorem temperatury.  
Są one dostępne w RST . 
 
W tym przypadku propozycja podłączenia wygląda następująco: 
 
 



b
rw

_
u
e

b
2
.s

kd

25 (DigIn 2)

20 (+24V)

+

RB

PE

 
 
W urządzeniach z zintegrowanym opornikiem hamowania jak i opornikach zewnętrznych z 
dopuszczalnymi czasami załączeń > 20% ewent. wyższą wydajnością nadzór ten jest już przewidziany 
fabrycznie. Szczegółowe informacje na ten temat można znaleźć  w rozdziale 4.2.1.5   
 


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1.5 Wentylacja wewnątrz szafy sterowania 
 
W celu zapewnienia wystarczającej wymiany powietrza, należy pod i nad przetwornicą pozostawić 
przynajmniej 10 cm wolnej przestrzeni.  
 
Proszę wykonać poza tym w podłodze szafy sterowniczej oraz jej pokrywie otwory wentylacyjne., np. 
wykorzystując blachę z otworami, którą zaoferują producenci szaf sterowniczych do Państwa modelu. 
Wspomaga to wymianę powietrza z powietrzem zewnętrznym i zapobiega także w sezonie przegrzanie 
się elektroniki. W razie potrzeby należy zamontować w szafie sterowniczej dodatkową wentylację. 
 
Temperatura wewnątrz szafy sterowniczej nie może przekroczyć 50°C; w przypadku wyższych 
temperatur w razie nieprawidłowego działania elektroniki, może wystąpić odmowa przejęcia gwarancji.  
 
Falowniki z zintegrowanym opornikiem hamowania mogą być montowane jedynie poza szafą 
rozdzielczą. Obowiązują wskazówki bezpieczeństwa z  punktu 1.4  
 
Dane dotyczące straty mocy urządzeń znajdziecie Państwo w punkcie 3. 
 

1.6 Okablowanie cewki zapadkowej 
 
W celu uniknięcia indukcyjnych najwyższych wartości napięcia podczas włączenia styczników powinni 
Państwo w zasadzie okablować te cewki zapadkowe albo warystorem albo ogniwami RC.  
 

1.7 Płyta montażowa styczników 
 
 Płyta montażowa musi być dobrze uziemiona  
 
 W przypadku bardzo dużych mocy urządzenia, gdzie poprzez włączenie styczników powstają 

znaczne mechaniczne wibracje wewnątrz szafy sterowniczej, powinni Państwo zamontować te 
styczniki poprzez łącznik gumowo metalowy w celu ich stłumienia.  

 

1.8 Uziemienie 
 
 W przypadku wszystkich połączeń znajdujących się poza szafą rozdzielczą proszę używać 

zasadniczo kabli i przewodów ekranowanych,  czyli: 
- kabla silnika 
- kabla nadajnika impulsów 
- kabla do opornika hamowania  
- kabla do opornika oporności właściwej rosnącej wraz z temp.    silnika ( jeżeli podłączony jest do 
falownika)  

 
 Kabel generatora impulsów musi być ekranowany aż do odpowiedniej wtyczki w falowniku 

częstotliwości.  
 Kabel silnika powinien być ułożony możliwie z dala od innych kabli. 
 Do stworzenia uziemienia ekran kabli musi być przymocowany do płyty głównej PE za pomocą 

obejm metalowych. Ekrany kabli muszą być mocno przytwierdzone do metalowej obejmy. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  PE- potencjał       Szyna metalowa  
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1.9 Wyłącznik różnicowoprądowy  (wyłączniki FI) 
 
 Winda nie powinna być zasilana poprzez wyłącznik różnicowoprądowy (wyłącznik FI), ponieważ 

prąd odprowadzany znajdujący się w filtrze przeciwzakłóceniowym kondensatorów mógłby 
aktywować ten wyłącznik. Gdyby na wskutek właściwości urządzenia konieczne okazało by się 
zainstalowanie wyłącznika FI, to należy stosować jedynie urządzenia uniwersalne (typ B) zgodnie z 
normą DIN-VDE 0644-100.  

 

1.10 Termistor Silnika (opornik o oporności właściwej rosnącej wraz z 
temperaturą)   

 
Możliwość wykorzystania termistora silnika (PTC) określa urządzenie. Aktywacja musi nastąpić w 
Menu ( zobacz rozdział 8.7 ) standardowo ta funkcja jest nieaktywna.   
 
 

1.11 Wyłącznik zabezpieczający silnik 
 
Wyłączniki zabezpieczające silnik w przypadku wind z regulacją są nieodpowiednie i  w związku z tym 
nie powinno się ich instalować. 
  
 

1.12  Oddziaływania wsteczne w sieci 
      

       
 W celu optymalizacji możliwego oddziaływania wstecznego w sieci, szczególnie w połączeniu z 
napędami grupowymi, zalecamy wbudowanie trójfazowych dławików kompensujących. Można je 
otrzymać na zapytanie w firmie RST Elektronik. 
 
 

1.13 Kompensacja prądu biernego 
 
Kondensatory do kompensacji prądu biernego bezpośrednio przy zaciskach silnika niszczą 
przetwornicę częstotliwości, ponieważ poprzez wysoką częstotliwość przy włączaniu tworzą swego 
rodzaju krótkie spięcie. 
 
Czynności kompensacyjne należy przeprowadzać, jeśli w ogóle, zawsze przy włączniku głównym 
budynku, nigdy w maszynowni.  
 
 

2 Gwarancja 
 
Gwarancja i roszczenia gwarancyjne uregulowane są w naszych warunkach ogólnych. Roszczenia 
wychodzące poza te warunki wymagają osobnego uzgodnienia. 
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3 Dane techniczne 
 
Zmiany techniczne zastrzeżone. 
 
 

3.1 Podłączenie do sieci  
 

 

3.2 Wielkości budowane : 
 

Przetwornica częstotliwości 

Moc silnika Strata 
mocy 

Opornik 
hamowania 
 

Typ I
N

/I
max

 in [A]
eff 

P w [kW]   (przy sieci  
400V ) 

w [W] W Ω] 
(ED = 20%, SD 
= 120s) 

1 8 / 16 ok. 4 155 68 
2 12 / 24 ok. 5,5 215 47 
3 16 / 32 ok. 7,5 270 33 
4 24 / 48 ok. 11 430 22 
5 32 / 64 ok. 15 600 18 
6 40 / 80 ok. 18,5 800 15 
7 48 / 96 ok. 22 1000 12 
8 60 / 120 ok. 30 1200 9 
9 75 / 150 ok. 37 1480 7,2 
10 90 / 180 ok. 45 1800 6 
11 110 / 208 ok. 55 2200 4,8 

Napięcie 
L1, L2, L3 

180V...480V Wielkość 1-7 

180V...480V Wielkość 8-11 

180V...550V Wielkość 10+11 ( opcja) 

Częstotliwość 50...60H z  

Napięcie  
Podłączenie wentylatora 

230V+ -10% 
50...60 Hz 

Wielkość wentyl.  6-11 

Zabezpieczenie/ 
maksymalny przekrój 
zacisków  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Wielkość 1 10A ,  10 mm2 

Wielkość 2+3 16A obciążalność,  10 mm2 

Wielkość4 25A obciążalność,  10 mm2 

Wielkość5 35A obciążalność,  10 mm2 

 
Wielkość6 

40A obciążalność,  10 mm2 

Wielkość7 50A obciążalność,  16 mm2 

Wielkość8 63A obciążalność,  35 mm2 

Wielkość9 80A obciążalność,  35 mm2 

Wielkość10 100A obciążalność,  50 mm2 

Wielkość11 125A obciążalność,  50 mm2 
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Wskazówki :  
 
Przy prędkościach jazd > 1,6 m/s i/lub jazd > 30 sekund należy stosować oporniki hamowania z 
większą wydajnością ewentualnie dłuższym czasem załączania (ED) !  
 
Przy instalacji oporników hamowania należy zwrócić uwagę na stopień aktywności urządzenia, który 
ma tutaj decydujące znaczenie. Wykazane oporniki hamowania są przystosowane do użytku 
standardowego. Bardziej zaawansowane rozwiązania dopasowane do danego urządzenia otrzymacie 
Państwo na zapytanie.  
 
 

3.3 Temperatura otoczenia 
 

Dopuszczalna temperatura 
otoczenia 

10...50 °C  

Relatywna wilgotność powietrza 90% zawilgocenie nie dopuszczalne 
Wysokość montażu (ponad NN) 2000 Od 1000m spadek wydajności 

o 1 % na każde 100 m 
 

 

3.4 Częstotliwość załączania  napięcia  
 
Maksymalnie dopuszczalne są  3 załączenia na minutę.  
 
Wyższe wartości mogą doprowadzić do uszkodzenia falownika ! 


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3.5 Wejścia / wyjścia  
 

Wejścia cyfrowe- i analogowe 

Wejście cyfrowe 1 +24V+-10% 
10 mA 

Programowalne  
( s. Punkt 8.7.4) 

Wejście cyfrowe  2 Zasilanie awaryjne ( s. Punkt 9) 
Wejście cyfrowe  3 
Wejście analogowe   + 10 V Analogowy pomiar obciążenia 
Rozkazy jazdy +24V+-10% 

 10mA 
V0, V1, V2, V3, V4, VN 

Sygnały kierunku R0, RU 
Zwolnienie regulatora GS 
 
 
    Wyjścia Cyfrowe – i wyjścia przekaźników  
 
 
 
Przekaźnik TÜ 
 
 
 
 

 
 

Maksymalny prąd załączania * 
250V~ / 8A 
24V- / 8A 

                 48V- / 0,8A 
 

 
 
 
 
Meldunek błędu 
 

Przekaźnik EÜ                   +24V/50mA 
  

Nadzór dojazdu 

Przekaźnik ZB  +24V/50mA Wysterowanie hamulca 
Przekaźnik ZS                   +24V/50mA  Wysterowanie stycznika jazdy 

ewent. Sygnał    „Silnik pod 
napięciem” 

Wyjście cyfrowe BÜ                  +24V/50 mA Nadzór opóźnienia 
 
 
Nadajnik impulsów 
Napięcie zasilające 5V+- 5% 

15V +-10% 
Maksymalny prąd  
Wyjściowy Imax = 150 mA 

TTL (5V) 500-4096 
Impulsy, ustawiane 
bezstopniowo     

nmax = 300rpm 

HTL(+15V) Liczba kreskowa <=2048: 
nmax = 3000 rpm 

Liczba kreskowa >2048: 
nmax =1500  rpm 

 

Sinus ( 1Vss) 

 
 
 
Wyjścia w sterowaniu dla odwzorowania szybu 
Odwzorowanie szybu A +15V/ 30mA 

 
 
(+5V opcja) 

Sygnał nadajnika inkrementalnego 
A odsprzężony 

Odwzorowanie szybu B Sygnał nadajnika inkrementalnego 
B odsprzężony 

 

Wejście  

Gniazdo do podłączenia 
termistora 

Punkt podłączenia  
Ok. 3 kOhm   

Standardowy -termistor 

 
 Dane służą tylko obciążeniom podanym w omach. 

 
Jeżeli obciążenia indukcyjne są przełączane za pomocą kontaktów przekaźnikowych, muszą być 
zaopatrzone w łącze zabezpieczające (RC-Glied, dioda przeciwprzepięciowa). W innym przypadku 
powstające ładunki mogą doprowadzić do przedwczesnego zamknięcia kontaktów przekaźnikowych. 
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3.6 Opcje urządzenia  
 
3.6.1 Opcjonalna płyta służąca do pracy z nadajnikami sinusowymi 
 
Do pracy z nadajnikami sinusowymi potrzebne są dodatkowe układy w falowniku. Przed wysyłką 
urządzeń, są przez firmę RST instalowane i programowane.   
 
 
3.6.2 Opcjonalna płyta pod port USB. 
 
Za pomocą tej opcji USB-Stick może być użyty, jako pamięć. Należy zwrócić uwagę, że dostępne w 
handlu przenośne pamięci  USB- ( Sticks ) różnią się między sobą właściwościami,  z tego powodu nie 
można zagwarantować poprawnej pracy z każdym z nich. RST dysponuje odpowiednimi pamięciami. 
 
Następujące funkcje są wspierane: 
 

 Zapisywanie/ wczytywanie parametrów falownika na pamięć USB. 
 Zapisywanie danych o krzywych wszystkich jazd. 
 

Szczególnie ostatnia funkcja jest bardzo pomocnicza do znajdowania rzadkich błędów.  Poprzez 
program do ustawiania  "PowerControl32" można analizować zapisane jazdy.  
 
Dla tej opcji istnieje oddzielny opis w rozdziale 13.2. 
 
 
 
3.6.3 Wyświetlacz zewnętrzny 
 
Za pomocą tej opcji  falownik może być zdalnie sterowany. Podłączenie  następuje poprzez interfejs 
RS485-. Jeżeli falownik jest sterowany przez  DCP, nie można podłączyć zewnętrznego ekranu 
ponieważ dostępny jest tylko jeden interfejs RS485 ! 
 
 
3.6.4 RS422-Przekształtnik  dla wyjść odwzorowania szybu 
 
Za pomocą tej opcji  dwa sygnały  odwzorowania szybu +15 V na wyjściach falownika zostają 
przekształcone w sygnały różnicowe RS422. 
 
3.6.5 Moduł przekaźnika RM3  
 
Sterownik podstawowy Basiscontroller 4 (Płytka Nr. 4.153.xx) posiada standardowo tylko jeden 
przekaźnik, który służy do  sygnalizacji  zakłóceń regulatora. Jeżeli są potrzebne dalsze wolne od 
potencjału  kontakty przekaźnikowe, to musi być zastosowany moduł  RM3.  
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3.7 Zakres dostawy/ wyposażenie 
 

 
Falownik z zintegrowanym filtrem sieciowym Standardowy zakres dostawy 
Opis urządzenia 
Odciążenie ciągu IMD1..5 
Odciążenie ciągu Q8..Q11 Wyposażenie, musi być zamówione oddzielnie 

 
 
 
 
 
 

Odciążenie ciągu IMD6 ..7 

Odciążenie ciągu F1 ..F7 

Opornik hamowania 
Dławik -wejściowy  sieciowy 
Dławik –wyjściowy 
USB-Host 
 
Płyta nadajnika sinus  

Moduł przekaźnika RM3 

Pokrywa zacisków sieciowych dla IMD 

  
Program do konfiguracji Power - Control Do ściągnięcia ze strony : 

www.rst-elektronik.de 
  

 
Wskazówka : Jeżeli falownik jest montowany poza szafą rozdzielczą, proponujemy zamówienie 
odciążenia ciągu ( wyposażenie F1...F7 ) ! 
 
 
 

3.8 Wymiary 
 
 
Falownik 

Wymiary w mm 
( Wysokość x Szerokość x Głębokość 

FRC-F1 358x266x200 
FRC-F2 358x266x200 
FRC-F3 358x266x200 
FRC-F4 358x266x200 
FRC-F5 421x330x221 
FRC-F6 421x330x221 
FRC-F7 537x330x221 
FRC-8 641 x 322 x 270 
FRC-9 641 x 322 x 270 
FRC-Q10 765x625x314 
FRC-Q11 765x625x314 

  IMD1-5 358 x 186 x 220 
  IMD6-7 456 x 330 x 221 
 
 
 
Dokładniejsze rysunki z wymiarami znajdziecie Państwo na następnych stronach. 
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All dimensions in mm
Weight:     appr. 25 kg

Specification subject to change without notice

221

Alle Abmessungen in mm
Gewicht:     ca. 25 kg

Technische Änderungen vorbehalten

L3L2L1

285

330

Tannenstr.11   D-74229 Oedheim

FRC-F7

Änd.Nr.Rev.Index
31

Bearb. 25.09.03

NameFreigabe

Gepr.
Norm

DIN ISO
2768m

Datum

PE

17

52

16

51

22.5

PE U V W

Anschlüsse RB, + und - führen nach
dem Ausschalten noch Spannung!
Wartezeit: 3 Minuten

Enc. /B

Enc. /A

DigIn 2

AnaIn 1

DigIn 1

UniIn 1

+24V ext.

Enc. A

Enc. B

TM
S -

TM
S+

GND

+5V+15V

RS485 B

RS485 Z
RS485 Y

RS485 A

B Out

A Out

-15V

GND ext.

GND ext.

DigOut 3

DigOut 2

DigOut 1

(n.c.)

GND ext.

66

68

63

32

30

33

31

67

62 28 27

64 29 23

25

60

GND

36 35

65 61

21

56

24

59 58

22

GS
V3

18

53

V4

19

54

20

55

V2
RO

- + RB

230V, 50/60Hz

7.183.31

Do not touch the connectors RB, +
and - after switching off the device
within the first 3 minutes!

ZB

10

V0V1

VNRU

15

50 12

EÜ

1314 11 9

ZS

78

TÜ

45 36

A1 A2

5.589.31

Abmessungen
Dimensions

Müller
Name

Zchngs.-Nr.:

Maßstab 1:3

1  Bl.

Blatt
  1Datei:

5-589-31

Version

L1 L2 L3 PE

ELEKTRONIK GMBH

VVVF for elevators
FRC - F

C
RS 232

B



A

E Encoder

Tannenstr. 11
D-74229 Oedheim
Tel:
Fax:
Email:
Internet:

+49-7136-2 00 41
+49-7136-2 32 82
info@rst-elektronik.de
www.rst-elektronik.de

9 9



                  

9.591.130-5   strona: 23 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

All dimensions in mm
Weight:  appr 31,2 kg
Specification subject to change without notice

Alle Abmssungen in mm
Gewicht:   ca. 31,2 kg
Technische Änderungen vorbehalten

270

56
0

64
1

Elektronik GmbH

322

10.0

FRC-F8/9

Änd.Nr.Index Rev.
31

Bearb. 21.02.08

Freigabe

Gepr.
Norm

Name

DIN ISO
2768 m

Datum

10.0

Außenabmessungen
Dimensions

5.662.31
Müller

Name

1:4Maßstab

Zchngs.-Nr.:

1  Bl.

Blatt
1Datei:

5-662-31.skd

Version

L1 L2 L3

Terminal

RS 232

A2

230V,  50/60Hz

A1

USB
C  E

Encoder

228

18523.5

ø1013

Elektronik GmbH

FRC - F
VVVF for elevators

USB-
Stick

ø10
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Alle Abmessungen in mm
All dimensions in mm

Gewicht:     ca. 74 kg
Weight:       appr. 74 kg

314

73
5

76
5

200

618

Elektronik GmbH

FRC-Q10/Q11

31
32

Index Rev. Änd.Nr.

Datum

Gepr.
Norm

Name
15.05.03 Ki
Freigabe

Bearb. 17.04.09

DIN ISO
2768m

20062

15

Außenabmessungen
Dimensions

5.508.32
Name
Müller

Maßstab

Zchngs.-Nr.:

1:5

1  Bl.

Blatt
1Datei:

5-508-32.skd

Version



Tannenstr. 11
D-74229 Oedheim
Tel:
Fax:
Email:
Internet:

+49-7136-2 00 41
+49-7136-2 32 82
info@rst-elektronik.de
www.rst-elektronik.de



ELEKTRONIK GMBH

12 12 12
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All dimensions in mm
weight:     appr. 10 kg

Specification subject to change without notice

35
8

Alle Abmessungen in mm
Gewicht:     ca. 10 kg

Technische Änderungen vorbehalten
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Elektronik GmbH

186

150

DIN ISO
2768 m

Datum

Do not touch the connectors RB,
+ and - after switching off the
device within the first 3 minutes!

IMD 1...5

Änd.Nr.
31

Index Rev.

Bearb. 07.05.09

Norm
Gepr.

Freigabe Name

ø7

7.208. 32

Anschlüsse RB, + und - führen
nach dem Ausschalten noch

Spannung! Wartezeit: 3 Minuten

Abmessungen
Dimensions

5.710.31
Name

Müller

Zchngs.-Nr.:

Maßstab 1:2

1 Bl.

Blatt
  1Datei:

5-710-31.skd

ø7

168

5

Terminal

+5
V

83

30

G
N

D

6768

3166

R
S
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5 

A

R
S
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B

V
3

V
2

V
1
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4V

77 76 75 7453 52 51 50

7071727318 17 16 15
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25

G
N

D

USB

EC 

9

ø7

9

I M D

M DI riveultintelligent

VVVF for elevators

Elektronik GmbH

USB-
Stick

TÜ

4 3

A

B

Encoder

ø7

9
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Alle Abmessungen in mm
Gewicht:     ca. 21 kg

Technische Änderungen vorbehalten

230V, 50/60Hz

Elektronik GmbH

330

285.0

IMD-6/7

Änd.Nr.Rev.Index

32
31

Datum

Freigabe
09.10.12

Norm

Name
Ki

Gepr.
Bearb. 08.07.13

DIN ISO
2768m

PE

22.5

WPE U V - + PERB

Abmessungen
Dimensions

5.760.32
Name
Müller

Maßstab

Zchngs.-Nr.:

1:3

1  Bl.

Blatt
1Datei:

5-760-31.skd

Version

L1 PEL2 L3
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2224

5859

21

56
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S

R
O
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F
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V
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20
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1718

V
2

V
3

5253

C
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C
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G
N

D

7980 78
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S

23
2

71
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R
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D
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S
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2

G
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D

73

77

15
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72
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Elektronik GmbH

C 

USB

Terminal
MIntellig ent riveulti D

A2A1
TÜ

5 4 3

USB-
Stick

Encoder

I M D
VVVF for elevators

9 9
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4 Instalacja 
 
Proszę zwrócić uwagę na wskazówki z rozdziału 1.! 
  
Uwaga zagrożenie życia!  
Przyłączy elektrycznych nigdy nie podłączać lub  odłączać pod napięciem.. Przed każdą pracą 
urządzenie należy odłączyć od sieci. Po odłączeniu napięcia obwód pośredni jeszcze przez kilka minut 
przewodzi prąd! Należy odczekać przynajmniej 3 minuty.  
 
Praca falownika z otwartą pokrywą  jest niedopuszczalna, ponieważ wtedy nie można zagwarantować 
bezpieczeństwa w przypadku kontaktu z urządzeniem !  
 
 

4.1 Instalacja szybu 
 
4.1.1  Drogi hamowania/ Wyłącznik położenia dźwigu 
 
Punkty wyłączenia dla prędkości jazdy V4 i jazdy pełzającej V0 ustawić dla wszystkich przystanków 
(najazd i odjazd) na dokładnie takie same drogi (patrz droga hamowania - tabela na następnej stronie). 
 
Wyłącznik położenia dźwigu niezależnie od V4 ustawić na ok. 5-8 cm przed położeniem dźwigu, 
dokładnie symetrycznie z dwóch kierunków. 
  
Wskazówka: W przypadku dojazdu bezpośredniego punkty wyłączenia V0 są nie potrzebne! 
 
 
4.1.2  Dojazd bezpośredni 

 
4.1.2.1 Dojazd bez sygnału porównawczego  
 
W tym przypadku potrzebny jest jedynie jeden punkt wyłączenia dla prędkości V4. Pozycję zatrzymania 
można ustawić parametrem B (rampa hamowania). Podczas hamowania aktywny jest regulator 
położenia, który dokładne reguluje pozycję.  
 
Wymogi dla optymalnego dojazdu bezpośredniego: 
 
 punkt wyłączenia dla prędkości V4 na wszystkich przystankach musi być umiejscowiony dokładnie 

w takiej  samej pozycji, gdyż tylko w ten sposób gwarantuje się jednakową dokładność 
hamowania! 

 
 podanie komendy hamownia z urządzenia sterowniczego musi być w czasie dokładnie 

odtwarzalne! 
 
Przykład : prędkość jazdy  v   =  2 m/sek = 2 mm/msek 
Czasowe odchylenie o 1 m/sek. spowodowałoby tutaj niedokładność wynoszącą 2 mm! 
 
Doświadczenie podpowiada, że idealny dojazd ze względu na działanie takich czynników jak : 
(poślizg lin, czas reakcji oprogramowania ..) jest możliwy tylko w nielicznych przypadkach. 

 
 
 
 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 
 


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Tabela dróg hamowania: 
 

 Droga hamowania [m] 
v [m/sec] a=-0,6 m/sec a=-0,8 m/sec a=-1 m/sec a=-1,2 m/sec 

0,5 0,76 0,71 0,68 0,65 
0,6 0,91 0,84 0,79 0,76 
0,7 1,08 0,98 0,92 0,87 
0,8 1,26 1,13 1,05 1,00 
0,9 1,47 1,30 1,20 1,13 
1 1,68 1,48 1,35 1,27 

1,1 1,92 1,67 1,52 1,41 
1,2 2,17 1,87 1,69 1,57 
1,3 2,44 2,09 1,88 1,73 
1,4 2,72 2,32 2,07 1,91 
1,5 3,03 2,56 2,28 2,09 
1,6 3,34 2,81 2,49 2,28 
1,7 3,68 3,08 2,72 2,47 
1,8 4,03 3,36 2,95 2,68 
1,9 4,40 3,65 3,20 2,89 
2 4,78 3,95 3,45 3,12 

2,1 5,19 4,27 3,72 3,35 
2,2 5,60 4,60 3,99 3,59 
2,3 6,04 4,94 4,28 3,83 
2,4 6,49 5,29 4,57 4,09 
2,5 6,96 5,66 4,88 4,35 
2,6 7,44 6,04 5,19 4,63 
2,7 7,95 6,43 5,52 4,91 
2,8 8,46 6,83 5,85 5,20 
2,9 9,00 7,25 6,20 5,49 
3 9,55 7,68 6,55 5,80 

3,1 10,12 8,12 6,92 6,11 
3,2 10,70 8,57 7,29 6,44 
3,3 11,31 9,04 7,68 6,77 
3,4 11,92 9,52 8,07 7,11 
3,5 12,56 10,01 8,48 7,45 
3,6 13,21 10,51 8,89 7,81 
3,7 13,88 11,03 9,32 8,17 
3,8 14,56 11,56 9,75 8,55 
3,9 15,27 12,10 10,20 8,93 
4 15,98 12,65 10,65 9,32 
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4.2 Przyłączenie falownika 
 
4.2.1  Łącza elektroenergetyczne   
 
4.2.1.1 Przewód ochronny 
 Przede wszystkim falownik musi być uziemiony! Uziemienie musi  być podłączone poprzez  złącze 

przewodu ochronnego min 10 mm2 ( przewód  miedziowy),(DIN EN 50178), również przy małym 
przekroju przewodu sieciowego. 

 Przyłącze PE falownika  musi być połączone z głównym uziemieniem szafy sterowej. 
 Przewód ochronny należy ułożyć w formie gwiazdy. Proszę połączyć przyłącza przewodu 
ochronnego wszystkich komponentów (opornik hamowania, dławik, silnik i in.) z punktem zerowym 
(główne uziemienie)). Powinien on znaleźć się możliwie blisko falownika. 
 

Przekrój przewodu 
sieciowego 

Minimalny przekrój przewodu PE 

< 10 mm2 10 mm2 .  Minimalny przekrój można uzyskać poprzez połączenie 
równoległe drugiego przewodu do kabla ochronnego. 

> 10 mm2 Przekrój przewodu sieciowego  
 
 
4.2.1.2 Przyłączenie do sieci 
Proszę zastosować wystarczający przekrój przewodu (informacje znajdą Państwo w VDE 0100 część 
523)  
 
4.2.1.3 Wentylator urządzeń 
 
Od wielkości zabudowy F6 zarządzający urządzeniem musi udostępnić na zewnątrz napięcie zasilające 
dla wentylatora urządzeń. Wentylator wymaga napięcia sieciowego 230V~/50Hz (60Hz). 
Doprowadzenie napięcia należy zabezpieczyć bezpiecznikiem (max. 6A). 
Podłączenie  wentylatora przebiega poprzez klemy bloku oznaczone literą L,  N lub A1, A2. 
Podłączenie do PE nie jest niezbędne, przebiega mianowicie do klemy PE.  
 
4.2.1.4 Fazy silnika 
Proszę zastosować wystarczający przekrój przewodu (informacje znajdą Państwo w VDE 0100 część 
523) 
 
Proszę okablować fazy silnika U, V, W kablem ekranowanym. Proszę zwrócić uwagę na to, żeby 
oplot ekranujący możliwie blisko połączony był mocno z przetwornicą i na możliwie dużej powierzchni z 
PE (metalowym zaciskiem). 
( zobacz punkt 1.8 ) 
 
4.2.1.5 Opornik hamowania 
Proszę okablować opornik hamowania (przyłącza + i RB) kablem ekranowanym.  
Proszę zwrócić uwagę na to, żeby oplot ekranujący możliwie mocno połączony był z przetwornicą i na 
możliwie dużej powierzchni z PE (metalowym zaciskiem) ( zobacz punkt 1.8 ) 
 
Proszę podłączyć istniejący nadzór temperatury opornika hamowania do zacisków 20 (+24V)i 
25(Digln2). 
 
Aktywacja nadzoru temperatury opornika hamowania: 
 

 Nacisnąć na 3 sekundy jednocześnie klawisze „E” i „C” ( aktywacja menu serwisowego). 
 Ustawić w menu „Rozszerzone” ->”Serwis” „Wywołanie Błędów” parametr „BRW-Protect” 

ustawić na 1. 
 
Wejście cyfrowe 2 (Digln2) na zacisku 25 jest teraz na stałe związane z tą funkcją. 
 
Jeżeli czujnik temperatury opornika hamowania jest nie podłączony lub. załączony na wskutek 
pomiaru wysokiej temperatury, to pojawi się błąd „BRW -wysoka temp.”. Ten błąd prowadzi do 
wyłączenia się opornika hamowania i nie może być anulowany. 
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4.2.2  Przyłącza prądu słabego 
 
4.2.2.1 Nadajnik obrotów   
 

4.2.2.1.1 Nadajnik przebiegu prostokątnego 
Proszę okablować nadajnik inkrementalny kablem ekranowanym.  
Proszę zwrócić uwagę na to, żeby oplot ekranujący możliwie blisko połączony był mocno z 
przetwornicą i na możliwie dużej powierzchni z PE (metalowym zaciskiem). 
Proszę zwrócić uwagę na to, żeby nadajnik inkrementalny został poprawnie podłączony do falownika. 
Obłożenie zacisków wygląda w sposób następujący:  
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
30 + 5V Napięcie zasilające dla nadajnika TTL 
31 + 15V Napięcie zasilające dla nadajnika HTL 
66 GND Masa nadajnika  
27 Ślad sygnału A  
28 Ślad sygnału B  
 
 

4.2.2.1.2 Nadajnik sinusowy 
 
 
Wskazówka: Ponieważ w przypadku nadajników sinusowych pracuje się ze względnie niskimi 
poziomami, należy zwrócić uwagę na czyste i ciągłe ekranowanie. Jeśli kupują Państwo nadajnik u 
nas, to kabel przyłączeniowy jest już wcześniej konfekcjonowany. Jeśliby Państwo nie używali 
wcześniej konfekcjonowanego kabla nadajnika, to należy zwrócić uwagę na to, żeby zastosowana była 
wtyczka ekranowana a ekranowanie było podłączone poprawnie. ( zobacz punkt 1.8 ). Realizacja 
poszczególnych opcji pracy następuje za pomocą odpowiednich adapterów w falowniku.  
Zestawienie danych typów nadajników  znajdziecie Państwo następnych stronach. 
 






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Standardowe obłożenie RST (Nadajnik sinus-płyta Nr. 4.171.xx) 

Tryb pracy Asynchroniczny 
D-Sub Pin Funkcja Uwagi 

1 + 5V Napięcie zasilające 
2 GND Masa nadajnika 
3 Sin A+ Ścieżka sinus A  
4 Sin A- Ścieżka sinus A  
5 wolny  
6 Sin B+ Ścieżka sinus B 
7 Sin B- Ścieżka sinus B 
8 wolny  
9 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napięcia  
10 wolny  
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napięcia  
12 wolny  
13 wolny  
14 wolny  
15 wolny  

 
Tryb pracy Synchroniczny (ECN1313 bzw. 413) 

D-Sub Pin Funkcja Uwagi 
1 + 5V Napięcie zasilające 
2 GND Masa nadajnika 
3 Sin A+ Ścieżka sinus A  
4 Sin A- Ścieżka sinus A  
5 Data+ Dane 
6 Sin B+ Ścieżka sinus B 
7 Sin B- Ścieżka sinus B 
8 Data- Dane 
9 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napięcia  
10 wolny  
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napięcia  
12 wolny  
13 wolny  
14 Clock Takt przekazu 
15 Clock- Takt przekazu 

 
Obłożenie  ERN1387 (Nadajnik sinus-płyta Nr. 4.177.xx) 

Tryb pracy Synchroniczny (ERN1387) 
D-Sub Pin Funkcja Uwagi 
1 + 5V Napięcie zasilające 
2 GND Masa nadajnika 
3 Sin A+ Ścieżka sinus A  
4 Sin A- Ścieżka sinus A  
5 Sin C+ Ścieżka sinus C 
6 Sin B+ Ścieżka sinus B 
7 Sin B- Ścieżka sinus B 
8 Sin C- Ścieżka sinus C 
9 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napięcia  
10 wolny  
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napięcia  
12 R+ Impuls zerowy 
13 R- Impuls zerowy 
14 Sin D+ Ścieżka sinus D 
15 Sin D- Ścieżka sinus D 
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Obłożenie Dietz (Nadajnik sinus-płyta Nr. 4.178.xx) 
 

Tryb pracy Asynchroniczny 

D-Sub Pin Funkcja Uwagi 
1 Sin A+ Ścieżka sinus A  
2 Sin A- Ścieżka sinus A  
3 + 5V Napięcie zasilające 
4 GND Masa nadajnika 
5 Sin B+ Ścieżka sinus B 
6 Sin B- Ścieżka sinus B 
7 wolny  
8 wolny  
9 wolny  
10 wolny  
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napięcia  
12 PE Połączenie z obudową 
13 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napięcia  
14 wolny  
15 wolny  

 
 

Tryb pracy Synchroniczny (ECN1313 bzw. 413) 

D-Sub Pin Funkcja Uwagi 
1 Sin A+ Ścieżka sinus A  
2 Sin A- Ścieżka sinus A  
3 + 5V Napięcie zasilające 
4 GND Masa nadajnika 
5 Sin B+ Ścieżka sinus B 
6 Sin B- Ścieżka sinus B 
7 Data+ Dane 
8 Data- Dane 
9 Clock- Takt przekazu 
10 wolny  
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napięcia  
12 PE Połączenie z obudową 
13 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napięcia  
14 Clock+ Takt przekazu 

15 wolny  
 



                  

9.591.130-5  strona: 33 

 
4.2.2.2 Wejścia polecenia jazdy  
 

4.2.2.2.1 Ogólnie 
Wejścia polecenia jazdy wykonane są dla napięcia roboczego +24V. Napięcie prądu +24V jest 
przygotowywane przez urządzenie, może jednak być także zasilane z zewnątrz.  
Prąd wejściowy przy +24 V wynosi 10 mA +-20%, poziom włączenia wynosi ok.12V 
 
Wskazówka:  Masa dla wewnętrznych napięć standardowo nie jest połączona z  PE.  
Połączenie może być utworzone, jeśli widoczna na rysunku plastikowa śruba zostanie zastąpiona 
metalową. 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.2.2.2.2 Przegląd 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
15 V0 Jazda pełzająca 
16 V1 Prędkość kontrolna 
17 V2 Prędkość pośrednia 
18 V3 Prędkość pośrednia 
19 V4 Jazda szybka 
20 +24 V Napięcie zasilające polecenia jazdy  
50 VN Regulacja dodatkowa  
51 RU Kierunek jazdy w dół 
52 RO Kierunek jazdy do góry 
53 GS Zwolnienie regulatora 
54 RF Reset - błędów  
55 GND Masy polecenia jazdy 
 
Uwagi: 
Poprzez łącze GS (Kl. 53) końcówka mocy falownika wyłącza się bez opóźnień bezprądowo. (zobacz 
punkt 4.2.2.3.2 )   
 

4.2.2.2.3 Podanie kierunku wirowania 
 
Falownik może pracować z 1 lub 2 sygnałami kierunku. Wybór konfiguracji ustawiany jest w programie 
( zobacz punkt 8.7.4.3.2) 
 
1 Sygnał kierunku : 
Poprzez łącze RO (Kl. 52) przebiega sygnał nadający kierunek: 
 
 

RO Reakcja 
0 Jazda do dołu  
1 Jazda do góry 

 

Schraube
screw

B
aC

o4
.s

kd

  
GNDPE
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2 Sygnały kierunku : 
 
Poprzez łącza RU (Kl. 51) i RO (Kl. 52) następuje podanie kierunku wirowania: 
 

RU RO Reakcja 
0 0 brak lub stop 
0 1 jazda do góry 
1 0 jazda na dół 
1 1 brak lub stop 

 
Jeśli podczas jazdy sygnał kierunku zanika, to przetwornica (falownik) uruchamia rampę opóźniającą i 
zatrzymuje się.  
Zmiana sygnałów kierunku podczas jazdy prowadzi do łagodnej zmiany kierunku. 
 
 

4.2.2.2.4 Podanie kontaktów bez potencjału, wewnętrzne napięcie sterujące 
 

potentialfreie Kontakte

V3

Klemmen-Nr.

Fahrbefehl V0 V1

15 16

V2

17 18 52

RO

50

VNV4

19

RU

51

GNDGS

53

+24V

55 20

 
Kontakty bez potencjału 

 
4.2.2.2.5 Podanie kontaktów bez potencjału, zewnętrzne napięcie sterujące 

 

Steuerspannung +24V extern

V4

Klemmen-Nr.

Fahrbefehl

15 16

V1

17

V2

18

V3

19

V0

24 VDC
+ -

5550

VN

51

RU

52

RO

53

GS GND
ext.

20

+24V

 
napięcie sterujące +24V zewnętrzne 

Ważna wskazówka! 
Napięcie zasilające +24 V sterowania i falownika nigdy nie może być ze sobą  połączone. Jedynie 
masa. 
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4.2.2.3 Przebieg sygnałów 
 

4.2.2.3.1 Przebieg  przy normalnej jeździe (przykład jazda do góry V4) 
 
Objaśnienie do ruszania: Czasowe nadejście polecenia jazdy nie odgrywa żadnej roli. Jak tylko 
falownik otrzyma sygnał zwolnienia regulatora (GS), sygnał kierunku( RO lub RU) i polecenia 
prędkości (V4), włącza ona przekaźnik ZS (styczniki główne) (1). Po czasie ZB otwarty, włącza się 
przekaźnik ZB (hamulce otwarte) i uruchamiają się wysokie obroty. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Objaśnienia do zatrzymania się: Po zaniku komendy V4 wprowadzane jest opóźnienie, po zaniku 
komendy V0 następuje jazda z liczbą obrotów 0. Przekaźniki ZS i ZB wyłączają się po zatrzymaniu, 
przy czym można ustawić parametry czasów opóźnienia. 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

GS

V4

V0

ZS

ZB

RO

(1)

V4

V0

ZB

GS

ZS

        RO
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4.2.2.3.2 Przebieg podczas inspekcji 

 
Wskazówki: Po zwolnieniu przycisku inspekcji sterownik zamyka hamulce a otwiera styczniki 
główne. Wartość „powinno być” zmienia się w ciągu 500 msek na 0. Synchronizacja przekaźników 
(ZB, ZS) falownika nie odgrywa w tym przypadku żadnej roli. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Ważna wskazówka! 
 
Zanim styczniki jazdy otworzą się, obwód bezpieczeństwa musi być ( wejście GS, zacisk 53) odłączony 
w falowniku, by stycznik mógł odpaść bezprądowo. Nie mogą być w tym celu używane kontakty 
pomocnicze styczników jazdy, ponieważ one nie zawsze wcześnie się załączają. Poprzez równoległe 
załączenie udostępnionego  przez nas małego przekaźnika do styczników jazdy otrzymuje się 
prawidłową synchronizację czasową ”Timing”   
Przy zastosowaniach Gearless należy stosować elektroniczny przekaźnik pomocniczy   
( bliższych informacji udzielimy na zapytanie ) ! 
 

4.2.2.3.3 Przebieg podczas późniejszych regulacji 
 
Wskazówki: Po osiągnięciu określonej pozycji sterownik zamyka hamulce a otwiera styczniki 
główne. Wartość „powinno być” zmienia się w ciągu 200 msek na 0.  Synchronizacja przekaźników 
(ZB, ZS) falownika nie odgrywa w tym przypadku żadnej roli. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
Pomiędzy dwiema czynnościami regulacyjnymi proszę zachować odstęp czasowy wynoszący 
przynajmniej 1 sek., aby lina i mechanika mogły się uspokoić. w innym przypadku może się zdarzyć, że 
winda będzie się stale dostrajać, bez wchodzenia w stan uspokojenia. 
 

Fahrbefehl aus 
Steuerung
(z.B. VN)

ZS

VN

GS

ZB

 RO

Fahrbefehl aus 
Steuerung
(z.B. VN)

t > 1 sec

Fahrbefehl aus 
Steuerung

ZS

V1

GS

ZB

RU / RO


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4.2.2.3.4 Przebieg z sygnałem „ Silnik pod napięciem ” 
 

Wyjaśnienia dotyczące rozruchu: 
 

 Sterowanie aktywuje stycznik jazdy i nadaje sygnał zwalniający GS (1). 
 Falownik w następstwie włącza stopień końcowy i zasila silnik (2). 
 Po nadaniu momentu obrotowego, falownik włącza sygnał „Silnik pod napięciem” (3)  -> 

Przekaźnik ZS zwiera się.   
 Jak tylko sterowanie otrzyma ten sygnał, hamulec zostaje otworzony i odebrane zostają rozkazy 

jazdy.  
 Rozpoczyna się wzrost wartości wymaganych w falowniku (4).  
 

     
 
 
Wyjaśnienia dotyczące zatrzymania: 
 

 Po zaniku rozkazu jazdy sterowanie dźwigu zamyka hamulec (1) po czasie, który można 
zaprogramować. 

 Po upływie kolejnego czasu sterowanie odcina sygnał GS (2), w skutek czego prąd silnika 
zostaje odłączony od falownika.  

 Jak tylko wartość prądu wyniesie zero, falownik odcina sygnał „ Silnik pod napięciem ” (3)-
>przekaźnik  ZS odpada. 

 Sterowanie otwiera w następstwie stycznik jazdy. 
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4.2.2.3.5 Zakłócenia / Przerwania obwodu bezpieczeństwa   

 
Zakłócenia  
Gdy falownik rozpozna zakłócenie, to załącza przekaźnik meldunkowo-zakłóceniowy  TÜ, dzięki 
czemu zaciski 3-4 zostają otwarte. Wyjście gotowości, zacisk 59,  przełącza na 0V. 
Następnie hamulec zostaje zaciśnięty  (Przekaźnik ZB ewent. zacisk 72) a główny stycznik  
(Przekaźnik ZS ewent. zacisk 71) otwarty.  
 
Jak tylko sterowanie w  razie wystąpienia zakłóceń zdejmie rozkazy jazdy z falownika, to  po 
sekundach przeprowadza on automatyczny reset błędów i jest następnie ponownie gotowy do pracy. 
 
 
Przerwania obwodu bezpieczeństwa   
W przypadku przerwań obwodu bezpieczeństwa sygnał zwolnienia ("GS") musi być zdjęty z regulatora. 
Doprowadzi to do bezpośredniego odłączenia zasilania silnika. Regulator natychmiast zaciska hamulce 
i przeprowadza w przeciągu  0,5 s krzywą szybkiego zatrzymania osiągając zero.  
Regulator nadaje meldunek błędu  " GS- odpadł podczas jazdy " , jeżeli nadzór ten jest dostępny w 
menu serwisowym (zobacz rozdział 8.11.3.4 ). 
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4.2.2.4 Wejścia cyfrowe 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
21 Analog IN1 Wejście analogowe 0 - 10 V, analogowy pomiar obciążenia. 
22 Digital IN3 Wejście cyfrowe + 24 V (programowalne) 
24 Digital IN1 Wejście cyfrowe + 24V (programowalne) 
25 Digital IN2 Wejście cyfrowe + 24V (programowalne) 
60, 61 GND_ masa 
 
 
4.2.2.5 Wejście termistora silnika 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
35 TMS+ Termistor silnika(PTC) 
36 TMS- Termistor silnika(PTC) 
 
 
4.2.2.6 Wyjścia cyfrowe 
 
Zacisk Funkcja Uwaga 
71 ZS Out +24 V Sygnał wysterowania głównego stycznika 
72 ZB Out +24 V Sygnał wysterowania hamulca 
73 EÜ Out +24 Sygnał wysterowania z dojazdem z otw. drzwiami 
58 Digital Out 1 +24 V Wyjście „Nadzór opóźnienia” 
59 Digital Out 2 +24 V Wyjście „Falownik gotowy“ 
56 Digital Out 3 +24 V Wyjście „Kierunek obciążenia“ 
60, 61, 70 GND Masa 
 
 
Uwagi: 
Po uruchomieniu urządzenie przeprowadza automatyczny test, potrzebuje więc kilka sekund do 
osiągnięcia stanu gotowości. W tym czasie żadne rozkazy płynące ze sterowania nie są przyjmowane. 
Poprzez  Zacik 59 (falownik gotowy) wychodzi sygnał "+24"-, jak tylko urządzenie jest gotowe do pracy. 
Gdy falownik przejdzie w tryb zakłóceń, sygnał na zacisku 59 przełącza na 0V. Wyjście gotowości 
(zacisk 59) pracuje tak jak wyjście meldunków o zakłóceniach TÜ (zaciski 3-4). 
 
 
4.2.2.7 Wyjścia przekaźnikowe  
 

4.2.2.7.1 Łącza kontaktów 
 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
3 Zamykacz przekaźnik TÜ (meldunki o zakłóceniach) 
4 Pracownik przekaźnik TÜ (meldunki o zakłóceniach) 
5 Otwieracz przekaźnik TÜ (meldunki o zakłóceniach) 
 

4.2.2.7.2 Stany załączania  
 
Przekaźnik Stan Połączenie zacisk 
Tü Falownik bez napięcia 4-5 

Falownik pracuje i jest o. k. 4-3 
Błąd 4-5 
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4.2.2.8 Sygnały odwzorowania szybu dla sterowania windy 
 
Niektóre sterowania wykorzystują do odwzorowania szybu sygnały wyjściowe enkodera.  
Falownik oddaje do dyspozycji przygotowane sygnały nadajnika do zacisków 29 i 64.  
 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
29 Nadajnik A Standard +15V , opcjonalnie +5V 
64 Nadajnik B Standard +15V , opcjonalnie +5V 
65, 66 GND Masa  
 
 
 
4.2.2.9 Interfejs RS-485 dla DCP lub wyświetlacza zewnętrznego  
 
Interfejs RS 485 może być użyty dla trybu DCP- lub w celu wysterowania  wyświetlacza 
zewnętrznego. 
 

4.2.2.9.1 Łącze dla trybu DCP :  
 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
67 RS485-A Interfejs - Halbduplex 
68 RS485-B 
83 GND Masa 
 
 
 

4.2.2.9.2 Łącze dla zewnętrznego wyświetlacza 
 
Zacisk Funkcja Uwagi 
67 RS485-A Interfejs - Halbduplex 
68 RS485-B 
82 +24 V Napięcie zasilające 
83 GND Masa 
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5 Ogólne wskazówki do obsługi falownika 
 

5.1  Elementy obsługowe 
 
Złącze użytkownika falownika częstotliwości składa się z 4 calowego wyświetlacza LCD, klawiatury z 4 
klawiszami wtyczki Minu-USB (Typ B) oraz złącze RS232 do podłączania laptopa lub PC. Do podłączenia  PC 
poprzez złącze RS232 potrzebny jest specjalny kabel, który można zamówić w  RST. 
 
W tej chwili wspierane są następujące języki: 
 - niemiecki 
 - angielski 
 - turecki 
 - hiszpański 
 - czeski 

- polski 
- grecki 
- węgierski  

 
Obsługa przebiega przy pomocy 4 klawiszy, przy czym są im przyporządkowane następujące funkcje: 
 
Klawisz "E": wybór wyświetlonego punktu menu i wywołanie podmenu; potwierdzenie wprowadzenia i 

zachowanie zmienionych parametrów(„Enter“). 
 
Klawisz "C":  wyjście z podmenu; odrzucenie zmian („Cancel“). 
 
Klawisz "": poruszanie się w obrębie określonego poziomu menu; podwyższanie wartości 
 
Klawisz "": poruszanie się w obrębie określonego poziomu menu; zmniejszanie wartości 
 
 

5.2  Wprowadzenie wartości parametrów  
 

Wprowadzenie wartości dla zmiany parametrów jest bardzo proste przy użyciu 
klawiatury.  
 
 
 
Przez naciśnięcie na "E" aktywuje się "tryb zmian". Wyświetlacz pokazuje teraz w 
pierwszej linijce wybrany parametr z jego aktualną wartością i proponuje w drugiej 
linijce jego zmianę. 
 
 
 
 

Przy użyciu klawisza """" można zwiększyć wartość. Klawisz "" zmniejsza daną wartość. Zasięg 
zmian zwiększa się dynamicznie, jeśli klawisz jest dłużej przytrzymany. Dzięki takiemu zachowaniu możliwe 
jest też przeprowadzenie zmian parametrów w bardzo dużym zakresie liczbowym w sposób bardzo wygodny. 
 
Do parametrów urządzenia pokazywany jest częściowo w dolnej linijce wyświetlacza tekst pomocniczy. 
 
Zakres konfiguracji ograniczony jest za każdym razem przez wartość minimalną oraz wartość maksymalną.  
 
Jeśli parametr osiągnął żądaną wartość, to zostaje on przejęty przez  "E". Naciśnięcie na "C" prowadzi do 
przerwania procesu.  
 
Wskazówka: Podczas jazdy ze względów bezpieczeństwa nie jest możliwe dokonywanie zmian 
parametrów!  
 

 Geschw. 
V0         100 rpm 
---------------------- 
-> Schleichfahrt 
  

 V0         100 rpm 
           100 rpm 
---------------------- 
-> Schleichfahrt 
  


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5.3 Wybór ustawień z listy parametrów 
 
Dla niektórych Ustawień  w menu są dostępne listy z wyborem parametrów, które za pomocą   "" mogą 
być  przeglądane. Wybrana funkcja jest wybierana za pomocą przycisku "E". 
 
Aktywne ustawienie jest oznaczone za pomocą  "*"  na końcu wiersza. 
 
Przykł:ad 
 

                                                
 

 
 
W powyższym przykładzie typ nadajnika jest ustawiony na  TTL (5V). 
 

5.4  Nawigacja w menu 
 
Ze standardowego miejsca na wyświetlaczu dostajemy się poprzez naciśnięcie klawisza "E" do pierwszego 
poziomu menu głównego (ustawienia).  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Na tym poziomie menu można poruszać się przy pomocy klawiszy strzałek. Menu ułożone jest w formie 
kręgu, tzn. jedno naciśnięcie na "" prowadzi od „Rozszerzony“ ponownie do „Ustawić“.  
 
Ta struktura kręgu znajduje się także we wszystkich podmenu. 
  
Klawisz "E" rozdziela ja każdym razem w pierwszy punkt menu wybranego menu głównego. Tutaj ponownie 
można przy użyciu klawiszy strzałek przejrzeć poszczególne punkty menu a przy pomocy klawisza "E" 
wywołać wybrane podmenu. 
 
W każdym punkcie menu wraca się przy pomocy klawisza "C" o jeden poziom w hierarchii. "C" rozgałęzia się 
przy tym zawsze w punkt wyjścia nadrzędnego menu, w którym przy pomocy klawisza "E" przechodziło się do 
podmenu. 
 
Z pierwszego poziomu menu (menu główne) klawisz "C" prowadzi z powrotem do widoku standardowego. 
 

    Gotowy 
 0rpm    0A 

FRC 
Natawić 

FRC 
Wyświetlać  

 

FRC 
System 
 

FRC 
Info 
 

FRC 
Rozrzerzone 

Typ nadajnika 
TTL(5V)       * 
---------------------- 
 

Typ nadajnika 
HTL(15V)      - 
---------------------- 
 

Typ nadajnika        
Sinus(1Vss)          - 
---------------------- 
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6 Meldunki o zakłóceniach 
 
Zakłócenia w pracy przedstawiane są na wyświetlaczu w formie pulsującej informacji. 

 
Przyczyna zakłócenia podana jest w drugiej linijce wyświetlacza w formie tekstowej.  
 
 

 
Ewentualnie falownik rozpoznaje równocześnie kilka przyczyn błędów. W takim przypadku lista powstałych 
błędów wyświetla się na monitorze. Przy pomocy klawiszy strzałek można tę listę przejrzeć. Dokładny wykaz 
wszystkich meldunków o błędach znajdziecie Państwo w 14.1. 
 
 

6.1  Usuwanie zakłóceń  
 
Po usunięciu zakłóceń urządzenie wraca do normalnego stanu pracy i pokazuje na wyświetlaczu 
standardowe ustawienia, o ile przyczyny zakłóceń zostały usunięte. Możliwe są następujące formy usuwania 
zakłóceń: 
 
6.1.1 Ręczne usuwanie przy użyciu klawiatury urządzenia 
Naciśnięcie klawisza Enter ("E") na falowniku. Jeśli przyczyna błędu jest jeszcze widoczna (np.„podwyższona 
temperatura“), to meldunek o zakłócenia daje się wprawdzie usunąć na wyświetlaczu, jednakże przekaźnik 
TÜ zostaje odrzucony(otwarty krąg bezpieczeństwa). Błąd ten jest w tle jeszcze aktywny. Wyświetlenie błędu 
może ponownie zostać aktywowane w „Meldunki“ – „Błędy“. 
 
 
6.1.2 Zewnętrzne usuwanie poprzez sygnał +24V 
Założenie napięcia +24V przy odpowiednio skonfigurowanym wejściu cyfrowym.  Falownik reaguje z 
powodów bezpieczeństwa jedynie na dodatnią stronę napięcia (nie możliwe „usuwanie trwałe“).  
 
 
6.1.3  Samoistne kasowanie błędów przez urządzenie za pomocą 
automatycznego kasowania błędów 
 
Standardowo  aktywny jest  w falowniku automatyczny reset błędów, który dopuszcza 3 błędne próby jedna 
po drugiej, zanim urządzenie pozostanie w stanie błędu. Opcjonalnie można tak ustawić falownik, że podczas 
zakłóceń natychmiast będzie się blokował lub próbował do skutku skasować zakłócenie i wystartować. W tym 
przypadku prosimy o kontakt z RST. 
 

 
 
 
 

*** blad *** 
Tachometr spolaryzowany 
--------------------- 
1 aktualny blad 
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7 Uruchomienie 
  

7.1 Włączenie napięcia sieciowego 
 

Po włączeniu urządzenie przeprowadza własny test. 
  
Gotowość do pracy przedstawia ten standardowy obraz: 
Na obrazie standardowym w pierwszej linijce wyświetlacza przedstawiony 
jest aktualny stan pracy urządzenia, druga linijka zawiera informacje 
dotyczące aktualnej liczby obrotów silnia lub prędkości kabiny i płynącego w 
danej chwili prądu silnika.  

 

7.2 Wybór trybu pracy 
 
 

Wskazówka: Przy zmianie trybu pracy istnieje możliwość,  wgrania ustawień 
fabrycznych.  
Należy potwierdzić to za pomocą przycisku  E.  

 
 
 
Uwaga: Poprzednie nastawienia falownika będą skasowane ! 
 
 
7.2.1 Regulacja wektorowa za pomocą maszyny asynchronicznej 

 
 
Wskazówka: W tym rodzaju pracy potrzebny jest nadajnik inkrementalny ( 
sinus lub prostokąt ) 

 
 
 

W Menu System-Rodzaj pracy tryb ten może być ustawiony lub 
kontrolowany. 
 
 
 
 

7.2.2  Open Loop3 
 

 
Wskazówka: W tym rodzaju pracy nie jest wymagany nadajnik 
inkrementalny  
 
 
W Menu System-Rodzaj pracy mogą być te tryby ustawiane ewent. 
Kontrolowane.   
 
 

 
 

 
7.2.3   Regulacja wektora maszyną synchroniczną 

 
Wskazówka: W tym trybie pracy potrzebny jest nadajnik wartości 
absolutnych (EnDat lub SSI).  

 
 

   W Menu System-Rodzaj pracy ten tryb może być ustawiany ewent. 
    kontrolowany.   

Setup – czekać 
************** 

      Gotowe 
0rpm           0A  

System 
rodzaj pracy  

rodzaj pracy  
wektor asynchron 

rodzaj pracy 
Open Loop 3 

System 
rodzaj pracy 

System 
rodzaj pracy 

Rodzaj pracy 
Vektor Synchron 
-------------------
--- 

Tryb pracy 
Ustawienia fabr. 
ładować ? 
---------------------- 
Tak <C>  Nie <E>○ 


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7.3 Dopasowanie parametrów  falownika do urządzenia 
 
 

Poprzez dwukrotne nacisnięcie klawisza („E“) można wejść w Menu dane 
urządzenia.  
 
By regulacja silnika pracowała  optymalnie , muszą być podane dane 
urządzenia. 
 

 
 
Wskazówka: Wymagane dane urządzenia są zależne od ustawionego rodzaju pracy. 

 
 

7.3.1.1 Rodzaj pracy Open Loop 
 
Zobacz punkt  8.10. 

   
7.3.1.2 Tryb pracy regulacja wektorowa maszyna synchroniczna 
 
Zobacz punkt  8.9. 
 
 
7.3.1.3 Tryb pracy regulacja wektorowa maszyna asynchroniczna 
 

Prąd znamionowy silnika 
 
 
Napięcie znamionowe silnika 
 
 
Znamionowa ilość obrotów 
 
 
Częstotliwość znamionowa silnika 
 
 
Współczynnik mocy silnika. Wartość na tabliczce znamionowej silnika musi 
być pomnożona przez 100. 
 
Liczba kreskowa nadajnika 
 
 
TTL: +5V nadajnik (napięcie zasilające na zacisku 30) 
HTL: +15V nadajnik(napięcie zasilające na zacisku 31) 
Sinus: +1Vss nadajnik sinusowy (napięcie zasilające poprzez gniazdo D-
SUB) 
     
 
 
 
 

Proszę zwrócić uwagę, czy łącze zasilania nadajnika jest podłączone do odpowiedniego 
zacisku falownika (zacisk 30 = +5V, zacisk 31 = +15V). 

 
 
 
 
 
 
 

Dane urzadzenia 
I_MOT         32A 

Dane urządzenia 
U_MOT        400V 

Dane urządzenia 
n_MOT     1350rpm 

Dane urządzenia 
f_MOT        50Hz 

Dane urządzenia 
cos(phi)       80 

Dane urządzenia 
nadajnik    1024 



Nastawic 
dane urządzenia 

FRC-F 
nastawic 

Dane urzadzenia 
Rodzaj nadajn. 

Rodzaj nadajn. 
HTL(15V)        
-------------------
--- 

Rodzaj nadajn. 
TTL(5V)        
---------------------
- 

Rodzaj nadajn. 
Sinus(1Vss) 
-------------------
--- 
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Ogólne wskazówki odnośnie dopasowania się falownika do silnika:  
 
Niektórzy producenci napędów (np. firma Schindler) „stemplują“ swoje napędy zasadniczo prędkością 
obrotową synchroniczną (nie poślizg). Nie można jej pomylić z prędkością obrotową znamionową, 
którą napęd osiąga pod obciążeniem. Poślizg tzn. różnica pomiędzy prędkością obrotowa 
synchroniczną a prędkością obrotową znamionową wynosi w przypadku silników jednoobrotowych 
dla napędów z przetwornicą częstotliwości ok. 2,5 - 4 %. W przypadku silników 50 Hz z 2 parami 
biegunowymi odpowiada to prędkości obrotowej znamionowej wynoszącej ok. 1440 – 1465 obr./min. 
W przypadku silników wielobiegunowych poślizg wynosi około 5 – 8 %, co odpowiada prędkości 
obrotowej znamionowej wynoszącej 1380 – 1425 obr./min. 
 
 
W celu bezproblemowego zachowania w czasie jazdy należy ustawić w falowniku znamionową 
prędkość obrotową, którą nie wolno pomylić z rzeczywistą  prędkością obrotową (V4). Jest ona 
w przypadku silników 50 Hz zawsze niższa niż 1500 obr./min !  
 

7.4 Przeprowadzenie pierwszej jazdy 
 
Polecenie jazdy podać z urządzenia sterowniczego. W celu przeprowadzenia jazdy z prędkością 
kontrolną V1 konieczne są następujące komendy:: 
 
Jazda w górę: GS, RO und V1  
Jazda w dół: GS, RU und V1 
 
 

 
Przy ruchu kabiny do góry na wyświetlaczu powinna pokazać się dodatnia 
liczba obrotów. 

 
 

 
 
Przy ruchu w drugą stronę wartość ta jest ujemna. 
 
 

 
Wskazówki odnośnie sprawdzania nadajnika przyrostowego(tylko w trybie pracy: 
Wektor Asynchroniczny : 
 
Po prawidłowym wprowadzeniu specyficznych dla danego urządzenia danych, zaleca się, przed 
odbyciem pierwszej jazdy sprawdzenie zasadniczej funkcji nadajnika przyrostowego. Daje się to 
przeprowadzić względnie łatwo: 

 
Wywołanie standardowego obrazu na wyświetlaczu urządzenia. W 
przypadku, gdybyście się Państwo znajdowali w którymś z podmenu, należy 
tak często naciskać klawisz „C” „C“, aż pojawi się następujące wskazanie. 
 
krótkie uruchomienie hamulców, tak iż kabina dryfuje kilka cm w górze i 
jednoczesne obserwowanie wyświetlacza. Musi być tutaj widoczna dodatnie 
liczba obrotów. W przypadku, gdy liczba obrotów jest ujemna, to musiało 
nastąpić pomylenie śladów nadajnika urządzenia (zacisk 27, 28). W 
przypadku braku na wyświetlaczu liczby obrotów, trzeba sprawdzić 
przyłączenie nadajnika i dane nadajnika (liczba kresek i napięcie zasilające) 
w menu dane urządzenia. 

 
W przypadku, gdy przyporządkowanie pomiędzy polem obrotów silnika (przyłącza U, V, W) a śladami 
nadajnika przyrostowego jest błędne lub rozpoznaje się błędne albo brak impulsów nadajnika 
przyrostowego, jedzie przez ok. 2 sekundy a potem wyłącza się z zawiadomieniem o błędzie („Tacho 
spolaryzowane“ lub „brak rozruchu“) (patrz instrukcja o błędach punkt 14.1.). 
 

Jazda w górę V1 
300 rpm     17 A 

      Gotowy 
0rpm           0A  

Jazda w dół V1 
-300 rpm     17 A 

      Gotowy 
0rpm           0A  

      Gotowy 
231rpm         0A  




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8 Menu 
 
 

8.1 Graficzne przedstawienie struktury Menu 
 
Menu jest zbudowane stopniowo i łączy przynależące do siebie funkcję oraz parametry pod 
zrozumiałymi hasłami. W celu ułatwienia ustawiania pokazywane są tylko te obszary menu, które 
wymaga konkretny tryb pracy urządzenia. 
 
Poniżej znajdziecie Państwo całkowity przekrój menu falownika.  
 
 
 
 
 
 



9-591-130-6     strona: 49 

 

  
 

struktura menu rodzaj pracy: Vector Asynchron 
 

Ustawienia -------- Wyświetlić -------- System -------- Info -------- Rozszerz.

------ Dane urządzenia  ASM ------ Jest /pow. wielkość ------ klucz kodowy ------rodzaj pracy - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -K15- - -  krzywa jazdy
I Mot n-jest ------ Reglulator AR
U Mot n-zadane ------ Język ------ wielkość gabar. LR VA
n Mot M-jest niemiecki ImaxMot AR Typ
f Mot I-jest angielski ------ stopień mocy prąd P V31
cos phi UZWK hiszpański prąd I V32
nadajnik Us czeski ------ wartość sinus Iqsoll T1 V33
rodzaj nadajnika KK-Temp polski TA SC

HTL-TTL-Sinus odchyl - reg turecki ------ oprogramowanie f PWM R SC
przekładnia skala paskowa grecki LV TV4->VZ
koło cierne  węgierski HL V3
zawieszenie ------ Wejścia/wyjścia chorwacki ------ Ustawienia fabryczne B V3

Rozkazy jazdy Vektor Asynchron Ink. HL V2
------ Prędkości tekst ------ jedn, Vektor Asynchron Sin. B V2

V0 Wejścia cyfrowe U/min - m/s Vektor Synchron R SC
V1 Klartext  Open Loop 3 HL V32
V2 Wyjścia cyfrowe ------ Rodzaj pracy  B V32
V3 tekst Vektor Asynchron ------ Wejścia-wyjścia S-Ref
V4 Wyjścia przekaźn. Vektor Synchron └ Wejście nadajnika
VN tekst Open Loop 4 normalny - inwertowany
VE T-1
EÜ ------ DCP-Diagnoza ------ Sterowanie zmiana Kier
BÜ jakość Zaciski  

błąd DCP01 └ Wejścia cyfrowe
------ Czasy/Drogi DCP-nakazy jazdy DCP03 Digin 1

HL_V4 nadawać DCP DCP04 potwierdz. Błędu
B_V4 odbiór DCP  kontrola styczników
EH reszta drogi  start hamulca
SF Treib.(Calc)  nadzór luz . EN81
ZS Prąd ewak.
ZB zu ------ Pamięć błędów Digin 2
ZB auf  patrz Digin1

------ Statystyka Digin 3
------ Regulator  patrz Digin1

n_P ------ Nadajnik diagn.
n_I └ Rozkazy jazdy
Halte P ------ aktualny błąd równolegle  - binarnie
Halte I tylko  RO
GA
KSTART └ Wyjścia
KSTOP ZS=Imot On
MV

- - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -K15- - -  Kontrola
------ DCP04 ------ Funkcje specjalne czas przebiegu

Stop z V0 V1MaxRuck nadzór styczników
Autotuning start hamulca

Enable PTC-Motor
nMot  

Motortest
Pomiar obciążenia

Iqpusta
Iqpełna
Enable

szybki start
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struktura menu rodzaj pracy: Vector Synchron 
Asynchron 

Nastawić -------- Wyświetlić -------- System -------- Info -------- Rozszerz.

------ Dane urządzenia SM ------ jest/pow.wielk ------ klucz kodowy ------ rodzaj pracy - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -K15- - -  krzywa jazdy
RhoOffset n-jest ------ regulator AR
I Mot n-zadane ------ Język ------ wielkość gabar LR VA
para biegunów M-jest niemiecki ImaxMot AR Typ
nadajnik I-jest angielski ------ stopień mocy prąd P V31
rodzaj nadajnika UZWK hiszpański prąd I V32

SSI - EnDat - CD Us czeski ------ wartość sinus Iqsoll T1 V33
przekł. KK-Temp polski TA SC
sr.kola nap. odchyl.reg turecki ------ oprogramowanie f PWM R SC
zawieszenie Skala paskowa grecki LV TV4->VZ

 włoski HL V3
------ Prędkości ------ Wejścia/wyjśćia chorwacki ------Ustawienia fabryczne B V3

V0 rozkazy jazdy Vektor Asynchron Ink. HL V2
V1 tekst ------ Jednostki Vektor Asynchron Sin. B V2
V2 wejścia cyfrowe U/min - m/s Vektor Synchron R SC
V3 tekst  Open Loop 3 HL V32
V4 wyjścia cyfrowe ------ Rodzaj pracy  B V32
VN tekst Vektor Asynchron ------ Wejście/wyjście S-Ref
VE wyjścia przekaźników Vektor Synchron Wejście nadajnika
EÜ tekst Open Loop 4 T-1
BÜ zmiana Kier

------ Diagnoza -DCP ------ Sterowanie
------ Czasy/Drogi Jakość zaciski └ Wejścia cyfrowe

HL_V4 Błąd DCP01 Digin 1
B_V4 DCP-nakazy jazdy DCP03 potiwrdzenie błędu
EH DCP-nadawać DCP04 kontrola styczników
SF DCP-odbiór  start hamulca
ZS reszta drogi  prąd ewaku.
ZB zu Treib.(Calc)  
ZB auf Digin 2

------ Pamięć błędów patrz Digin1

------ Regulator  Digin 3
n_P ------ Statystyka patrz Digin1

n_I  
Halte P ------nadajnik diagn. └ Rozkazy jazdy
Halte I równolegle - binarnie
GA ------ aktualny błąd tylko RO
KSTART
KSTOP └ Wyjścia
MV ZS=Imot On

------ DCP04 - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -K15- - -  Nadzór
Stop z V0 czas przebie.

------ Funkcje specjalne kontrola stycznik.
V1MaxRuck start hamulca
Autotuning PTC-Motor

Enable kontr. hamulca EN81
nMot

Motortest
Pomiar obciążenia

Iqpusta
Iqpełna
Enable

szybki start
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struktura menu rodzaj pracy: open loop4 

Nastawić -------- Wyświetlić -------- System -------- Info -------- Rozszerz.

------ dane urządzenia ASM ------ jest /pow. wielkość ------ klucz kodowy ------ Rodzaj pracy - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -  Krzywa jazdy
I Mot n-jest AR
U Mot n-zadanel ------ Język ------ Wielkość gabar. VA
n Mot M-iest niemiecki AR Typ
f Mot I-jest angielski ------ Stopień mocy ------ Ustawienia fabryczne V31
cos phi UZWK hiszpański Vektor Asynchron Ink. V32
przel.przekl Us czeski ------ Wartość sinus Vektor Asynchron Sin. V33
sr.kola nap KK-Temp polski Vektor Synchron SC
zawiesz odchyl.reg turecki ------ Oprogramowanie Open Loop 3 R SC

skala paskowa grecki  TV4->VZ
------ Prędkości  węgierski ------ Wejścia/wyjśćia HL V3

V0 ------ Wejścia/Wyjścia chorwacki └ Wejścia cyfrowe B V3
V1 rozkazy jazdy Digin 1 HL V2
V2 tekst ------ Einheiten potwierdz. Błędu B V2
V3 wejścia cyfrowe U/min - m/s kontrola styczników R SC
V4 tekst  start hamulca HL V32
VN wyjścia cyfrowe ------ rodzaj pracy nadz luz. EN81 B V32
VE tekst Vektor Asynchron prąd ewaku S-Ref
EÜ wyjścia przekaźników Vektor Synchron Digin 2
BÜ tekst Open Loop 4 patrz Digin1

Digin 3
------ Czasy/ drogi ------ DCP-Diagnoza ------ Sterowanie patrz Digin1

HL_V4 jakość Zaciski
B_V4 błąd DCP01 └ Rozkazy jazdy
EH DCP-nakazy jazdy DCP03 równoległel - binarne
SF DCP-nadawać DCP04 tylko RO
ZS DCP-odbiór  
ZB zu reszta drogi  └ Wyjścia
ZB auf Treib.(Calc)  ZS=Imot On

------ Open Loop 4 ------ Pamięć błędów ------ kontrola
Ustart  czas biegu
R1MessEn. ------ Statystyka kontrola styczn.

 start hamulca
------ DCP04 ------ Aktualny błąd PTC-Motor

Stop z V0  

------ Funkcje specjalne
Motortest
Szybki start
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8.2 Wybór jednostek 
  
Ustawienie prędkości oraz ramp może być dokonane wybiórczo odnośnie liczby obrotów silnika 
(obr./min.) lub prędkości kabiny(m/sec).  
 
Następujące parametry są ustawiane zależnie od wybranych jednostek: 
 
Odniesienie do:   silnika  lub  kabiny 
Prędkości jazdy:    obr./min  lub  m/sek 
Rampy wartości „powinno być“: m/sek  lub  mm 
 
W celu przedstawienia jednostek w metrach/sekundę należy prawidłowo podać wymagane informacje 
o urządzeniu (przekładania napędu, przekrój koła napędowego i zawieszenie).  
 
Fabrycznie jednostki ustawione są w obr./min. Pokazane w dalszej części ilustracje prezentują formę w 
obr./min.  
 
Przełączenie na metry/sekundę zostało bliżej wyjaśnione w punkcie 8.5.3 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

System 
Jedn. 

Jedn. 
Obr./min 

Jedn. 
Metr/sec 
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8.3 Ustawianie – Programowanie falownika 
 
 
 
 
 
   

      
8.3.1 Ustawianie prędkości jazdy  
 

w tym miejscu ustawia się różne prędkości jazdy. Fabrycznie prędkości 
podawane są rpm (obrotach na minutę). Wartość ta odnosi się do liczby 
obrotów wału silnika. Na drodze wyboru prędkości można ustawić w 
mm/sekundę (punkt8.5.3). 

 
 

    Prędkości 
 
Przy pomocy klawisza "E" rozdzielą Państwo na poziomie parametrów poszczególne prędkości. Przy 
użyciu klawisza "C" wrócą Państwo do Menu głównego. 
 
 
Możliwe jest ustawienie następujących prędkości: 
 

V0: Prędkość pełzająca. 
 
 
V1: Prędkość podczas jazdy kontrolnej. 
 
 
 
V2: 1 prędkość pośrednia. 
 
 
V3: 2 prędkość pośrednia. 
 
 
V4: Jazda szybka. 
 
 
VN: Prędkość w celu dodatkowej regulacji.  
 
 
VE: Prędkość ewakuacyjna (dalsze informacje na temat ewakuacji 
znajdą Państwo w rozdz.9 ). 
 

V3

VN
V0

V1

V4

V2

EÜ,
BÜ

nastawic 
Prędkość 

Prędkość 
V0          100rpm 

Prędkość 
V1          300rpm 

Prędkość 
V2         1000rpm 

Prędkość 
V3         1000rpm 

Prędkość 
V4         1380rpm 

Prędkość 
VN         75rpm 

FRC 
nastawic 

Prędkość 
VE         100rpm 
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 n[1/min] =
VKN[m/sec] * KZU * IW * 60

pi * DD[m]

 
 
EÜ: Wspieranie funkcji "wcześnie otwierające się drzwi". Jeśli podczas 
hamowania prędkość zejdzie poniżej prędkości ustawionej, to 
przyporządkowany tutaj przekaźnik „EÜ“ dociąga. Sterownia może ocenić ten 
sygnał w celu przeprowadzenia otwarcia drzwi. Przy przekroczeniu tej 
prędkości przekaźnik „EÜ“ wyłącza się.  
 
BÜ: Nadzorowanie hamowania. Przy zejściu poniżej tej liczby obrotów 
aktywuje się wyjście Digital Out 1 (zacisk 58) a przy jej przekroczeniu 
dezaktywuje się. Przez to możliwe jest nadzorowanie procesu opóźniania 
przez urządzenie sterownicze. 

 
Podczas zjazdu z wcześnie otwierającymi się drzwiami należy wybrać  próg włączenia EÜ dla 
prędkości dojazdowej tak, żeby zachowane były wymagania bezpieczeństwa zgodnie z EN 81 lub TRA. 
 
Przy użyciu funkcji regulacja dodatkowa, ustawić prędkość obrotową do regulacji dodatkowej VN na 
ok. 3% - 5% prędkości obrotowej znamionowej. 
 
Wskazówka: Pomiędzy poszczególnymi czynnościami regulacyjnymi konieczne jest zachowanie 
przerwy wynoszącej przynajmniej 1 sek., aby mechanika a przede wszystkim lina mogły sie 
uspokoić.  
 
Przeliczenie prędkości obrotowej silnika (obr./min) w prędkość kabiny (m/sek) i odwrotnie przebiega 
według następujących wzorów: 

 
 
 
 n: Prędkość obrotowa silnika w obr./min. 
 VKN: Prędkość kabiny w m/sek 
 KZU: Zawieszenie 
 IW: Przełożenie przekładni 
 DD: Przekrój koła ciernego w m 
 
 
 

 n[1/min] * pi * DD[m]
   VKN[m/sec] =

KZU * IW * 60

Prędkość 
EÜ         300rpm 

Prędkość 
BÜ         300rpm 


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8.3.2  Ustawienia czasu/dróg 
 
 

Przy pomocy tych parametrów ustala się między innymi formę krzywej jazdy 
„powinno być“.  

 
 
Przy użyciu klawisza "E" dotrą Państwo do poszczególnych parametrów ustawienia. Przy użyciu 
klawisza "C" powrócą Państwo do menu głównego. 
 

v

HL_V4AR EH
t

t = 0

SF

ZB 
zu

ZSB_V4

ZB 
auf

 
 
 
Wybierając można ustawić rampy wartości „powinno być“ w milisekundach lub w milimetrach  
(patrz punkt 8.5.3). 
 
Do dyspozycji są następujące parametry: 
 

Rampa przyspieszenia na prędkości V4 
 
 
Rampa hamowania z V4 do stanu zatrzymania przy wjeździe bezpośrednim. 
Przy jeździe z V0 ustawiona wartość zostaje skrócona proporcjonalnie do 
stosunku V4/V0. 
 
Czas trwania rampy hamowania "elektrycznie stop". Po usunięciu polecenia 
jazdy V0 rozpoczyna się ta rampa. Czas EH definiuje, kiedy osiągnięty jest 
stan zatrzymania po usunięciu V0. 
 
Opóźnienie rozpoczęcia krzywej jazdy po podaniu polecenia jazdy.  
 
Czas zamknięcia hamulców aż do wyłączenia przekaźnika ZS (stycznik 
główny) podczas zatrzymania. 
 
Czas od zatrzymania się (wartość „powinno być“ 0) aż do zamknięcia 
hamulców (wyłączenie przekaźnika ZB).  
 
Czas od podania polecenia jazdy aż do otwarcia hamulców (włączenie 
przekaźnika ZB) 
 

 
 
Diagramy czasowe obrazujące przebieg sygnału znajdują się w punkcie  4.2.2.3 
 
 
 

nastawic 
czasy/drogi 

Czasy/drogi 
HL_V4       2500ms 

Czasy/drogi 
B_V4       2500ms 

Czasy/drogi 
EH         1000ms 

Czasy/drogi 
SF         300ms 

Czasy/drogi 
ZS         300ms 

Czasy/drogi 
ZB zu       200ms 

Czasy/drogi 
ZB auf      100ms 
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8.3.3  Ustawienie regulatora obrotów 
 

W tym miejscu wpływają Państwo na zachowanie się regulatora obrotów.  
 

 
Przy użyciu klawisza "E" dotrą Państwo do poszczególnych parametrów ustawienia. Przy użyciu 
klawisza "C" powrócą Państwo do menu głównego. 
 
Objaśnienia pojęć P (proporcjonalne) i I (integralne) wzmocnienie regulatora: 

 Poprzez czynnik P można zdefiniować szybką reakcję na odchylenia od prędkości zadanej, 
tzn. jest on odpowiedzialny za bezpośrednią reakcję regulatora. Wysokie wartości prowadzą 
do nierównej pracy (wibracje). 

 Komponent I odpowiada za dokładność regulatora. Poprzez komponent I regulator wytwarza w 
sposób ciągły rosnący moment obrotowy, tak długo jak istnieje odchylenie od wartości „jest“ i 
„być powinno“ (dyferencja regulacji). To, jak szybko moment obrotowy wzrasta, zależy od I 
części – im część I (czas integracyjny), tym szybsza jest budowa momentu obrotowego.  

 
Pierwotne ustawienia fabryczne zostały wybrane względnie „miękkie“, tak iż regulator w każdym 
wypadku pracuje w stabilnym zakresie. Ogólnie rzecz ujmując, przy wykorzystaniu wartości 
fabrycznych osiąga się zadawalające zachowanie podczas jazdy i regulacji. Ustawienia regulatora 
należy zoptymalizować jedynie w wyjątkowych sytuacjach.  

 
Do struktury regulatora falownika: 
W celu optymalnego wyregulowania wszystkich obszarów jazdy, wykorzystuje się kilka regulatorów: 
 
Regulator zatrzymania (Halte_P, Halte_I): Służy jedynie do przytrzymania napędu podczas otwartych 
hamulców.  
Ten regulator przejmuje kompletny ciężar, dlatego musi bardzo szybko reagować, aby zapobiec 
cofnięciu się napędu. Jeżeli z ustawieniami fabrycznymi nie dochodzi do optymalnego  przejęcia 
ciężaru, można zmniejszyć część I (Halte_|) i tym samym poprawić ten stan. 
 
Regulator prędkości obrotowej (n_P, n_I): Działa podczas jazdy. Wzmocnienie może zostać 
przełączone od możliwego do ustawienia progu prędkości obrotowej(GA). Wartości wzmacniania 
ustawia się osobno dla jazdy do góry oraz dla opóźnienia (K START, K STOP).  
 
Regulator położenia LR): Podczas zatrzymania aktywny jest regulator położenia.  
 
 
 

(K START)

(n_P,  n_I)

GA

v

t
(K STOP) (LR)

(Halte_P)
(Halte_I)

 
 
 

Nastawic 
Regulator 


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Wzmocnienie proporcjonalne regulatora prędkości obrotów.  
 
Czas integracji regulatora prędkości obrotów. 
 
 
Wzmocnienie proporcjonalne regulatora zatrzymania. 
 
 
Czas integracji regulatora zatrzymania.  
 
 
 
Próg  przełączenia wzmocnienia regulatora prędkości obrotowej. 
 
 
Podwyższenie wzmocnienia regulatora startu w oparciu o regulator prędkości 
obrotowej.  
 
Podwyższenie wzmocnienia regulatora zatrzymania w oparciu o regulator 
prędkości obrotowej. 
 
Sterownie wstępne momentu obrotowego podczas przyspieszania i 
opóźniania. Oscylacje przeregulowane lub niedoregulowane według ramp 
można usunąć przy pomocy tego parametru. 
 

 
 
 
 

Regulator 
n_P          30 

Regulator 
n_I          1000 

Regulator 
Halte_P        30 

Regulator 
Halte_I      1000 

Regulator 
K START      150% 

Regulator 
GA         49 rpm 

Regulator 
K STOP       150% 

Regulator 
MV            100 
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8.4  Wskazania – Zapytania o wartości robocze 
 
W tym menu ukazują się wielkości robocze falownika. 
 
 
 
 
 
 
8.4.1  Wskazania wartości „jest“ i „powinno być“ 
 
8.4.1.1 Prędkość obrotowa 
 

Aktualna prędkość obrotowa silnika 
 
 
Aktualna „powinna być” wartość obrotowa  
 
 
 
 

8.4.1.2 Prąd silnika i moment obrotowy 
 

Procentualny moment obrotowy falownika w oparciu o jego maksymalny 
moment obrotowy. Wskazówka: Przy jazdach obciążonych (np. „pusty w dół“) 
maksymalny pokazywany moment obrotowy nie powinien być większy niż 
80%, aby zapewnić wystarczające rezerwy na regulację. 
 
Prąd silnika(efektywny)w amperach. 
 
 

 
8.4.1.3 Dalsze wielkości 

 
 
Napięcie międzyobwodowe falownika 
 
 
Napięcie stojana silnika . w %, w odniesieniu do maksymalnej podanej 
wartości.   
 
Temperatura elementu chłodzącego (radiatora) 
 
 
 

jest/powinno wielk 
n-jest    1252rpm 

jest/powinno wielk 
n-zadane 1250rpm 

Jest/powinno wielk 
M-jest       23% 

Jest/powinno wielk 
I-jest       18A 

jest/powinno wielk 
U_zwk        563V 

jest/powinno wielk. 
U.s          86% 

jest/powinno wielk. 
Temp.radiatora 42°C 

FRC 
wyswietlac 
---------------------- 
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8.4.1.4 Wskaźnik niedokładności liczby obrotów w przypadku wartości  
„powinno być“ i „jest“ 

 
W tym menu może być oceniane zachowanie prowadzące regulatora, tzn. 
jego dokładność na podstawie wskaźnika belkowego. W stanie spoczynku 
przedstawiana jest jedna kreska. Każda dodatkowa kreska oznacza 
odchylenie między liczbą obrotów „powinno być’ a „jest“ o 5 obrotów. 
 
Stan spoczynku, brak różnicy regulacji 
 
 
Jazda (przykład), Odchylenie liczby obrotów powinno być -jest= 15 obr./min 
Ilość obrotów „jest” napędu jest tutaj mniejsza o 15 obr./min w stosunku do  
wartości „powinno być” 
 

 
 
8.4.2  Wejście  wyjście 
 
8.4.2.1 Polecenia jazdy 
 

 
Odczytane polecenia jazdy pokazywane są w formie tekstowej. 
 
 

 
 
 
8.4.2.2 Wejścia cyfrowe 
 

 
Odczytane wejścia cyfrowe pokazywane są w formie tekstowej. 
 
 
 

 
 
 
8.4.2.3 Wyjścia cyfrowe 
 

 
Odczytane wyjścia cyfrowe pokazywane są w formie tekstowej. 
 
 
 
 

 

jest/powinno wielk. 
Odchyl. Reg.  

- | + 
 - 

- | + 

    ----- 

rozkazy jazdy 
GS RO V4 V0 

Wejscie/Wyjście 
Wejścia cyfrowe 

Wejscia cyfrowe 
Din1 Din2 

Wejscie/Wyjście 
Wyjścia cyfrowe 

Wyjścia cyfrowe 
Dout1  

Wejscie/wyjscie  
Rozkazy jazdy 
-------------------
--- 
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8.4.2.4 Wyjścia przekaźnikowe 
 

 
Aktywowane wyjścia przekaźnikowe pokazywane są w formie tekstowej. 
 
 
 
 
 

8.4.3  Pamięć błędów 
 

Urządzenie posiada pamięć, w której przechowywanych jest 10 ostatnich 
zakłóceń. Pamięć ta może zostać w tym miejscu wywołana.  
Po wywołaniu tej funkcji pokazywane jest ostatnio pojawiające się zakłócenie 
(z najwyższym numerem porządkowym). Przy pomocy klawisza "" 
przeglądają Państwo pamięć o błędach „w dół“ do starszych zakłóceń. 
Najstarsze zakłócenie zawsze ma numer 1.  
 
Każde zakłócenie przedstawiane jest w chwili zakłócenia przez numer 
porządkowy i liczbę jazd. 
 
Przykład po lewej: Zakłócenie numer 5,„napięcie dolne“, pojawiło się przy 
65432 jazdach. 
 
Za pomocą klawisza  "E" można odczytać dokładniejsze informacje z czasu, 
w którym powstał błąd.  
 
 
Przykład po lewo: W czasie powstania błędu zostały zmierzone następujące 
wielkości: 
Prąd = 10 Amper 
Napięcie wyjściowe = 50 %  
Ilość obrotów „powinno być“ = 100 obr/minute 
Napięcie międzyobwodowe = 342 Volt 
Temperatura=42°C 
Wskazówka: Jeżeli w dolnym prawym rogu wyświetlacza pojawia się symbol 
[↑↓] to chodzi o większą ilość błędów, które powstały w tym samym czasie. 
Można je odczytać posługując się przyciskami ze strzałkami. 
 
 
 
Podczas opuszczania menu przy użyciu klawisza „C“ istnieje możliwość 
wykasowania pamięci poprzez naciśnięcie klawisza Enter „E“. Jest to jednak 
możliwe tylko przy wyłączonym stopniu końcowym, a więc nie jest możliwe 
podczas jazdy. Podczas opuszczania zapytania o wykasowanie przy użyciu 
klawisza „C“ pamięć nie zostaje wykasowana. 

 
 

Wejscie/Wyjście 
przekazn 

Wejscia przekazn. 
ZS ZB  

wyswietlac 
Pamięć błędów 

Pamięć o błędach 
...skasować ? <E> 

Pamięć o błedach 
..jest kasowana 

Blad N05/10: 65432 
niskie ZWK 
---------------------- 
odczytaj <E> 

Niskie ZWK 
I=10A            S(23) 
Uist=50%  Vsoll=100rpm  
UZWK=342V T=42 C 
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8.4.4 Wskaźnik danych statystycznych 
 

 
Z tych danych wynika jest stopień wykorzystania falownika 
 
Czas pracy w którym urządzenie było podłączone do sieci.  
 
Czas, w którym aktywny był element mocy, tzn. jazdy były dokonane.  
 
Liczba odbytych jazd. Włączanie i wyłączanie stopnia końcowego 
interpretowane jest za każdym razem jako jazda.  
 
 
 
Liczba odbytych jazd, podczas których przekroczony lub osiągnięty został 
1,9-krotny prądu urządzenia.  
 
 
Ilość przeprowadzonych jazd, podczas których osiągnięta została  1,5 do 1.9 
–krotność prądu urządzenia 
 
Ilość przeprowadzonych jazd, podczas których osiągnięta została 0,75 do 1.5 
–krotność prądu urządzenia 
 
 
Czas, w którym urządzenie pracowało przy temperaturze maksymalnej.  
 
 

8.4.5 Diagnoza nadajnika  
 

To menu służy do sprawdzenia sygnałów nadajnika oraz liczby impulsów 
nadajnika. 
 
 
 
Pokazywane są Stany wejść nadajnika oraz liczba przechwyconych impulsów 
nadajnika. Za pomocą przycisku  "E"- wartość licznika może być przełączona 
na  0.  
W trybie Gearless z nadajnikiem  ERN1387 dodatkowo są pokazywane 
ścieżki sygnałów C i  D. 

 
8.4.6 Aktualne błędy 
 

To menu złuży aktywacji wyświetlacza błędów, po tym jak za pomocą 
przycisku „E“- został ukryty. Jeżeli wystąpią aktualne błędy, będzie to 
pokazane w najniżej linijce wyświetlacza. 
 
 
 

Wyswietlac 
statystyka 

statystyka 
Czas pracy    1400h 

Statystyka 
Czas aktywny.    
239h 
Statystyka 
Jazdy    67890 

Statystyka 
czas_Tmax    0min 

Statystyka 
RunI1.5-1.9       
132 

Statystyka 
RunI0.75-1.5    88 
-------------------
--- 

wysawietlac 
aktualny blad 
---------------------
- 
*** zaklocenia *** 
Niskie ZWK 
---------------------
- 

Statydtyka 
RunI1.9         32 
-------------------
--- 

Anzeigen 
Geberdiagnose 
---------------------- 
○ 

Geberdiagnose 
A┌  B┌   1023   
---------------------- 
○ 
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8.5  Ustawienia systemu 
 
Tutaj dokonuje się dla danego urządzenia ustawień specyficznych, które niezależne są od całości.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
8.5.1 Klucz kodowy urządzenia 
 

Parametry urządzenia są chronione przed nieupoważnionymi zmianami przez 
maksymalnie czterocyfrowy kod. Po zdefiniowaniu liczby kodowej, próba 
zmiany parametrów prowadzi najpierw do zapytania o kod. Dopiero po jego 
poprawnym podaniu można dokonać zmian parametrów.  
 
Przy użyciu następujących punktów menu zarządza się kodami: 
 
Zapytanie o zdefiniowany wcześniej kod. Urządzenie wymaga podania liczby 
kodowej. Przy użyciu klawisza "E" aktywuje się tryb wprowadzania i podaje 
się liczbę kodową.  
 
Jeśli podany kod zgadza się z kodem zapamiętanym przez urządzenie, 
ukazuje się odpowiedni meldunek.  
 
W innym przypadku ukazuje się informacja o błędzie.  
 
Przez użycie klawisza "C" wracają Państwo ponownie do punktu wyjścia. 
 
Nowe wprowadzenie kodu lub zmiana już istniejącego. Urządzenie żąda 
podania kodu. 
 
 
Za pomocą "E" należy wejść w tryb wprowadzania a następnie wprowadzić 
kod. 
 
 
 
Urządzenie prosi o powtórzenie kodu. Za pomocą "E" należy wejść 
wprowadzania i ponownie wprowadzić kod.  
 
 

FRC 
system 

system  
klucz kodowy 

system 
język 

system 
jedn. 

system 
rodzaj pracy 

system 
klucz kodowy 

Klucz kodowy 
wstawic 

Klucz kodowy   0 
                0 

Klucz kodowy 
ok... 

Klucz kodowy 
błąd 

system 
sterowanie 

Klucz kodowy 
zmienic 
-------------------

Klucz kodowy 
powtorzyc 
-------------------
--- 

Klucz kodowy    0 
                0 
-------------------
--- 
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Jeśli wpisane kody są wzajemnie poprawne, wyświetlany jest odpowiedni 
komunikat i aktywowany kod.  
 
 
W innym przypadku wyświetlany jest komunikat o nieprawidłowości a kod 
odrzucony. 

 
 
 
Wartość "0" dla liczby kodowej wyłącza sprawdzanie kodu. Można stosować każdą liczbę kodową 
różną od "0". 
Fabrycznie urządzenie nie jest zabezpieczone przez kod.  
 
8.5.2 Ustawienia języka 
 

Tutaj ustawia się język danego kraju, w którym wyświetlane będą wszystkie 
teksty i meldunki na wyświetlaczu.  
 
 
 
Wybrany język aktywowany jest przez naciśnięcie klawisza "E". 
 
 
 

Obecnie wykorzystywane są następujące języki: 
 
 - niemiecki 
 - angielski 
 - turecki 
 - hiszpański 
 - czeski 
 - polski 
 - grecki 
 - węgierski 
   
  
 

System 
Język 

Język 
Nimiecki 

Klucz kodowy 
ok... 
-------------------
--- 

Klucz kodowy 
blad 
-------------------
--- 
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8.5.3 Wybór  wyświetlanych  jednostek  (obr/min  lub  m/sek) 
 
Ustawianie prędkości i ramp może być  dokonywane albo w odniesieniu do liczby obrotów silnika 
(obr/min) lub prędkości kabiny (m/sek). 
 
 
 
 
 
 

Fabrycznie jednostki są ustawione na  obr/min.  
 
 
Przestawienie jednostek na metry /sekundy dokonywane jest za pomocą 
klawisza „E“  
 
 
 
 
W Menu ustawianie  (zobacz punkt 7.3 ) są wyświetlane 3 dalsze  Parametry:  
 
Tutaj musi  być podane   Przełożenie napędu * 100 .  
Przykład: przełożenie  napędu = 53:2 --> wartość podana  26,5 * 100 = 2650 
 
Tutaj należy podać przekrój kół ciernych w mm.  
 
Tutaj musi być podane zawieszenie kabiny . 
Przykład: 1:1 --> Wartość podana  1,   2:1 --> Wartość podana  2 
 

 
8.5.4 Wybór trybu pracy urządzenia 
 

Można ustawić następujące tryby pracy: 
 
 
 
Tryb pracy z maszyną asynchroniczną 
 
 
Sterowanie F/U maszyną asynchroniczną bez enkodera 
(patrz punkt 8.10.1.) 
 
 
Tryb pracy z maszyną synchroniczną, Gearless (patrz punkt 8.9). 
 
 

System 
tryb pracy 

Tryb pracy 
wektor asynchron. 

Tryb pracy 
wektor synchron. 

Jednostki 
Metr/sec 

Jednostki 
Obr./min 

Ustawienia 
Dane urządzenia 

Dane urządz. 
Zawieszenie.    0 

Jednostki 
ok.. 

System 
Jednostki 

Dane urzadzenia 
Przel.przekl  2650 

Dane urzadzenia 
Kolo cierne 560 mm 
-------------------
--- 

Betriebsart 
Open Loop 3 
-------------------
--- 
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8.5.5 Wybór rodzaju wysterowania urządzenia 

 
Tu można dokonać wyboru pomiędzy sterowaniem  DCP i sterowaniem 
zaciskami  ( zobacz punkt 8.8) 
 
 
 
Równoległe sterowanie rozkazami jazdy 
 
 
Sterowanie poprzez protokół DCP01  
 
 
 
Sterowanie poprzez protokół DCP03.  
 
 
 
 
Sterowanie poprzez protokół DCP04  
 
 

8.6 Infomenu 
 
Tutaj mogą być odczytane informacje kierowane  do urządzenia, które są interesujące przy 
telefonicznym połączeniu. 
 
 
 

 
Różne informacje o falowniku, przeznaczone dla serwisu 
 
 
 
wielkość falownika z podanym prądem znamionowym 
 
 
wersja elementu mocy 
 
 
  
wykaz komponentów hardware dla trybu pracy z nadajnikiem sinusowym  

 
    Wersja oprogramowania i data ustawienia. 

 
 
 
jeżeli fabrycznie  została wprowadzona baza danych Gearless (bez 
przekładniowe), to będzie ona tutaj pokazywana.   
 

 

FRC 
Info 

Wielkosc gabar. 
FRC3 – 16A 

Stopien mocy 
Q1-Q7 

wartosc sinus 
----- 

Gearlesstyp 
GLAT1/60          

System 
sterowanie 

sterowanie 
DCP01 

sterowanie 
DCP04 
-------------------
--- 

sterowanie 
zaciski 
-------------------
--- 

sterowanie 
DCP03 
-------------------
--- 

info 
rodzaj pracy 

Software 
18.064.13 Oct26 
2012 
-------------------
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8.7   Rozszerzone menu ustawień 
 
Tutaj zebrane są funkcje, które dla trybu standardowego falownika nie są wymagane lub są wymagane 
rzadko. 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
8.7.1  Rozszerzone ustawienia krzywych jazdy 
 
 
 
 
 
8.7.1.1 Ustawienie procesu dojazdu 
 
Następujące parametry mają wpływ na proces dojazdu: 
 

 
Całkowity czas dojazdu,  aż do przejścia w rampę przyspieszania 
 
 
 
 
 
Ilość obrotów podczas dojazdu 
 
 
 
 
 
 
 

FRC 
rozszerzone 

rozszerzone 
roz.krz.j. 

rozszerzone 
regulator 

rozszerzone 
ust. Fabr. 

rozszerzone 
wejście/wyjście 

rozszerzone 
kontrola 

rozszerzone 
funkcje specjalne 

rozszerzone 
roz. krz. j. 

VA

AR

Roz.krz.j. 
AR          1000ms 

Roz.krz.j. 
VA         10.0rpm 
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Możliwość wyboru  pomiędzy dynamicznym lub statycznym przyspieszeniem 
rozruchowym. 
Statyczny  (0): Dopiero po przekroczeniu czasu  AR rozpoczyna się rampa 
wzrostowa do wartości „powinno być”. 
Dynamiczny (1): Jak tylko liczba obrotów „jest“ przekroczyła minimalny próg 
(VA/2), rozpoczyna się rampa wzrostowa do wartości „powinno być”. 

 
Poprzez odpowiedni wybór parametrów można osiągnąć  "miękki" rozruch. Winda zostaje płynnie  
i bez szarpnięcia  uwolniona z tarcia. 
 
 
8.7.1.2 Dodatkowe prędkości pośrednie 
 
 

 3. prędkość pośrednia 
 

 
 

 4. prędkość pośrednia 
 

 
 

 5. prędkość pośrednia 
 

 

Roz.krz.j. 
AR_TYP        1   

Roz.krz.j. 
V31           1000rpm 

Roz.krz.j. 
V32           1000rpm 

Roz.krz.j. 
V33           1000rpm 
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8.7.1.3 Korekta ostrołukowa 
 
Urządzenie pracuje z automatyczną korektą ostrołukową, która pracuje ze stałymi drogami pełzającymi 
niezależnie od jazdy między piętrami lub jazdy pełzającej.  
 

SC = 1000

SC = 0

(3)
Wegfall Fahrkommando

R_SC 

 
 
W przypadku wypadnięcia komendy jazdy (3) podczas rampy przyspieszenia rozpoczyna się jazda 
ostrołukowa. Na formę krzywej tej jazdy ostrołukowej można jednak miarodajnie wpływać przy pomocy 
parametrów SC i R-SC tylko, jeśli komenda jazdy zapada wcześnie, tak iż istnieją jeszcze 
wystarczające rezerwy drogi dla żądanego przebiegu krzywej. Jeśli komenda jazdy pada krótko przed 
osiągnięciem prędkości końcowej, to brak możliwości tworzenia wariantów w przebiegu krzywej.  
 

(1) Wysokie wartości dla SC prowadzą do wysokiej prędkości końcowej i 
odpowiadają krótkim czasom jazdy. (2) Niskie wartości dla SC zwalniają 
jazdę i zwiększają czas jazdy. 
  
Poprzez R_SC można ustawić zaokrąglenie w punkcie zwrotnym. R=0: brak 
zaokrąglenia R=1000: maksymalne zaokrąglenie 

 
 
Wskazówka: Jazda ostrołukowa przewidziana jest wyłącznie dla prędkości szybkiej jazdy V4!   
 
Droga do pokonania obliczenia ostrołukowego wynika z V4 i z B_V4. 
 

Roz.krz.j. 
SC            500 

Roz.krz.j. 
R_SC        300ms 


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8.7.1.4 Przejścia prędkości  
 
Standardowo jako podstawa dla rampy wartości „powinno być“ służy prędkość jazdy szybkiej V4. To 
znaczy, że HL i B odnoszą się do tej prędkości. Jeśli przewidziana byłaby inna prędkość np. V2, to 
obliczenie czasu przejazdu w górę przebiega tak, że przyspieszenie jest takie same, jak w przypadku 
prędkości V4. Skutkiem tego są skrócone czasy rampowe o stosunek wybranej prędkości do V4. Przy 
przejściach prędkości z niską różnicą oznacza to, że powstaną odpowiednio małe czasy rampowe 
połączone z zaokrągleniami, co może prowadzić do niemiłego wrażenia z jazdy.  
Przy pomocy podanych dalej parametrów można obejść to obliczenie na bazie stałego przyspieszenia 
a żądane zakresy częściowe krzywej jazdy mogą być ustawiane indywidualnie.  
Aktywowanie następuje przez wprowadzenie wartości, które  są większe niż 500 msek, przy 
niższych wartościach są one automatycznie zmieniane na zero a komputer krzywej jazdy je ignoruje. 
 

Przy pomocy tego parametru można ustawić czas przejścia (niezależnie od 
różnicy prędkości) od V4 do prędkości przejściowych V3 lub V2.   
 
tutaj można indywidualnie ustawić czasy rampowe lub drogi dla każdej 
prędkości pośredniej indywidualnie.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Roz.krz.j. 
T V4->Vz      0ms 

Roz.krz.j. 
HL_V3         0ms 

Roz.krz.j. 
B_V3         0ms 

Roz.krz.j. 
HL_V2         0ms 

Roz.krz.j. 
B_V2         0ms 

Roz.krz.j. 
HL_V31         0ms 
-------------------
--- 

Roz.krz.j. 
B_V31         0ms 
-------------------
--- 

Roz.krz.j. 
HL_V32         0ms 
-------------------
--- 

Roz.krz.j.e 
B_V32         0ms 
-------------------
--- 
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8.7.2 Rozszerzone ustawienia regulatora 
 

 
 
 
Podczas jazdy na stop, tzn. podczas zatrzymania lub przy wjeździe 
bezpośrednim aktywny jest regulator położenia, który stale porównuje 
pozycję jest z pozycją „powinno być“ i kompensuje odpowiednie odchylenia. 
Jest to podstawowe założenie dla dokładnego dojezdu do przystanku. 
Poprzez podwyższenie parametru LR regulator położenia może zostać 
wzmocniony a odchylenia pozycji szybciej wyregulowane.  

 
Poprzez ustawienie 0 regulator położenia zostaje kompletnie wyłączony.  
Wskazówka:  Za duże wzmocnienie może doprowadzić do wibracji podczas 
zatrzymania. 
 
 
Ograniczenie maksymalnego prądu silnika. 
 
 
 
Wzmocnienie proporcjonalne regulatora prądu.  
Wskazówka: Parametry zmienić tylko po porozumieniu się z firmą RST 
Elektronik . 
 
 
Wzmocnienie -I regulatora prądu.  
Wskazówka: Parametry zmienić tylko po porozumieniu się z firmą RST 
Elektronik . 
 
 
Wielkość nastawcza regulatora obrotów może zostać wygładzona w celu 
uzyskania spokojniejszego zachowania. 
Wskazówka: Zbyt wysokie wartości mogą doprowadzić do wibracji.  
 
 
Przy zastosowaniu nadajników z niską liczbą impulsów czas odczytu 
regulatora obrotów może się zwiększyć, w celu otrzymania lepszego 
rozdzielenia liczby obrotów. Jeśli czas odczytu zostanie wybrany zbyt duży, to 
może to doprowadzić do drgań sterowania.  
Wskazówka: Parametry zmienić tylko po porozumieniu się z firmą RST 
Elektronik . 
 
PWM – częstotliwość falownika 
 

 
 
wysterowanie wstępne obciążenia :Podanie podstawowego momentu 
obrotowego przy otwarciu hamulców (statyczna  kompensacja obciążenia). 
Wyrównanie obciążenia jest podawane procentowo. 
LV = 500 oznacza wyrównanie, a więc nie wysterowanie wstępne obciążenia.  
Wartości < 500 powodują wysterowanie w  "dół". 
Wartości > 500 powodują wysterowanie w "górę". 
Tutaj różnica  100 odpowiada momentowi wysterowania w wys. 10%. 
Przykład: 
LV = 400  -> moment wysterowania 10% w kierunku dół 
LV = 700  -> moment wysterowania 20% w kierunku góra. 
 

rozszerzone 
Regulator 

regulator 
LR            100% 

regulator 
Strom_P       15 

regulator 
Strom_I      4000 
P       10 

regulator 
TA         5000us 
P       10 

regulator 
Iqsoll_T1       0 
P       10 

regulator 
f_PWM       12kHz 
-------------------
--- 

regulator 
LV           500% 

regulator 
IMAX_MOT       200% 
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8.7.3 Wybór ustawienia fabrycznego 
 

W tym menu mają Państwo możliwość załadowania ustawień fabrycznych 
dla różnych funkcji urządzenia. 
 

 
 
Regulacja wektorowa maszyną synchroniczną i nadajnikiem sinusowym. 

 
     

Regulacja wektorowa maszyną asynchroniczną i nadajnikiem 
inkrementalnym. 

 
  

 
Regulacja wektorowa maszyną synchroniczną (Nadajnik EnDat) 

 
  

 
Open-Loop z maszyną asynchroniczną. 

 
  
 
Po wybraniu rodzaju pracy za pomocą przycisku E, pokaże się następujący meldunek: 
 

Przyciskiem E zostają załadowane ustawienia fabryczne. Przyciskiem C 
można przerwać proces. 

 
 
 
Uwaga: poprzednie ustawienia urządzeń zostaną nadpisane ! 
  
 
 
8.7.4  Konfiguracja wejść/wyjść 
 

W tym menu mają Państwo możliwość skonfigurowania wejść i wyjść 
urządzenia. 
 
 

rozszerzone 
ust. fabryczne 

rozszerzone 
wejscia/wyjścia 

ust. fabryczne 
Vektor Async.Sinus. 

ust. fabryczne 
Vektor Async.Inkr. 

ust. fabryczne 
Vektor Synchron 

ust. fabryczne 
Open-Loop 3 

ust. fabryczne 
jestes pewny ? 

 
 



 

9-591-130-6 strona: 72 

 
 

8.7.4.1 Nadajnik/Silnik  
 
 
 

W tym miejscu można ustawić filtrowanie sygnału tachometru. Zakłócone 
sygnały nadajnika mogą zostać tym samym wygładzone. 
Wskazówka: W zależności od urządzenia wysoki stopień filtracji (np. filtr T = 
4) może doprowadzić do pogorszenia właściwości regulatora a tym samym 
do drgań. 
 
Tutaj można odwrócić przyporządkowanie kierunku obrotowego sygnałów 
nadajnika 
 
Wskazówka: Podczas pracy z maszyną synchroniczną (patrz punkt 8.9.2) 
ten parametr automatycznie jest sprawdzany i dlatego nie można go zmienić! 
 
Tutaj można odwrócić przyporządkowanie kierunku obrotowego sygnałów 
nadajnika 
Wskazówka: Jest to również dopuszczalne w przypadku maszyn 
synchronicznych, które są podłączone do faz ! 

Nadajnik/Silnik 
T-1             0 
-------------------

Nadajnik/Silnik 
Nadajnik norma 
-------------------

Nadajnik/Silnik 
Nadajnik invertiert 
-------------------

Nadajnik/Silnik 
Całkowity-Kierunek 
inv. 
-------------------

Wejścia-/Wyjścia 
Nadajnik/Silnik 
-------------------
--- 
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8.7.4.2 Wejścia cyfrowe 
 

Tutaj można skonfigurować wejścia cyfrowe DigIn 1,DigIn 2 i DigIn 3  
falownika. Te menu są identyczne dla wszystkich 3 wejść cyfrowych, dlatego  
możliwości konfiguracji są objaśniane tylko dla wejścia cyfrowego  nr 1: 

 
Wskazówka : W przypadku gdy nadzór temperatury opornika hamowania jest aktywny (zobacz 
rozdział  4.2.1.5), wejście cyfrowe 2 nie może być przeprogramowane ! 

 
 

8.7.4.2.1 Zewnętrzna anulacja błędów 
 
Na tym wejściu za pomocą zewnętrznego sygnału +24 V można anulować 
błąd. 
 
 

8.7.4.2.2 Nazdzór styczników jazdy 
 
Poprzez kontakty pomocnicze styczników jazdy są one sprawdzane w stanie 
spoczynku (500 msek po otwarciu przekaźnika ZS) na odpad. Dlatego też 
wskaźnik poziomu na wejściu cyfrowym musi wskazywać 0 V. 
Zobacz też rozdział  8.7.5 
 
 

8.7.4.2.3 Nadzór otwarcia hamulców przy starcie 
 
Poprzez sygnał  +24 V falownik zostaje poinformowany, że hamulec został 
otwarty. 
Wartość nadana startuje dopiero, jeżeli wejście cyfrowe przełączy się na +24 
V . 
Wskazówka :Jeżeli więcej wejść cyfrowych  jest zaprogramowanych tą 
funkcją, to wszystkie muszą wskazywać  +24 V  (UND-powiązanie) 
 

 
8.7.4.2.4 Nadzór hamulców według EN81-A3 

 
 
Falownik jest używany do nadzoru hamulca napędu zgodnie z  EN81-A3. 
Dalsze informacje znajdują się w rozdziale  8.7.7. 

 
 
 
 

8.7.4.2.5 Zasilanie awaryjne 
 
Falownik otrzymuje informacje o pracy w trybie zasilania awaryjnego. Dalsze 
informacje znajdują się rozdziale 9 

 
 
 
 
 

 
Funkcjonalność wejścia cyfrowego 2: 
(Zobacz wejście cyfrowe 1) 

 
 

Funkcjonalność wejścia cyfrowego 3: 
(Zobacz wejście cyfrowe1) 

 
 
 

Ein-/Ausgänge 
Digin 1 
-------------------

Digin 1 
Feherquittng(0) 
---------------------- 
○ 

Digin 1 
Schützüberw. (1) 
---------------------- 
○ 

Digin 1 
Bremse Start 
---------------------- 
○ 

Ein-/Ausgänge 
Digin 2 
---------------------- 
○ 

Ein-/Ausgänge 
Digin 3 
---------------------- 
○ 

Digin 1 
Bremsüb.EN81 
---------------------- 
○ 

Digin 1 
Notstrom 
---------------------- 
○ 
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8.7.4.3 Rozkazy jazdy 
  
8.7.4.3.1 Kodowanie  

 
 
Tu można dokonać wyboru pomiędzy równoległym i binarnym kodowaniem 
rozkazów. 

 
 

Regulacja równoległa (standard)  
 
 

  
Kodowanie binarne 
 

 
Do kodowania binarnego rozkazów jazdy wykorzystywane są wejścia falownika V1, V2, V3, V4. 
Przyporządkowanie wygląda następująco: 
 
Poziom jazdy 

falownik 
Kl. 16 
(V1) 

Kl. 17 
(V2) 

Kl. 18 
(V3) 

Kl.19 
(V4) 

Uwagi 

STOP 0 0 0 0 Brak rozkazu jazdy 
V0 1 0 0 0 Prędkość dojazdowa 
V1 0 1 0 0 Prędkość inspekcyjna 

V31 1 1 0 0 Prędkość pośrednia V31 
VN 0 0 1 0 Prędkość regulacyjna 
V0 1 0 1 0 Prędkość dojazdowa 

V32 0 1 1 0 Prędkość pośrednia V32 
V33 1 1 1 0 Prędkość pośrednia V2 
V2 0 0 0 1 Prędkość pośrednia V33 
V3 1 0 0 1 Prędkość pośrednia V3 
V4 0 1 0 1 Wysoka prędkość    V4 

 
8.7.4.3.2 Konfiguracja sygnałów kierunku  
 

Tutaj można zmienić wysterowanie falownika tylko jednym sygnałem 
kierunku. 

 Parametr musi być ustawiony na 1.   
 
 
8.7.4.4 Wyjścia 

 
Tutaj  może być zdefiniowana funkcja wyjścia sygnalu z falownika  
( w chwili obecnej jedynie przekaźnik ZS ). 
 

 
Jeżeli silnik jest pod napięciem i moment obrotowy stoi do dyspozycji (s. 
Rozdział 4.2.2.3.4). to po wprowadzeniu wartości 1 zostaje wysłany 
sygnał poprzez przekaźnik ZS. 

  

Wejscie qyjscie 
rozkazy jazdy 
 

rozkazy jazdy 
Równoleg. 

rozkazy jazdy 
Binarnie 

Rozkazy jazdy 
RO(1)    0 

Wejście / wyjście 
Wyjście 

Wyjścia 
ZS = ImotOn      1 
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8.7.5  Inne funkcje kontrolne 
 

 
 
 
Kontrola czasu pracy. W tym miejscu można aktywować czas pracy , tzn. 
przy przekroczeniu ustawionego czasu jazdy urządzenie wyłącza się z 
odpowiednim meldunkiem o błędzie. Minimalny czas pracy wynosi 20 sek, w 
przypadku mniejszych wartości kontrola czasu zostaje dezaktywowana i 
pokazywane jest 0. 
 
W tym miejsc aktywuje się funkcję kontroli styczników jazdy, o ile 
odpowiednie wejście cyfrowe zostało skonfigurowane z taką funkcją. (patrz 
punkt 8.7.4) 
 
Tu aktywuje się funkcję nadzoru otwarcia hamulców (zobacz punkt 
8.7.4). 
 
 
Poprzez wprowadzenie „1” aktywuje się funkcję nadzoru termistora 
silnika. 
 
 

rozszerzone 
Kontrola 

Kontrola 
stycznik   0 

Kontrola 
Czas przebie  0 

Kontrola 
termistor silnika 0 

Kontrola 
Start hamul   0 
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8.7.6 Funkcje specjalne 

 
8.7.6.1 Uwolnienie z chwytaczy 

 
Po wprowadzeniu  1 dla prędkości  V1 zostaje podany skok wartości 
“powinno być“. Dzięki temu zostaje osiągnięty wzrost momentu obrotowego, 
który umożliwia łatwiejsze uwolnienie kabiny z chwytaczy .  
W dalszym ciągu używany jest maksymalny prąd falownika. Ta funkcja musi 
być aktywowana po każdej próbie startu, dlatego też wartość V1MaxRuck 
powraca po każdej próbie startu na 0  
 
 

8.7.6.2 Automatyczny pomiar charakterystyki silnika 
 
Po wprowadzeniu 1 zostaje aktywowany pomiar charakterystyki silnika. Ten 
umożliwia optymalne wykorzystanie momentu obrotowego, pomiar należy 
wykonać tylko po konsultacji z  RST - Elektronik. 
 
 
 

8.7.6.3 Automatyczny test połączeń silnika po starcie 
 
 Po wprowadzeniu 1 zostaje  sprawdzone połączenie z silnikiem. 
 Błędy w okablowaniu lub otwarte styczniki będą dzięki temu natychmiast 
zdiagnozowane.  
 

8.7.6.4 Ustalanie kąta przesunięcia fazy w maszynach synchronicznych 
 
 
Zobacz punkt 8.9.2. 
 
 
 

Funkcje specjalne 
V1MaxRuck       0 

Funkcje specjalne 
autotuning       0 

Funkcje specjalne 
Motortest       1 

Funkcje specjalne 
Einph.On       1 
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8.7.6.5 Analogowy pomiar obciążenia kabiny 

 
Poprzez ustalenie analogowego sygnału 0-10 V falownik może już przed 
otwarciem hamulca wytworzyć moment obrotowy, który zapobiega cofaniu 
się kabiny. 

 
Producentem analogowy urządzeń do pomiaru obciążenia jest np. firma AVERDI GmbH z Berlina.  
 
By umożliwić wysterowanie wstępne obciążenia, są konieczne dwie kalibracje : Pomiar pustą kabiną i 
pomiar w połowie obciążoną kabiną lub najlepiej w pełni obciążoną kabiną.  
 
 

8.7.6.5.1 Kalibracja przy  pustej kabinie  
   

Proszę zjechać kabiną  do połowy szybu, by zminimalizować  błąd mogący powstać przez ciężar lin.   
 

Aktywacja pomiaru następuje po zmianie parametru Iq Leer (pusta)  na 100.   
 
 

Następnie należy  nadać rozkaz ściągania  – falownik przeprowadzi pomiar obciążenia w czasie 
następnych 3 sek. 

 
Po dokonaniu pomiaru parametr o wartości  100 zostaje zmieniony na taki 
jaki został zmierzony.   
 

 
Punkt ciężkości kabiny  jest w tym momencie ustalony! 
 
 

8.7.6.5.2 Kalibracja przy obciążonej kabinie  
 

Sposób działania jest taki sam jak w punkcie 8.7.6.5 Trzeba używać jedynie 
parametru  Iq Last(obciążenie). 

 
 
 

8.7.6.5.3 Dalsze wskazówki do kalibracji 
 
W celu kalibracji punktów ciężkości kabina musi znajdować się w połowie szybu, by w ten sposób  
zminimalizować  błąd mogący powstać przez ciężar lin. Ważne jest,  by regulator zatrzymania był 
zaprogramowany w taki sposób, by ruch kabiny na końcu czasu oczekiwania  ( 3 sekundy )  był  
płynny. 
Powinno to mieć miejsce po kilku milisekundach. Zbyt miękko ustawiony regulator zatrzymania 
uniemożliwia  dokonania  kalibracji obciążenia !   
 
 

8.7.6.5.4 Aktywowanie funkcji kalibracji 
 

Po zakończonej kalibracji analogowe wysterowanie wstępne obciążenia  
musi być zwolnione poprzez podanie parametru  Enable = 1. 
 

Funkcje specjalne 
Pomiar obciążenia 

Pomiar obciążenia 
Iq pusta *     100% 

Pomiar obciążenia 
Iq pusta      -46% 

Pomiar obciążenia 
Iq pelna      100% 

Pomiar obciążenia  
Enable          1 



 

9-591-130-6 strona: 78 

8.7.6.6 Licznik zmian kierunku jazd  
  

8.7.6.6.1 Informacje ogólne 
 
W falowniku istnieje możliwość, zaprogramowania licznika, który będzie monitorował  ilość zmian 
kierunku jazd i przy przekroczeniu  wartości granicznej nie dopuści do dalszej eksploatacji dźwigu. 
Poprzez wyjście cyfrowe w odpowiednim czasie przed osiągnięciem wartości granicznej  nadawany 
jest  sygnał  ( wyjście sygnału ostrzegania ), tak aby móc przedsięwziąć  odpowiednie środki 
zapobiegawcze. 
 
Licznik może być wykorzystany np. do nadzorowania cykli wymiany lin lub sygnalizowania  takiej 
konieczności. 
 
 

8.7.6.6.2 Programowanie licznika i aktywowanie funkcji 
 
Aby ułatwić obsługę wszystkie parametry oraz dane są zebrane w jednym menu. To  menu znajduje 
się w Service-Level i dlatego nie jest standardowo widoczne. 
 
Poprzez dłuższe, jednoczesne użycie przycisku  "E" i  "C"  –  Servicelevel zostaje zwolniony: 
 

Po  pojawieniu się tej informacji, można puścić przyciski. 
 
 
 
 
 

8.7.6.6.3 Układ menu  
 
  
 
 

 
Wartość wskazywana na wyświetlaczu 
Suma jazd od ostatniego ustawienia cyklu licznika 
 

 
Wartość wskazywana na wyświetlaczu 
Suma zmiany kierunku jazd od pierwszego  ustawienia cyklu licznika 
 
Wartość wskazywana na wyświetlaczu 
Pozostała ilość zmian kierunku aż do osiągnięcia wartości granicznej.  
 
 
Wielkość nastawiana, 
Liczba kodowa aktywująca funkcję. 
 

 
 
 

Wielkość nastawiana widoczna, jeżeli, liczba kodowa poprawna i różna od  
0  
wartość graniczna dla cyklu licznika 
 

 
 
Wielkość nastawiana  widoczna, jeżeli, liczba kodowa poprawna  i różna 
od  0 
Cofanie okresów licznika. 

 
Wielkość nastawiana widoczna, jeżeli, liczba kodowa poprawna  i różna 
od  0 
Numer -zacisków cyfrowego wyjścia ostrzegania. 

 

< Info > 
Ostrzezenie aktywacja 
---------------------- 
○ 

rozszerzone 
funkcje specjalne 
---------------------- 
○ 

Funkcje specjalne 
Licznik zmian kier. 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
Liczn.Relat.     230000 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
LicznAbsol.     4830000 
---------------------- 
○ 
Licznik zmien kier. 
Liczn.Reszt        
770000 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
LicznMAX    1000 k 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
LicznReset           1 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
CntDigOutKl         58 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
Code             0 
---------------------- 
○ 
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8.7.6.6.4 Ustawianie cyklu licznika i aktywowanie funkcji 
 
Należy dokonać następujących czynności  : 
 
 

8.7.6.6.4.1 Wprowadzenie kodu 
 
Kompletna funkcja nadzoru jest tylko wtedy aktywna ewent. może być aktywowana,  jeżeli 
został wprowadzony kod  !  

 
Uwaga !!!  
 
Kod jest aktywowany już po pierwszym wprowadzeniu i może być tylko wtedy zmieniony,  jeżeli 
poprzednio został poprawnie podany ! 
 

Nadany kod, musi być wprowadzony poprawnie w innym przypadku   
wartość zostanie cofnięta na  "0". 
Jeżeli kod nie został jeszcze nadany, to może być wprowadzona dowolna 
liczba pomiędzy   0 .. 32767. Wartość = 0 oznacza, że funkcja jest 
dezaktywowana, Wartość > 0 prowadzi do aktywacji. 

  
Dopiero po nadaniu kodu ewent. po ustawieniu poprawnego kodu poniższe menu  zostają 
zwolnione. W innym przypadku podane wielkości mogą być jedynie odczytywane. 

 
8.7.6.6.4.2 Wprowadzenie wartości granicznej  w celu ustawienia  cyklu licznika 

 
Wartość ta jest wewnętrznie mnożona przez 1000,  w celu  wyliczenia 
ilości zmian kierunku jazd. 
Przykład: 1000 000 jazd. 

 
 

8.7.6.6.4.3 Ustawianie licznika z poprzednio ustaloną wartością graniczną 
 

Cofnięcie licznika następuje poprzez podanie  "1". 
 
 

 
 

8.7.6.6.4.4 Ustalenie  +24 V wyjścia cyfrowego do nadawania meldunków 
ostrzegawczych.  

 
Wyjścia falownika są obsadzone standardowo następującymi funkcjami: 
 
Zaciski-Nr. Oznaczenie Funkcja Specyfikacja 

58 DigOut 1 Nadzór opóźnienia Zobacz rozdział 4.2.2.6 i 8.3.1. 

59 DigOut 2 Falownik gotowy Zobacz rozdział 4.2.2.3.5. i 
4.2.2.6. 

56 DigOut 3 Kierunek obciążenia Zobacz rozdział 9.4 

 
Jedno z tych 3 wyjść może być użyte do zaprogramowania funkcji wczesnego ostrzegania.  
 
 

W tym celu musi być wprowadzony numer zacisków odpowiedniego 
wyjścia cyfrowego. Np: 58 = DigOut 1 (Wyjście cyfrowe 1).   

 
 
Funkcja wczesnego ostrzegania ma każdorazowo priorytet w stosunku do funkcji 
standardowych.  
 
Po osiągnięciu  "ostrzegawczego stanu licznika " wyjście przełącza na +24 V i pozostaje przez 
następne jazdy na +24 V, do momentu zaprogramowania nowego cyklu licznika ( po wymianie lin). 
 


 

 
 


Licznik zmien kier. 
Code             0 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
LicznMAX 
 1000 k 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
LicznReset           1 
---------------------- 
○ 

RichtungswechselZlr 
CntDigOut          58 
---------------------- 
○ 
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jeżeli sygnał ostrzegawczy nie jest potrzebny, parametr ten należy ustawić 
na  0 tak by nie blokować wyjścia  dla innych celów. 

 
 
 

8.7.6.6.5 Wskaźnik stanów licznika 
 

Wskaźnik relatywnych jazd od ostatniego ustawienia cyklu licznika. 
 

 
Wskaźnik całkowitej ilości zmian kierunku od pierwszej aktywacji  funkcji 
nadzoru. 
 

 
Wskaźnik pozostałych zmian kierunku aż do osiągnięcia   
zaprogramowanej wartości granicznej.  
 
 

 
8.7.6.6.6 Sygnalizacja osiągnięcia zaprogramowanego stanu licznika (ostrzeżenie) 

 
Już 100 000 jazd przed zaprogramowanym maksymalnym – stanem licznika  falownik przeprowadza 
następujące   "akcje -ostrzegawcze": 
 
 

8.7.6.6.6.1 Nadanie meldunku na wyświetlaczu  falownika 
 

Ostrzeżenie może być skasowane za pomocą przycisku "E"- i ukazuje się 
na nowo przy każdym wyłączeniu i  ponownym uruchomieniu falownika. 

 
 
 
 

8.7.6.6.6.2 Nadanie sygnału cyfrowego +24 V w celu analizy przez sterowanie dźwigu 
 
Zobacz punkt  8.7.6.6.4.4. 
 
 

8.7.6.6.7 Osiągnięcie  ewent. przekroczenie zaprogramowanego stanu licznika 
 
  
Po osiągnięciu maksymalnej ilości zmian kierunku jazd falownik nadaje poniższy komunikat  
błędu, blokuje się i otwiera przekaźnik nadajnika błędów. W tym stanie  po wyłączeniu i 
ponownym załączeniu falownik dopuszcza  jedynie 1  jazdę,  tak by umożliwić wymianę lin. 
 
 
 
 
 
 
 
Po założeniu nowych lin  należy ponownie ustawić cykl licznika (zobacz  punkt 8.7.6.6.4). 
 
 

Licznik zmien kier. 
CntDigOut          0 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
Liczn.Relat.     230000 
---------------------- 
○ 
Licznik zmien kier. 
LicznAbsol     4830000 
---------------------- 
○ 

Licznik zmien kier. 
Liczn.Reszt       770000 
---------------------- 
○ 

***  Ostrzezenie *** 
DirChangeCounterKrit 
---------------------- 
○ 

***  Zaklocenie *** 
DirChangeCounterMax 
---------------------- 
○ 
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8.7.7 Nadzór hamulców silnika według EN81-A3 
 
 
8.7.7.1 Zakres zastosowania 
 
Samokontroli można używać jedynie  w połączeniu  z hamulcami silnika dopuszczonymi jako element 
zabezpieczający przed niezamierzonym ruchem kabiny według   EN 81-1:1998 + A3: 2009. 
 
 
8.7.7.2 Zasada samokontroli 
 

8.7.7.2.1 Hamulec zgodny z EN81/A3 
  
Hamulec silnika musi być  zdublowany i wyposażony w mikro-przełącznik dla każdego układu 
hamulcowego oddzielnie. Te mikro-przełączniki są używane do samokontroli prawidłowego działania 
 
 

8.7.7.2.2 Wejścia monitorujące na falowniku 
 
Napęd posiada 3 programowalne wejścia cyfrowe, 2 z nich muszą być skonfigurowane na funkcję "A3 
monitorowanie hamulca". 
 
Zacisk Funkcja Specyfikacja techniczna 
22 Digital IN3 +24V+-10%, 10 mA, próg załączania10 V 
24 Digital IN1 +24V+-10%, 10 mA, próg załączania10 V 
25 Digital IN2 +24V+-10%, 10 mA, próg załączania 10 V 
60, 61 GND Masa 
 
Monitoring jest prowadzony za pomocą kontaktów - zamykania, tj. Przy otwartym hamulcu kontakt jest   
zamknięty i zapewnia sygnał 24 V  na wejściu falownika. 2 z 3 wejść cyfrowych muszą być 
skonfigurowane za pomocą tej funkcji. 
 
 
 
8.7.7.3 Funkcja samokontroli 
 

8.7.7.3.1 Monitoring początku jazdy 
 
Faza 1: silnik znajduje się jeszcze w stanie spoczynku (liczba obrotów = 0) 
 
Po dotarciu rozkazu jazdy do falownika, kontrolowany jest stan spoczynku hamulców: 

 0V-Sygnał musi znajdować się na wejściach monitorujących. 
 
Jeżeli falownik nie znajdzie wymaganych sygnałów nadaje komunikat błędu „Brake-Idle EN;81“, blokuje 
się  i otwiera przekaźnik meldunkowo-zakłóceniowy   TÜ.   
 
Faza 2: Przekaźnik ZB został wysterowany przez falownik, dzięki czemu hamulec silnika musi 
się otworzyć. 
 
W czasie monitorowania "t BrOnEN81" ( standard 2000 ms), hamulec silnika musi się otworzyć i 
nastąpić zmiana sygnału na wejściach monitorujących: 
 

 +24V-Sygnał  musi znajdować się na wejściach monitorujących. 
 
 
Jeżeli w tym czasie nie nastąpi zmiana sygnału, inwerter nadaje komunikat o błędzie "Brake -On 
EN81"  blokuje się i otwiera przekaźnik meldunkowo-zakłóceniowy   TÜ. 
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8.7.7.3.2 Monitoring końca jazdy : 
 
Faza 3: Silnik znajduje się ponownie w stanie spoczynku (liczba obrotów = 0) 
 
Falownik dezaktywuje przekaźnik  ZB, dzięki czemu hamulec silnika musi odpaść. 
 
W czasie monitorowania "t BrOnEN81" ( standard 2000 ms), hamulec silnika musi się zamknąć i 
nastąpić zmiana sygnału na wejściach monitorujących: 
 

 0V-Sygnał musi znajdować się na wejściach monitorujących. 
 
Jeżeli w tym czasie nie nastąpi zmiana sygnału, inwerter nadaje komunikat o błędzie"Brake -Off EN81"  
blokuje się i otwiera przekaźnik meldunkowo-zakłóceniowy   TÜ. 
 
 
8.7.7.4 Ustawienia falownika 
 

8.7.7.4.1 Ustawienie wejść cyfrowych 
 
 

Tutaj  2  wejścia cyfrowe  z dostępnych  DigIn 1, DigIn 2, DigIn 3 falownika  
muszą być skonfigurowane przy pomocy funkcji Nadzór hamulca EN81.  

 
 

 
 
 
 

Funkcję wybrać za pomocą  "" i potwierdzić  "E" . 
 
 
 
 
 
 
 
 
Analogicznie do tego zaprogramować drugie wejście cyfrowe 
 
 
 

8.7.7.4.2 Aktywowanie funkcji monitorowania 
 

  
 
 
 

Przez wprowadzenie  1, funkcja monitorowania zostaje aktywowana. 
 
 
 
 
 
 

rozszerzone 
wejscie/wyjscie 
---------------------- 
○ 

wejscie/wyjscie 
Digin 1 
---------------------- 
○ 

Digin 1 
Nad.luz.EN81 
---------------------- 
○ 

Digin 1 
ok .... 
---------------------- 
○ 

rozszerzone 
kontrola 
---------------------- 
○ 

Funkcje specjalne 
Nad.luz.EN81     1 
---------------------- 
○ 
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8.7.7.4.3 Przystosowanie czasów monitorowania dla szczególnych przypadków 
 
Domyślne wartości czasu monitorowania wynoszą 2000 msec. Jeżeli miały by w szczególnych 
przypadkach nie wystarczyć mogą być rozszerzone w service menu  do 4000 msec. 
 
Poprzez jednoczesne naciśnięcie przycisku "E" i "C" – po sekundzie uruchamiany jest poziom menu i 
poniższe menu do wyboru. 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Ustawienie czasu monitorowania dla początku jazdy, maksymalna wartość 4000 ms. 

  
 
 
 

Ustawienie czasu monitorowania dla końca jazdy, maksymalna wartość 4000 ms. 
 
 
 

8.7.7.4.4 Anulacja błędu 
 
Jeżeli wystąpił błąd kontroli hamowania to nie można go anulować, falownik pozostaje zablokowany. 
Po wyłączeniu i ponownym uruchomieniu falownik sprawdza, czy wpis z błędem monitorowania 
hamulca jest zapisany w pamięci usterek. Jeśli tak, to pozostanie zablokowany. Odblokowanie możliwe 
jest tylko poprzez usunięcie pamięci błędów, a następnie wyłączenie i ponownie uruchomienie 
falownika. 
 
 
 

rozszerzone 
ServiceXC164 
---------------------- 
○ 

ServiceXC164 
Przyczyna bledu 
---------------------- 
○ 

Przyczyna bledu 
t BrOnEN81    2000 ms 
---------------------- 
○ 

Przyczyna bledu 
t BrOffEN81    2000 ms 
---------------------- 
○ 
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8.7.7.5 Test funkcji 
 

8.7.7.5.1 Kontrola RST po zmianie oprogramowania 
 
Funkcja ta jest weryfikowana przez RST w nowych wersjach oprogramowania w ramach soft testu. 
Ponadto musi być sprawdzana podczas uruchomienia przetwornicy w urządzeniu dźwigowym. 
 
 

8.7.7.5.2 Test funkcji w miejscu uruchomienia urządzenia 
 
Podczas uruchomienia falownika  należy wykonać następujący test: 
 
Test A: 
 

1. Odłączyć sygnał na jednym z wejść cyfrowych. 
2. Nadać rozkazy w celu przeprowadzenia jazdy. 
3. Podane nakazy jazdy nie mogą powodować uruchomienia i musi wyświetlić się błąd  

 „t BrOnEN81“  
4. Falownik pozostaje w stanie błędu, kontakt meldunkowo-zakłóceniowy  TÜ jest otwarty. 
5. Wyłączyć falownik 
6. Ponownie poprawnie podłączyć sygnał. 
7. Uruchomić falownik (Po przerwie ca. 30 s aż wyświetlacz zrobi się czarny) 
8. Falownik blokuje się natychmiast  wyświetlając błąd  „Brake-On EN81“. 
9. Wyczyścić pamięć błędów (Display – pamięć błędów – przy opuszczaniu potwierdzić pytanie  

"..,kasować ? <E> " ) 
10. Wyłączyć falownik – i ponownie uruchomić (przerwa ca. 30 s, aż wyświetlacz zrobi się czarny). 
11. Falownik jest gotowy do pracy,  TÜ- kontakt meldunkowo-zakłóceniowy  jest zamknięty 
12. Uruchomić nową jazdę, musi dać się prowadzić bezbłędnie. 

 
Test  A przeprowadzić również dla drugiego wejścia kontrolnego według opisu powyżej. 
 
 
Test B: 
 

1. Odłączyć sygnał na jednym z wejść cyfrowych i napięciem  +24 V  zewrzeć  (zacisk 20). 
2. Nadać rozkazy w celu przeprowadzenia jazdy. 
3. Podane nakazy jazdy nie mogą powodować uruchomienia i musi wyświetlić się błąd  

 „t BrOnEN81“  
4. Falownik pozostaje w stanie błędu, kontakt meldunkowo-zakłóceniowy  TÜ jest otwarty. 
5. Wyłączyć falownik 
6. Usunąć zwarcie i ponownie poprawnie podłączyć sygnał. 
7. Uruchomić falownik (Po przerwie ca. 30 s aż wyświetlacz będzie czarny) 
8. Falownik blokuje się natychmiast  wyświetlając błąd    „Brake-On EN81“. 
9. Wyczyścić pamięć błędów (Display – pamięć błędów – przy opuszczaniu potwierdzić pytanie  

"..,kasować ? <E> " ) 
10. Wyłączyć falownik – i ponownie uruchomić (przerwa ca. 30 s,  aż wyświetlacz zrobi się czarny). 
11. Falownik jest gotowy do pracy,  TÜ kontakt meldunkowo-zakłóceniowy jest zamknięty. 
12. Uruchomić nową jazdę, musi się ona dać przeprowadzić bezbłędnie. 

 
Test B  przeprowadzić również dla drugiego wejścia kontrolnego według opisu powyżej. 
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8.8 Tryb pracy z interfejsem DCP 
 
8.8.1 Dane ogólne do trybu DCP 
 
Protokół DCP jest protokołem RS-485 specjalnie stworzonym dla zastosowania w windach do wymiany 
danych pomiędzy układem sterowania a przetwornicą częstotliwości. Przy pomocy tego telegramu 
możliwa jest nie tylko kontrola jazdy lub pozycji, lecz także zdalna obsługa falownika z układu 
sterowania. Maksymalnie dopuszczalna  długość przewodu połączenia  DCP wynosi 50 m. 
 
 

8.8.2 Okablowanie 
 
Zaciski 67 (RS485-A), 68 (RS485-B) i 65 ewent. 66 (GND) muszą być połączone z odpowiednimi 
przyłączami układu sterowania. Do podłączenia równoległego sterowania i  falownika ( falownika)  
zaleca się stosowanie ekranowanego 4 żyłowego osłoniętego kabla (przewód Twisted - Pair).   
Przekaźniki w telegramie zastępowane są  bitami sterującymi i dlatego nie muszą być już okablowane. 
Sygnał  „zwolnienie rygla“ GS z powodów bezpieczeństwa nadal musi być podłączany do zacisku 53. 
 
 
8.8.3 Aktywacja wysterowania DCP 

 
 

Należy wybrać tutaj tryb pracy DCP( zobacz w Punkt 8.5.5). 
 

Po zmianie źródła sterowania na DCP urządzenie musi zostać wyłączone 
na 30 sec i po tym czasie ponownie włączone.  Teraz falownik czeka na 
telegramy nadchodzące z sterowania. 

 
 

8.8.4 DCP01 
 

 
 

Wysterowanie rozkazów jazdy następuje poprzez protokół DCP, nie przez 
zaciski rozkazów jazdy jak do tej pory. 
Informacja wtórna dla hamulca i stycznika jazdy jest również przekazywana 
poprzez protokół DCP. 
 
 

8.8.5 DCP03 
 

Rozszerzona wersja  telegramu  DCP01 z zwiększonym transferem danych. 
 
 
 

 

sterowanie 
DCP01 

sterowanie 
DCP03 

System 
sterowanie 
-------------------
--- 
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8.8.6 DCP04 

 
 
 
 

 
8.8.6.1 Ogólne informacje odnośnie obsługi DCP04  
 
W tym trybie informacje o drodze ze sterowania są dalej obrabiane w falowniku. Ten tryb nie działa w 
opcji  Open-Loop ! 
 
Aby falownik mógł dokonać poprawnego przeliczenia danych kabiny na ruch silnika, muszą być 
poprawnie wprowadzone następujące dane: 
 Przełożenie napędu 
 Średnica koła ciernego 
 Zawieszenie 
 
Jeśli nie wszystkie dane są dostępne, w menu diagnostycznym falownik daje propozycję ustawień 
przekroju koła ciernego.  
 
Przed rozpoczęciem jazdy następuje wymiana danych między sterowaniem a falownikiem:  
Sterowanie przekazuje falownikowi całkowitą drogę. Falownik przelicza z tych danych optymalny profil 
jazdy oraz informację o drodze hamowania. Może więc bardzo szybko  reagować na wpływające 
rozkazy.  
Podczas jazdy falownik  cały czas otrzymuje dane o położeniu kabiny, dzięki temu możliwy jest 
bezpośredni dojazd na przystanek. 
 

 
 
 
Ważne! W celu osiągnięcia optymalnej krzywej dojazdu trzeba zwrócić uwagę, by regulator obrotów 
(Menu Ustawienia – Regulator) był poprawnie ustawiony. Wartości wzmocnień powinny zgodnie z  
doświadczeniem znajdować się w następującym przedziale: 
Praca z maszynami asynchronicznymi: 

 n_P:   50 … 100 

 n_I:    50 … 200 
 
Praca z maszynami synchronicznymi : 

 n_P:   100 … 300 

 n_I:        5 … 10 

sterowanie 
DCP04 


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8.8.6.2 Uruchomienie 
 
Po poprawnym wprowadzeniu danych, należy najpierw sprawdzić, czy systemy nadajników falownika i  
sterowania są wzajemnie dopasowane.  
 

By się upewnić, proszę najpierw podjechać z rewizji lub Inspekcji 
kilkakrotnie parę metrów w tym samym kierunku  i skontrolować na 
wyświetlaczu wyliczony przez falownik przekrój koła ciernego. Powinien on 
pokrywać się dosyć dokładnie z wprowadzoną wartością. 
 
 
 
Jeżeli tak nie jest , to w Menu Ustawienia –Dane urządzenia proszę 
wprowadzić zaproponowany przekrój koła ciernego.  
 
 
 
 
 
 

8.8.6.3 DCP4- Możliwości nastawcze   
 

Przy aktywnym wysterowaniu DCP04 odpowiednie menu nastawcze zostaje 
uwolnione. 
 
 
 
 
 
 
Tu można ustawić przebieg hamowania.  
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Wskazówka: Ustawienie StopmitV0 = 1 daje lepszy komfort jazdy, ponieważ przyspieszenie 
odpuszcza w krótkiej fazie konstant, dzięki czemu jeszcze przed zatrzymaniem mechanika może się 
uspokoić. 
 
 
 

FRC 
nastawic 

nastawic 
DCP04 

DCP04 
Stop mit V0         0 

StopmitV0 = 1

 Dojazd 
bezpośredni z krótką  „drogą pełzania“ 

StopmitV0 = 0

 Dojazd 
bezpośredni ustawiony czasowo 

wyswietlac 
DCP-Data 

DCP-Data 
Treib.(Calc) 562 mm 

Nastawic 
Dane urzadzenia 

Dane urzadzenia 
Sr.kola ciern. 562 mm 
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8.8.7 DCP-Funkcja szybkiego startu 
 
Za pomocą funkcji szybkiego startu silnik zostaje namagnesowany już przy zamknięciu drzwi i 
podtrzymany z otwartym hamulcem. Ta funkcja  jest dostępna w DCP03 oraz DCP04 . 
 
Jeżeli funkcja ma być użyta, musi być aktywowana  w  sterowaniu i falowniku  !  
 
Ustawienia dokonuje się w rozszerzonym  Menu falownika: 
 
 
 
 
 
 
 

- Przez wprowadzenie 1 uruchamia się funkcję szybkiego startu. 
 
 
 
 
Aktywację funkcji szybkiego startu  należy uwzględnić w analizie ryzyka ! 
 

8.8.8 Nadzór połączeń  DCP 
 
 

 
Jeśli przez określony czas podczas jazdy nie zostaną odebrane  telegramy to 
falownik przełącza na błąd.  
 
 
 
 
Jeśli zostanie odebranych zbyt wiele błędnych telegramów, to falownik 
przełącza na błąd. 
 
 
 
Kontakt meldunkowo - zakłóceniowy jest zwalniany, jeśli ze sterowania 
napłynie odpowiednia ilość bezbłędnych telegramów.  
Wskaźnik błędów na wyświetlaczu może być w tym przypadku anulowany 
przyciskiem Enter. 
 
 
 
Podczas błędnego połączenia w stanie spoczynku nadawane jest 
ostrzeżenie. 

 
 

Erweitert 
Sonderfunktionen 
---------------------- 
○ 

Sonderfunktionen 
Schnellstart       1 
---------------------- 
○ 

***  Störung *** 
DCP-TimeoutErr 
---------------------- 
○ 

***  Warnung *** 
DCP-Verbindung 
---------------------- 
○ 

***  Störung *** 
DCP ChecksumErr 
---------------------- 
○ 
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8.8.9 DCP-Diagnoza 

 
To menu jest tylko dostępne, jeśli falownik jest wysterowany poprzez protokół DCP  
(zobacz punkt  8.8 ). 
 

Tutaj jest pokazana jakość połączenia w promilach.  
Przykład: 
1000% : kwota błędów 0 promili 
998 %  : kwota błędów 2 promile (z 1000 telegramów  2 są błędne) 

 
Tutaj zawarte są różne liczniki błędnych telegramów, które dają dokładne 
rozeznanie na temat aktualnego statusu telegramów. 
 

 
Rozkazy jazdy, które falownik generuje z rozkazów DCP. 
 
 
 
 
Telegramy, które falownik wysyła do sterowania. 
 
 
Telegramy, które falownik otrzymuje od sterowania. 
 

 
 

Pozostała droga, która jest przekazywana przez sterowanie.  
 
 

 
Obliczony przekrój koła ciernego.  

 
 
 
 
 

DCP-data 
jakosc     1000% 

blad 
SE 0  CS 0  S7 0 

Nadawac DCP 
00 00 00 

Odbior DCP 
00 00 00 00 00 

DCP - data 
Reszta drogi  1234 mm 

DCP-rozkazy jazdy 
GS RO V4 

DCP-Data 
Treib.(Calc)  237 mm 
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8.9 Praca z silnikami synchronicznymi / Gearless 
 

Przed uruchomieniem w połączeniu z napędami synchronicznymi Gearless należy koniecznie  
przestrzegać następujących punktów: 

 
 Sygnał GS-( zwolnienie regulatora ) na zacisku 53 musi być wyłączony  przed załączeniem stycznika jazdy 
niezależnie od danego trybu pracy i sytuacji awaryjnych. 

Dotyczy to również pracy w trybie inspekcyjnym, doregulowania, utraty napięcia,  i innych sytuacji , 
które prowadzą do niekontrolowanego przerwania obwodu bezpieczeństwa. 
 
Tutaj sygnał GS – należy koniecznie  przeprowadzić  przez zestyk roboczy przekaźnika pomocniczego. 
W przypadku gdy stycznik jazdy jest sterowany przez sterowanie windy,  przekaźnik pomocniczy 
należy podłączyć równolegle do styczników jazdy. Jeżeli  falownik steruje stycznikami jazdy ( ZS na 
zaciskach 7 i 8), to przekaźnik pomocniczy należy wysterować na dolnym końcu obwodu 
bezpieczeństwa ( zobacz instrukcje rozdział 4.2)  
Uwaga: Nie wszystkie styczniki nadają  się do tego. Przy napięciu bezpieczeństwa 230 V zalecamy 
stosować elektroniczny stycznik „EM-04”firmy Kollmorgen ( inne napięcia na zamówienie ).  
 

 W łączówce zaciskowej silnika musi być zainstalowany tak zwany „Drive-Protector” do  ograniczenia 
napięć indukcyjnych. Bliższych  informacji udzieli Państwu  producent napędów. 

 
 Czas kontrolny zapadnięcia styczników w sterowaniu musi być większy niż suma czasów ZS+ZB+EH + I 
Null_aus ( I zero_wył.) w falowniku. Zalecamy tutaj czas nie mniejszy niż  2 sek! 
 
 Praca falownika w połączeniu z napędami synchronicznymi Gearless jest na dzień dzisiejszy możliwa 
jedynie z nadajnikiem wartości absolutnych Typ ECN 1313 z interfejsem EnDAT – lub protokołem SSI firmy 
Heidehain. 
 
 Należy używać do nadajnika  tylko oryginalnego okablowania producenta o odpowiedniej długości. Należy 
zwrócić uwagę, że rozmieszczenie pinów 15 – biegunowego gniazda SUB-D odpowiada rozmieszczeniu  pinow 
falownika RST. Przy nieodpowiednim podłączeniu istnieje ryzyko uszkodzenia nadajnika i falownika. 
 
 Kabel zasilający nadajnika nie może być nigdy odłączany, gdy znajduje się   pod napięciem! 
 
 Ekran kabla nadajnika musi być koniecznie uziemiony na obudowie falownika za pomocą odpowiedniej 
obejmy. Śruba gniazda SUB-D tutaj  nie wystarczy! 
 
 Kalibracja silnika  musi być przeprowadzona  przy zdjętym olinowaniu; „ poluzowanie lin” nie wystarczy, 
ponieważ nawet najmniejsze opory mogły by doprowadzić do sfałszowania pomiaru. Błędna wartość  „Rho-Offset” 
prowadzi do zaburzenia momentu obrotowego i w niektórych przypadkach może doprowadzić do błędnej pracy 
napędu. 
 
 Po kalibracji proszę sprawdzić,  czy kierunek obrotu napędu dla wybranej jazdy kabiny w górę i dół 
odpowiada  podłączonym  sygnałom kierunku. Jeżeli  nie,  to należy zamienić fazy i ponownie przeprowadzić 
kalibrację przy zdjętym olinowaniu. Ponowna korekta przy założonych linach  nie jest  możliwa! 
 
 „Zwarcie” zwojów silnika w stanie spoczynku nie jest zalecane przez RST Elektronik w przypadku napędów 
synchronicznych  chyba, że  wymogi bezpieczeństwa technicznego będą to wymagały. Niezależnie od tego należy 
bezwzględnie przestrzegać jednoznacznych postanowień VDE dotyczących odłączenia wszystkich biegunów silnika 
od falownika. 
 
 W przypadku zwarcia zwojów silnika podczas spoczynku, RST Elektronik nie ponosi żadnej 
odpowiedzialności gwarancyjnej za szkody, które mogą w przypadku takiego działania powstać w silniku. ( 
Przepalenie zwojów ewent. rozmagnesowanie magnesów stałych).   
 W przypadku rozwiązań bez maszynowi i zdecentralizowanym układzie falownika z instalacją silnika 
dłuższą niż 15 m  powinno się stosować dodatkowy dławik wyjściowy. Oprócz tego zaleca się stosowanie większych  
przekrojów przewodów dla okablowania nadajnika.  

 
 Nigdy nie wolno eksploatować silników synchronicznych o stałym wzbudzeniu w  trybie pracy „Open –
Loop” ! 

 
Przy nie przestrzeganiu wyżej wymienionych zaleceń wygasa prawo do jakichkolwiek roszczeń  
gwarancyjnych ! 
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8.9.1 Ustawienie danych urządzenia 
 

 
Najpierw dane urządzenia muszą być poprawnie wprowadzone. 
 
 
 
 
 
 
Prąd znamionowy silnika 
 
 
 
 
 
Liczba par biegunów silnika  
 
 
 
Liczba kreskowa nadajnika, ilość okresów sinus / obrót 
 
 
 
Zastosowanie nadajników wartości absolutnych  ECN1313 lub  ECN413 z 
interfejsem EnDat firmy  Heidenhain. 
 
Zastosowanie ECN1313 lub ECN413 nadajników wartości absolutnych z 
interfejsem SSI firmy  Heidenhain. 
 
Zastosowanie ERN 1387 nadajników wartości absolutnych z interfejsem CD 
(sinus/cosinus) 
 
Kąt przesunięcia faz pomiędzy punktem zerowym nadajnika i elektronicznym 
punktem zerowym zwojów silnika. 
Wskazówka: Ten parametr jest automatycznie wykrywany przez urządzenie 
podczas wprowadzania fazy (patrz 8.9.2) i po jej poprawnym wykonaniu nie 
wolno go więcej zmieniać. 

 
 

Dane urzadzenia. 
nadajnik       1024 

Dane urzadzenia. 
RhoOffset      0 

Typ nadajnika 
Sinus SSI 

Typ nadajnika 
Sinus EnDat 

FRC-F 
nastawic 
-------------------
--- 

nastawic 
dane urzadzenia 
-------------------

Dane urzadzenia 
I_MOT         32A 

Dane urzadzenia 
Para bieg.    2 
-------------------
--- 

Typ nadajnika 
Sinus CD 
Typ nadajnika 
Sinus SSI 
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8.9.2  Porównanie faz  – ustalenie przesunięcia kątowego  
 

8.9.2.1 Informacje ogólne 
 
Aby możliwa była praca silnika synchronicznego, przed pierwszą jazdą należy zmierzyć kąt 
przesunięcia faz pomiędzy punktem zerowym nadajnika i elektrycznym punktem zerowym uzwojenia 
silnika (Porównanie faz).Falownik posiada 2 funkcje umożliwiające przeprowadzenie tego pomiaru, 
niemniej jednak na pierwszym miejscu stoi porównanie faz przy poruszającym się silniku 
synchronicznym. Pomiar jest nieco dokładniejszy a przyporządkowanie kierunku obrotów następuje 
automatycznie. 
 

8.9.2.2 Porównanie faz przy poruszającym się silniku synchronicznym 
 
Ważna wskazówka: Pomiar musi się odbyć na jałowym biegu silnika i bez obciążenia (także bez 
lin)! Nawet najmniejsze tarcie  mogłoby zafałszować wyniki pomiaru, co uniemożliwiło by 
poprawną pracę urządzenia !!! 
 
Należy wykonać następujące kroki: 
 
Aktywowanie porównania faz: 
    

W Menu Rozszerzone – funkcje dodatkowe pomiar musi być aktywowany 
poprzez wprowadzenie 1.  
 

 
Podanie rozkazów jazdy za pomocą sterowania służącego do ściągania. 

 
 

Silnik obraca się do zakończenia pomiaru, status pomiaru zostanie pokazany 
na wyświetlaczu. 
 
 
Teraz zdjąć wszystkie polecenia jazdy. 
 
Pomierzony kąt przesunięcia faz zostanie wyświetlony. Wynik pomiaru 
zapisuje się klawiszem „E“. Klawiszem „C“ proces można przerwać. 
 
 
 

 
 
Napęd jest teraz gotowy do jazdy. 
 
W celu sprawdzenia funkcji ponownie podać polecenia jazdy. Napęd musi się obracać poprawnie.  
 
8.9.3 Sprawdzenie kierunku obrotów  
 
Sprawdzić, czy kierunek obrotu jest zgodny z podaną wartością, tzn. czy przy wartości RO silnik obraca 
się do góry. Jeśli tak, proces kalibracji jest zakończony, jeśli nie, należy przekręcić dwie fazy silnika 
(np.: U i V) i ponownie uruchomić pomiar. 
 

Funkcje specjalne  
Por. faz    1  

< Info > 
Por. faz . aktywne 

< Info > 
Pol.jazdy zdąć 
 

< Info > 
Rho: Wartość =-3204 

< Info > 
Rho zapisać  



Rozszerzone   
Funkcje specjalne 
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8.9.3.1 Porównanie faz przy stojącym, w pełni wyhamowanym  silniku 

synchronicznym. 
 
Ważna wskazówka :  Podczas pomiaru moment obrotowy silnika nie istnieje, dlatego pomiar 
musi następować z zaciśniętym hamulcem. 
Wyjście ZB- falownika  nie jest obsługiwane podczas pomiaru. By wyeliminować otwarcie 
hamulca ze strony sterowania,  musi być odłączone przed przeprowadzeniem pomiaru. 
 
 
 
 
  
 
 
Należy przeprowadzić następujące czynności: 
 
1.) Aktywacja  porównania faz 
 

 
Przez podanie  1 pomiar zostaje aktywowany. Po aktywacji parametr zostaje 
automatycznie przełączony na 2 . 

 
 
 

2.) Sprawdzić, czy hamulec jest uwolniony. 
 

 
Jeśli hamulec jest uwolniony ,  proces kontynuować 
 przyciskiem    E-Taste. 
 
 
 

3.) Przeprowadzenie pomiaru 
 
Nadanie rozkazów za pomocą sterowania. 
Falownik przeprowadza pomiar. Może on trwać ok.  2 min.  ! 
 
 
 
Teraz zdjąć wszystkie rozkazy jazdy. 
 
 
Zmierzony kąt przesunięcia faz zostaje pokazany. 
Zapisać wynik pomiaru używając do tego przycisku  „E“-Taste. Za pomocą 
przycisku  „C“ - można przerwać ten proces. 
 
 
 
 

 
 
 
Gdyby sterowanie  miało nie zezwolić na ten proces,  to silnik musi być bezpośrednio podłączony z 
falownikiem lub styczniki główne muszą być przymusowo aktywowane. 
 
 W falowniku potrzebny jest jedynie  sygnał GS .  
 Rozkaz uruchomienia pomiaru   może być aktywowany strzałką "" . V1 oraz R0 są 

wewnętrzne generowane. 
 

< Info > 
Einphasung aktiv 
---------------------- 
○ 

< Info > 
Fahrb. wegnehmen! 
---------------------- 
○ 
 

< Info > 
Rho: Wert = -3204 
---------------------- 
○ 

< Info > 
Rho speichern ... 
---------------------- 
○ 

Sonderfunktionen  
RhoMessZB       1 
---------------------- 
○ 

!!! Achtung !!! 
Bremse abgeklemmt ? 
---------------------- 
C=Abbruch   E=weiter○ 

Podczas pomiaru w kabinie i na kabinie nie mogą znajdować się osoby ! 
 


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2.) Ustalenie  kierunku obrotów 
 
Po zakończonym pomiarze należy za pomocą próbnej jazdy sprawdzić, czy  wewnętrzny kierunek 
obrotu pola elektrycznego  i przyporządkowany kierunek w dźwigu zgadza się. Jeżeli napęd był już 
wcześniej uruchamiany   (np. wymiana nadajnika), nie trzeba tego robić.  
 
Wewnętrzne pole elektryczne  
 
Kolejność faz silnika  musi być dopasowana do kierunku obrotu nadajnika.  
 
W tym przypadku należy postępować następująco: 
 

 Przeprowadzenie stojącego porównania faz 
 
 Kontrola, czy w ogóle jest możliwa jazda. Czy kierunek się zgadza, napęd kręci się z 

momentem obrotowym, przy czym tutaj w różnych okolicznościach dopasowanie kierunku do 
dźwigu jeszcze się nie zgadza. W innym przypadku napęd zaciąga się elektrycznie w jednej 
pozycji i pozostaje w spoczynku z dużym prądem bez mementu obrotowego. Powstaje błąd 
„Brak rozruchu “ lub  „Tacho spolaryzowane.  W Menu <Wejścia -wyjścia>  <Wejście 
nadajnika>  kierunek nadajnika musi być obrócony i pomiar ponownie przeprowadzony. Po 
tym pomiarze  wewnętrzne przyporządkowanie  kierunku zgadza się i napęd kręci się z 
momentem obrotowym.  

  
 
 
 

Przyporządkowanie  kierunku dźwigu 
 

Aby je zamienić, należy obrócić 2 fazy silnika  i kierunek nadajnika w menu <wejścia wyjścia>  
<wejście nadajnika>  . 
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8.10  Praca w trybie open-loop  
 
 
Ważne wskazówki:  

 Praca bez sprzężenia zwrotnego prowadzi do silniejszego nagrzania silnika oraz do 
gorszego zachowania się podczas jazdy niż przy pracy z wektorową regulacją 
położenia.  

 Dokładność hamowania przy pracy w trybie U/F jest zasadniczo zawsze nieco gorsza 
niż w trybie z wektorową regulacją położenia.   

 Maksymalna prędkość jazdy wynosi w trybie pracy  Open-Loop 1 m/s 
 
8.10.1   Open-Loop 3  
 
 

8.10.1.1 Przegląd parametrów  
 
 
    Menu ustawień znajduje się w Menu Nastawic -  

Open - Loop 3. Wskazówka: Menu jest pokazywane, jeżeli wcześniej tryb 
pracy był ustawiony na Open Loop 3. Składa się on z następujących 
parametrów:    

 
 

Napięcie początkowe (ustawianie automatyczne). 
 
 
 
 

Aktywowanie automatycznego pomiaru silnika i konfiguracji 
 
 
 
 

8.10.1.2 Konfiguracja falownika  
 

8.10.1.2.1  Aktywowanie trybu pracy  
 
Na początku należy przestawić przetwornicę na odpowiedni tryb pracy. W tym celu przejdź do menu 
System-Rodzaj pracy. 
 

 
 
 
Wybierz tryb pracy Open-Loop 3. 

 
 
 

System 
rodzaj pracy  

rodzaj pracy 
Open-Loop 3 

Open-Loop 3 
U_Start       3000 

Open-Loop 3 
R1 MessEn     0 

nastawic  
Open-loop 3 


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8.10.1.2.2  Wprowadzenie danych urządzenia 

 
Prąd znamionowy silnika 
 
 
Napięcie znamionowe silnika 
 
 
Znamionowa ilość obrotów silnika 
 
 
Częstotliwość znamionowa silnika 
 
 
Współczynnik mocy silnika. Wartość na tabliczce znamionowej silnika musi 
być pomnożona przez 100 . 

 
 

  
8.10.1.2.3 Automatyczny pomiar parametrów silnika  

 
Urządzenie przeprowadza pomiar charakterystyki silnika  i konfiguruje automatycznie odpowiednie 
parametry dla sterowania silnikiem. W tym trybie pracy istnieje możliwość jednorazowego pomiaru 
parametrów silnika lub też przy każdej jeździe, standartowo jednak ustawiony jest jednorazowy pomiar.  
 
 

Przejdź za pomocą klawisza E do menu Nastawic- Open-Loop 3. Klawisz E 
umożliwi wejście w Menu. Wybierz parametr R1MessEn. 

 
 
Wprowadzeniem „1“ aktywuje się pomiar. 
 

 
Wydać polecenie jazdy. Po włączeniu ostatniego stopnia urządzenie określa w ciągu kilku milisekund 
opór stojana i wymagane napięcie początkowe silnika.  
 

Następnie odbywa się jazda i następuje ustawienie parametru R1MessEn na 
0.  

 
 
Wskazówka:  
W normalnym przypadku wystarcza  jednorazowy pomiar parametrów silnika podczas uruchamiania. 
Jeśli jednak podczas rozgrzewania silnika wystąpi wyraźne pogorszenie warunków jazdy, będzie to 
wynikało z zależności jaka występuje pomiędzy  parametrami  silnika a temperaturą.  
 

W takim przypadku poprzez wprowadzeniem „2“ istnieje  możliwość 
aktywowania pomiaru permanentnego, które spowoduje, iż urządzenie 
będzie przeprowadzało pomiar przy każdym starcie. Będą teraz 
uwzględniane zmiany parametrów silnika wynikające z wpływu temperatury. 

 
Wykonać jazdę w obu kierunkach.  
 
Wskazówka: 
Gdyby moment obrotowy nie wystarczał ( np. silnik zatrzymał by się podczas jazdy pełzającej ),to 
należy zwiększyć napięcie startowe. 
 
 
 
   
 
 
 
 
 

nastawic 
Open-Loop 3 

Open-Loop 3 
R1MessEn        1 

Open-Loop 3 
R1MessEn        0 



Open-Loop 3 
R1MessEn        2 

Dane urządzenia 
I_MOT         32A 

Dane urządzenia 
U_MOT        400V 

Dane urządzenia 
n_MOT     1350rpm 

Dane urządzenia 
f_MOT        50Hz 

Dane urządzenia 
cos(phi)       80 

Open-Loop 3 
U_Start       3000 
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8.11  Menu serwisowe dla zastosowań specjalnych  
 
8.11.1 Ważne wskazówki  

  
 Generalnie  ustawienia w  menu serwisowym powinny być przeprowadzane tylko po      

konsultacji z RST.  
 Menu serwisowe zawiera  dane, które mogą mieć wpływ na podstawowe funkcje falownika.  

W razie konieczności  prosimy zmieniać tylko te parametry, które zostały poniżej 
wymienione ! 

 
 
8.11.2 Zwolnienie poziomu serwisowego  
 
Przez jednoczesne naciśnięcie przycisków  "E" i "C" – po sekundzie zostaje zwolniony poziom 
serwisowy menu. 
 
 
8.11.3 Opis Menu 
 
 

- Menu serwisowe znajduje się w Rozszerzonym  – ServiceXC164 
 
 
 
 
8.11.3.1 Service XC164  Gearless 
 
 
 
 
 

- Pomoc w przeliczeniu  w celu ustalenia ilości biegunów 
 
 
 

f_Mot:  Wprowadzenie częstotliwości znamionowej silnika w 10'tel  
Herz.  
Przykład: 20 Hz -> Wartość wprowadzana 200 

 
 

n_Mot:  Wprowadzenie znamionowej liczby obrotów silnika w U/min 
200 

 
 
 
- pary biegunów *10: Wynik do obliczenia par biegunów   w 10'tel. 
- Przykład: Wartości wyświetlane 130  -> 13 par biegunów. 
 
 
- INull_Wył. 

Prąd silnika przed wyłączeniem stopnia krańcowego regulowany jest 
stopniowo do zera. Ten parametr określa długość tych stopni. 

 
 
 
 



Gearless  
Oblicz.biegunow 
---------------------- 
○ 

Rozszerzone 
ServiceXC164 
---------------------- 
○ 

Oblicz.biegunow 
f Mot          200 dHz 
---------------------- 
○ 

Oblicz.biegunow 
n Mot           92rpm 
---------------------- 
○ 

Oblicz.biegunow 
Para.bieg*10       130 
---------------------- 
○ 

ServiceXC164 
Gearless  
---------------------- 
○ 

Gearless  
INull AUS       300 ms 
---------------------- 
○ 
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8.11.3.2  Falownik  
 

Zwolnienie zewnętrznego ekranu. Parametr nie daje się aktywować przy 
aktywnym wysterowaniu  DCP, ponieważ dla  zewnętrznego ekranu jest 
również używany interfejs RS485 . 

 
 
 
8.11.3.3  Konfig. ogōlna 
 

- Zwolnienie automatycznego ustawienia regulatora napięcia.  
 
 
 
 
 
-   Zwolnienie zapisu krzywej jazdy podczas błędów.  
-   Przy aktywnej funkcji zapisana zostanie na stałe ostatnia błędna jazda    w    
falowniku. 

 
 
 
8.11.3.4  Przyczyna błędu 
 

Nadzór odpadnięcie GS podczas jazdy.  
 
 
 
Dodatkowy nadzór ilości obrotów w trybie pracy z silnikami synchronicznymi. 
Parametr jest standardowo ustawiony na  150 rpm .  
 
 
Zwolnienie autoresetu dla błędu(1 = trzy próby, 2 = nieskończone próby ) 
 
 

 

Konfig.ogolna  
adapcja            0 
---------------------- 
○  

falownik 
Ext. Display        0 
---------------------- 
○ 

Konfig.ogolna  
EEPROM FkLog        0 
---------------------- 
○ 

Przyczyna bledu 
GS-nadzor          0 
---------------------- 
○ 

Przyczyna bledu 
Vmax Sync     1700 rpm  
---------------------- 
○ 

Przyczyna bledu 
Autoreset           1   
---------------------- 
○ 
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9  Ewakuacja za pomocą zasilania awaryjnego USV   
 

 

9.1 Informacje ogólne 
 
Przy zaniku napięcia sieciowego można wykonać jazdę awaryjną za pomocą falownika z zmniejszoną 
prędkością. Maksymalny czas takiej jazdy jak i jej prędkość zależy w pierwszym rzędzie od użytego  
USV.  
 
Falowniki są podłączone w trybie awaryjnym tak by móc stosować oszczędne jednofazowe, wolne od 
zakłóceń zasilanie elektryczne. Zasilanie jest tutaj podłączone bezpośrednio do Fazy L1 i L2; odpada 
tym samym  uciążliwe przełączanie między obwodem pośrednim a akumulatorem. 
 
 
 

9.2 Połączenie 
 
Poniżej widzimy schemat automatycznego przełączenia na tryb USV jak i ponownego powrotu do trybu 
zasilania siecią. Do nadzoru napięcia sieciowego służy przekaźnik (czujnik) zaniku fazy Typ PTW-3μP, 
który może być zintegrowany z elektroniką RST. 
 
 

 
 
Sposób działania: 
W normalnym trybie wewnętrzny przekaźnik jest podpięty  do zacisków 11-12-14. Tym samym  jest 
dostępny stycznik sieciowy K14. Ponieważ styczniki K12 i K14 nie mogą być równocześnie zwarte, są   
między sobą  zablokowane trzykrotnie: po pierwsze za pośrednictwem  wewnętrznego przełącznika w 
PTW 3μP po drugie za pomocą wzajemnego zablokowania ( zaryglowania) styczników przy pomocy  
kontaktów pomocniczych – otwierania jak i opóźnienia zwarcia styczników ( ok. 3....5 s). 
 
Jeśli spadnie napięcie, to  wewnętrzny przekaźnik odpowiedzialny za nadzór faz jak i K14  przestaje 
działać. 
K12 załącza się z opóźnieniem  i zasila falownik jedną fazą z USV  poprzez  fazy wejściowe L1 i L2. 
Za pośrednictwem stycznika pomocniczego zamykania  K12 wewnętrzne napięcie 24 V zasilające 
falownik ( powyższy przykład )  jest podłączone do zacisku 22 (Digital IN3). W ten sposób sygnalizuje 
się  falownikowi, że aktywny jest tryb zasilania awaryjnego. Nadzór spadku napięcia jest wyłączony w 
przypadku tego trybu pracy. 
 Po powrocie napięcia PTW 3μP ponownie przełącza system na normalny tryb pracy: K12 odpada a 
K14 zaciska się z opóźnieniem. 
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Ponieważ PTW 3μP jest tak zaprogramowane, że kompletne wyłączenie wszystkich trzech faz nie 
wywołuje błędu, to wyłączenie faz L2 i L3 nie było by zauważone.  Jeżeli jednak podłączy się łącze ”0” z 
przewodnikiem neutralnym, to również i ten tryb pracy będzie brany pod uwagę. 
W przypadku wyłączenia L1 napięcie nie bezie dostarczane do  PTW 3μP.   Również w tym przypadku 
przekaźnik wewnętrzny wyłączy się, lecz nie będzie  możliwe rozpoznanie trybu pracy.   

 

9.3 Nastawy  USV 
 

 
W celu sprawdzenia  wymaganej wydajności USV należy najpierw ustalić  współczynnik sprawności 
silnika za pomocą danych umieszczonych na  tabliczce znamionowej: 
 
 

MMM

M
M

IU

P




cos3 
   

 
M  Współczynnik sprawności silnika 
PM  Moc znamionowa silników 
UM  Napięcie znamionowe  silników 
IM  Prąd znamionowy silnika 
cos   Współczynnik przesunięcia faz. 
 
Wymaganą zakładaną wydajność USV dla trybu ewakuacji do najbliższego piętra z obciążeniem 
znamionowym  przy prędkości znamionowej wynoszącej 5% oblicza się następująco: 
 
 

M
M

USV PS 







 1,1

2,1

  

 
 
 
SUSV Zakładana wydajność USV 
PM Moc silnika przy prędkości znamionowej i obciążeniu znamionowym 
M Współczynnik sprawności silnika 
 
 
Należy przestrzegać  następujących  warunków: 
 
 Obliczony współczynnik sprawności silnika musi wynosić przynajmniej 75% 
 Urządzenie pracuje z regulacją  orientacji położenia  dlatego  nie w Open-Loop-Mode. 
 Napięcie wyjściowe USV wynosi, również pod obciążeniem, minimum 220V~. 
 Faktor Crest ( stosunek maksymalnego prądu do prądu efektywnego) USV wynosi przynajmniej  

3:1 ( Uwaga: przy prądzie maksymalnym nie chodzi o efektywny prąd rozruchowy lub prąd 
przyspieszania) 

 Inne odbiorniki prądu jak: sterowanie,  światło kabiny,  oświetlenie szybu itd. należy dodatkowo 
brać pod uwagę. 

 Jeżeli dojazd ma nie nastąpić do możliwie najbliższego przystanku, to czas USV przy pełnym 
obciążeniu musi być ustawiony większy jak czas potrzebny do przejechania szybu z prędkością 
ewakuacyjną. 
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9.4  Szczególne właściwości falownika pracującego w trybie ewakuacji. 
 

 
Za pomocą  High - Pegel (+24V) na odpowiednio skonfigurowanym wejściu cyfrowym (zobacz punkt 
8.7.4.2.5)  falownik otrzymuje informacje, że włączony jest tryb ewakuacji. 

 
Falownik posiada wyjście cyfrowe DigOut3 ( zacisk 56), za pomocą którego sygnalizowany jest stan 
obciążenia po otwarciu hamulców: 
 
 High – Pegel  ( +24V): Kabina jest cięższa od przeciwwagi. Zalecany kierunek = DÓŁ 
 Low-Pegel     (0 V): Kabina jest lżejsza od przeciwwagi.    Zalecany kierunek= GÓRA 

 
Poprzez analizę  ww.  danych przez sterowanie może nastąpić ewakuacja w ” łatwiejszym” do wykonania 
kierunku. 

 
 
W trybie ewakuacyjnym obowiązuje:   
 
 Nadzór nad zanikiem napięcia obwodu pośredniego jest blokowany, jeżeli Digital IN3 jest aktywny. 
 Przed nadaniem rozkazu jazdy tryb ewakuacyjny musi być aktywowany za pomocą odpowiednio 

skonfigurowanego wejścia cyfrowego.   
 Maksymalna ilość obrotów ustawiana jest poprzez parametr VE (Ewakuacyjna – prędkość jazdy 

). Przy podaniu większej prędkości ilość obrotów ograniczana jest do VE. 
 
 
 

10 Konserwacja i utrzymanie w dobrym stanie  
 
Nowoczesne podzespoły elektroniczne są bardzo żywotne i z natury nie zużywają się mechanicznie, a 
zatem normalnie nie ma potrzeby przeprowadzania żadnych szczególnych prac konserwacyjnych i 
związanych z utrzymaniem w dobrym stanie technicznym. 
 
W ramach zwyczajowej konserwacji dźwigów należy jednak sprawdzać poprawność zacisków oraz 
styki złączy pod kątem ich wypalenia się. 
 
W otoczeniu brudnym i zapylonym, zwłaszcza w przypadku dźwigów przemysłowych, np.: w przemyśle 
chemicznym czy podobnym, należy w celu wyeliminowania prądów pełzających i przebić od czasu do 
czasu przedmuchać osady kurzu na płytkach i elementach elektrycznych. 
 
Poza tym należy zadbać o to, aby żebra elementów chłodzących nie zostały zapchane osadzającym 
się kurzem. W normalnych budynkach mieszkalnych i biurowych takie problemy z reguły nie występują. 
 
Przy nadajnikach impulsu nie sprzężonych lub nie wbudowanych bezpośrednio lecz  łączonych z 
wałem silnika pasami napędowymi (najczęściej pasami zębatymi), należy w regularnych odstępach 
czasu sprawdzać naprężenie pasów. 
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11 Falownik ze zintegrowanymi stycznikami jazdy 
 

11.1 Ogólnie 
 
Falownik dostępny jest także ze zintegrowanymi stycznikami jazdy. Styczniki jazdy odpowiadają 
kategorii użytkowej AC3 i są wyposażone w kontakty pomocnicze.  
 
Proponuje się system Plug&Play, w którym przetwornicę częstotliwości łączy się z układem 
sterowania poprzez wtyczkę. W ten sposób eliminuje się błędy w okablowania na placu budowy. 
Obecnie wtyczki pasują do wielu niemieckich producentów układów sterowania. 
 
Całe urządzenie umieszczone jest w obudowie, tak iż można je zamocować na ścianie poza szafo 
sterowniczą. Do wielkości budowlanej 6 w urządzeniu zintegrowany jest opornik hamowania. 
 
Ostrzeżenie: Ze względu na wytwarzanie ciepła opornika hamowania urządzenie może być mocowane 
jedynie na powierzchniach niepalnych (np. ściana betonowa). W celu zachowania właściwej 
wentylacji opornika hamowania, należy pod i nad urządzeniem zachować wolną przestrzeń wynoszącą 
przynajmniej 50cm. 
Nad urządzeniem / opornikiem hamowania nie mogą znajdować się łatwopalne materiały! 
 
Nieprzestrzeganie powyższego ostrzeżenia grozi POŻAREM ! 
 
 

11.2 Dane techniczne 
 
Prądy odpowiadają prądom urządzenia standardowego.  
 
 

Wielkość 
budowana 

Wymiary 

 szerokość wysokość maks. głębokość 
FRC-F1...F6 400 mm 725 mm 275 mm 
FRC-F7 400 mm 863 mm 275 mm 

 
 
 
 
11.2.1  Obudowa 
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251.0   (FRC-F1...F4)
273.0   (FRC-F5/F6)

FRC-FS / BRW
Baugröße 1...6

Änd.Nr.Rev.
31

Index

Bearb. 01.03.04

NameFreigabe

Norm
Gepr.

Datum

DIN ISO
2768m

Gesamtkonstruktion mit
integriertem Bremswiderstand

5.597.31
Müller

Maßstab 1:4

Name

Zchngs.-Nr.:

Blatt
  1Datei:

5-597-31.skd
1 Bl.

Bremswiderstand

Frequenzumrichter FRC-F
mit Schützen

L3 L2 L1

Aufgrund der Wärmeentwicklung des Brems-
widerstandes darf das Gerät nur auf einer
nicht brennbaren Oberfläche (z.B. Beton-
wand) montiert werden. Damit die Belüftung
des Bremswiderstandes nicht behindert wird,
muß über und unter dem Gerät ein Luftraum
von mindestens 20cm frei gelassen werden.

Befinden sich brennbare Materialien in der
Nähe des Gerätes, so ist ein Abstand von
mindestens 50cm zu gewährleisten!
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Index

Bearb. 06.07.04

NameFreigabe

Norm
Gepr.

DIN ISO
2768m

Datum

273.0

5.607.31

Gesamtkonstruktion
Müller

Maßstab 1:4

Name

Zchngs.-Nr.:

Blatt
  1Datei:

5-607-31.skd
1 Bl.

L3 L2 L1
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11.2.2  Mocowanie kabli 
 
Doprowadzenie linii następuje przez otwór u dołu. Standardowo na dolnej części płyty montażowej 
urządzenia znajduje się blacha do zamocowania kabla. 
Blacha ta służy do odciążenia ciągu kabla i dodatkowo do kontaktowania się osłony kabli 
ekranowanych. Kable mocuje się do tej blachy w sposób następujący: 
 
kable nie ekranowane: 

 zamocowanie przy pomocy załączonych łączników kabli do istniejących otworów po środku 
blachy. 

 
kable ekranowane: 

 zdjąć ekran kabla 
 wyszukać odpowiednie uchwyty kablowe z załączonych. 
 załączone blaszane nakrętki przesunąć w żądane miejsce tak, zęby gładka powierzchnia była 

u góry. 
 uchwyty zamocować załączonymi śrubami M4- do nakrętek blaszanych.. 

 
Kabel nadajnika wprowadza się pod obudową a ekran jest uziemiany na górze przy wtyczce. 
 
Wskazówka: Dopóki używany jest nadajnik sinusowy, ekran kabla musi być także uziemiony 
przy pomocy odpowiedniej obejmy. Nie wystarcza podłączyć ekran tylko za pomocą 
mocowania łącza SUB-D !   
 
 
11.2.3  Okablowanie 
 
Przewód doprowadzający z sieci podłącza się do zacisku „L1-L2-L3-PE“. W przypadku urządzeń ze 
zintegrowanymi automatami zabezpieczającymi trzeba przyłączyć przewodnik neutralny do 
odpowiednio oznaczonego niebieskiego zacisku. 
 
Przewód opornika hamowania podłącza się do zacisków „RB“ i „+“  oraz „PE“. W przypadku urządzeń 
ze zintegrowanym opornikiem hamowania nie jest  potrzebne okablowanie zewnętrzne. 
 
Przewód silnika podłącza się bezpośrednio do kontaktów styczników oznaczonych symbolami „U-V-W“ 
i do zacisku PE. 
 
Kable układu sterowania w przypadku urządzeń typu Plug&Play należy jedynie podłączyć do układu 
sterowania.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


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12 Praca falownika bez stycznikōw jazdy 
 

12.1  Informacje ogólne 
 
Praca bez styczników jazdy  jest przeznaczona tylko dla falowników RST- serii „IMD“ 
Te muszą  być wyposażone w  opcję „Bezpieczny stop“ (STO) praca bez stycznika jazdy. 
 
Zastosowanie jest dopuszczalne dla asynchronicznych  przekładni - napędów oraz bez 
przekładniowych permanentnie wzbudzanych silników synchronicznych. 
 
Dźwigi muszą być wykonane według wytycznej dźwigowej 95/16/EG. 
 
 
 

12.2  Zakres zastosowania 
 
Za pomocą funkcji STO (STO – Safe Torque Off)  można w zastosowaniu dźwigowym zrezygnować z 
tzw. styczników jazdy w celu przerwania przepływu energii pomiędzy  falownikiem i jednostką 
napędową zgodnie z wymogami EN 81-1. Funkcja ta zapobiega z dużym prawdopodobieństwem 
powstawaniu niekontrolowanych obrotów napędu w przypadku błędu. 
       
Dzięki bezpiecznej dwukanałowej budowie łącza przy dezaktywowanych wejściach STO zapobiega się 
niekontrolowanemu wysterowaniu elementów łączeniowych w przekształtniku falownika.  
 
Przy zastosowaniu z silnikami asynchronicznymi z powodu błędnej funkcji elementów łączeniowych w 
przekształtniku falownika nie może dojść do momentu obrotowego i w następstwie do 
niekontrolowanego ruchu kabiny. Przy zastosowaniu z permanentnie wzbudzanymi  silnikami 
synchronicznymi, w przypadku błędu (zwarcie minimum dwóch elementów łączeniowych) jest możliwe 
ustawienie napędu do połowy obrotu. Tą okoliczność należy brać pod uwagę zarówno przy 
mechanicznej jak i elektrycznej konstrukcji dźwigu ! 
 
 
 

12.3  Wskazówki bezpieczeństwa 
 
Planowanie,  konstrukcja, instalacja oraz konserwacja elementów od których zależy bezpieczeństwo 
może być dokonywane tylko przez odpowiednio wykwalifikowany personel ! 
 
Funkcja STO nie zapewnia odłączenia potencjału od źródła zasilania. Przed każdą czynnością 
wykonywaną na podzespołach elektrycznych dźwigu należy wyłączyć urządzenie i odczekać wymagany 
czas w celu rozładowania kondensatorów międzyobwodowych falownika ! 
 
Przy zastosowaniu funkcji STO bezpieczeństwo dźwigu może być tylko wtedy zapewnione, jeżeli jest 
ona fachowo zespolona w nadrzędny systemem nadzoru. Wymaganą w tym celu analizę zagrożeń 
przeprowadza wyłącznie przedsiębiorstwo montażowe wprowadzające urządzenie w ruch ! 
 
 
 

12.4  Sposób działania 
 
Propozycje podłączenia służą wyjaśnieniu problematyki bezpieczeństwa i spełniają w tej formie  
wymagania bezpieczeństwa technicznego. Każde praktyczne zastosowanie musi być sprawdzone 
odnośnie przydatności i bezpieczeństwa technicznego. 
 
Jak widać na schematach zasadniczych, falownik z silnikiem jest sprzężony bezpośrednio. Oba 
przekaźniki  KSTO1 i KSTO2 zastępują zazwyczaj używane styczniki jazdy. Wysterowanie następuje 
poprzez nadrzędne sterowanie dźwigu. Wymagane w tym celu napięcie zostaje przechwycone na 
końcu obwodu bezpieczeństwa. Równolegle wysterowany (elektroniczny) przekaźnik KGS służy 
zwolnieniu regulatora (GS) i zapewnia we wszystkich zatrzymaniach awaryjnych (do tego zaliczają się 
również tryb inspekcji – i doregulowania ) szybkie wyłączenie falownika. Ten przekaźnik może być 
również zastąpiony przez wersję elektroniczną, która zalecana jest przede wszystkim w połączeniu z 
bezprzekładniowymi permanentnie wzbudzanymi napędami synchronicznymi. 
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Wymagane według  EN 81-1 redundancyjne wyłączenie luzownika wymaga użycia dwóch równoległych 
styczników. 
 
Załączony schemat nr 1 zapewnia podczas pracy i zatrzymania awaryjnego (przerwanie obwodu 
bezpieczeństwa)  
w przypadku uszkodzenia jednego ze styczników luzownika (KBR1 lub KBR2) bezzwłoczne zadziałanie 
mechaniczne hamulca. 
 
Zastosowanie schematu nr 2 umożliwia przy normalnym trybie pracy przedłużenie wyłączenia stycznika 
luzownika KBR_DC. Na wskutek aktywnego w tym wypadku obwodu kompensacyjnego prostownika 
hamulca może dojść do łagodnego mechanicznego zadziałania hamulca i ograniczenia głośności 
urządzenia. 
 
W ramach analizy zagrożeń należy określić w jakim stopniu, w sytuacji zatrzymania awaryjnego ( 
przerwanie obwodu bezpieczeństwa ), błąd jednego ze styczników hamowania (KBR1/KBR2 lub 
KBR_AC/KBR_DC) wpływa na bezpieczeństwo dźwigu. Wyżej wymienione fakty nie powstają w 
związku z zastosowaniem funkcji STO, lecz są konsekwencją ogólnych wymagań bezpieczeństwa dla 
dźwigów. 
 
Wysterowanie styczników hamulca następuje w obydwóch przypadkach poprzez nadrzędne 
sterowanie. Wymagane tutaj napięcie zostaje przechwycone na końcu obwodu bezpieczeństwa.  
Wysterowanie obu wejść STO, STO1 oraz STO2 falownika następuje również poprzez odpowiednie 
kontakty zamykające przekaźników  KSTO1 oraz KSTO2.  Każdorazowo poprzez kontakt otwierający 
tego  przekaźnika jak i styczników hamulca zostaje zapewniona kontrola odpadania styczników  przez 
sterowanie. 
 
 

12.5  Wymagania dotyczące instalacji /komponentów 
 
W celu ustalenia izolacji z przyczyn bezpieczeństwa należy kierować się wytycznymi DIN EN  61800-5-
1 grupy zanieczyszczeń 3 i kategorii przepięć III. 
 
Jeżeli linia wysterowania sygnałów  STO1 i STO2 znajduje się poza zamkniętą szafą sterowniczą, to 
ułożenie musi być przeprowadzone z zabezpieczeniem  (kabel ekranowany lub oddzielne ułożenie w 
korytkach). 
 
Przymusowo prowadzone kontakty nie są koniecznie wymagane dla  przekaźników  KSTO1 i KSTO2, 
jednak w tym przypadku  kontrola styczników sterowania w odniesieniu do tych przekaźników ma tylko 
charakter informacyjny.   
Musi być zapewnione bezpieczne rozdzielenie między uzwojeniem a kontaktami. 
  
Kontakty styczników hamowania KBR1/KBR2 lub KBR_AC/KBR_DC muszą być prowadzone 
przymusowo. Bezpieczne rozdzielenie musi być zapewnione zarówno między uzwojeniem a kontaktami 
jak i między samymi kontaktami. 
 
Bezpieczne rozdzielenie według DIN EN 61800-5-1 jest spełnione dla następujących wartości: 
Odstępy izolacyjne powietrzne i po izolacji pomiędzy uzwojeniem a kontaktem ewent. pomiędzy 
kontaktami muszą wynosić przynajmniej  5,5 mm. 
Wytrzymałość napięciowa pomiędzy uzwojeniem i  kontaktem ewent. pomiędzy  kontaktami  musi 
wynosić przynajmniej 3000 V AC / 4240 V DC . 
 

12.6  Aktywacja funkcji STO 
 
Funkcja STO- jest aktywowana fabrycznie na zamówienie. Aktywacja / Deaktywacja przez klienta nie 
jest przewidziana. Niedopuszczalna ingerencja po stronie klienta niesie ze sobą konsekwencje utraty 
wszelkiej gwarancji oraz roszczeń z tytułu odpowiedzialności. 
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12.7  Sprawdzenie funkcji  
 
W celu sprawdzenia sygnałów i funkcji odpowiedzialnych za bezpieczeństwo należy upewnić się, że w 
kabinie nie znajdują się osoby. Następnie należy zablokować wezwania w sterowaniu dźwigu. 
 
Poniżej opisane testy zaleca się przeprowadzać poprzez odłączenie sygnału STO na przekaźnikach.  
W przypadku odłączenia sygnału STO ze strony falownika należy koniecznie zwrócić uwagę, aby nie 
doszło do kontaktu przewodu z falownikiem (niebezpieczeństwo zniszczenia !). 
 
Meldunek błędu STO jest kasowany tylko poprzez wyłączenie napięcia. 
 
 
12.7.1 Sprawdzenie sygnału GS 
 
W celu sprawdzenia sygnału GS należy odpiąć kabel na zacisku „53“ i za pomocą sterowania dźwigu 
nadać rozkaz jazdy. Falownik nie może zasilić silnika  i hamulec podtrzymujący musi pozostać 
zaciśnięty  (brak ruchów kabiny). 
 
Teraz ponownie podpiąć kabel do zacisku 53, nadać rozkaz i powtórzyć test podczas jazdy. 
Natychmiast musi być wywołane zatrzymanie awaryjne (unieruchomienie kabiny). 
Następnie ponownie podłączyć kabel do zacisku  53. 
 
 
12.7.2 Sprawdzenie sygnałów STO 
 
W celu sprawdzenia funkcji sygnałów STO należy najpierw odpiąć kabel na zacisku „STO1“ a 
następnie  za pomocą sterowania dźwigu nadać rozkaz jazdy. Falownik nie może zasilić silnika  i 
hamulec podtrzymujący musi pozostać zaciśnięty  (brak ruchów kabiny). Przekaźnik meldunkowo-
zakłóceniowy   TÜ falownika odpada i na wyświetlaczu falownika  zostaje wyświetlony błąd „STO-
Error“. 
Następnie ponownie przyłączyć kabel do zacisku  „STO1“ i powtórzyć czynność z sygnałem  „STO2“. 
 
Obie kontrole powtórzyć podczas jazdy. W obu przypadkach musi być  natychmiast wywołane 
zatrzymanie awaryjne (unieruchomienie kabiny). Przekaźnik meldunkowo-zakłóceniowy   TÜ falownika  
odpada i na wyświetlaczu falownika zostaje wyświetlony błąd „STO-Error“. 
 
 
12.7.3 Sprawdzenie  Kontroli odpadania styczników 
 
W celu sprawdzenia działania  kontroli odpadania styczników  należy odłączyć kabel w odpowiednim 
wejściu sterowania dźwigu  i następnie nadać wezwanie w sterowaniu. Po zakończonej jeździe stan ten 
musi być rozpoznany i wskazany przez sterowanie dźwigu. Ponowne wezwanie nie może powodować 
kolejnej jazdy. 
 
Po zakończonych kontrolach jeszcze raz sprawdzić okablowanie i odblokować wezwania. 
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13  Moduł USB- do  długoterminowego zapisu danych 
 

13.1  Instalacja modułu USB 
 

 Proszę wyłączyć falownik i odczekać ok. 3 minut, aby elektronika falownika była zupełnie 
pozbawiona napięcia. 

 
 Następnie należy podłączyć moduł USB do gniazd  "X_HOST1" oraz "X_HOST2"  (pozycja na 

dole po prawej nad gniazdami płyt ) do Basiscontroller. Proszę zwrócić uwagę, czy wtyczki 
boczne są poprawnie osadzone. 

 
 Następnie należy ponownie włączyć falownik. Jak tylko moduł USB zostanie wykryty, menu 

rozszerzone  - moduł USB (zobacz następny punkt ) zostaje zwolniony. 
 
 
 

13.2  USB - Menu 
 
13.2.1 Wywołanie  / Aktywacja 
 

-  
Proszę zmienić na menu rozszerzone – moduł USB- i wybrać za pomocą 
przycisku  E  
 
 
Komunikacja  z Memory Stick jest aktywowana za pomocą przycisku  E-. 
 
 
Teraz moduł czeka, aż będzie dostępny Memory Stick . Można go wsadzić 
bez konieczności wyłączania urządzenia. 
 
 
Najpierw Memory-Stick jest odczytywany i sprawdzane są dane. 
 
 
Po odczycie pokazywane jest menu główne. 
 
 
 

 
 
 
13.2.2 Sterowanie  w menu 
 

Sterowanie w menu działa jak dotychczas. Wybór punktu menu następuje  
najpierw przez użycie strzałki  "  i potwierdzenie  przyciskiem "  "E". 
Aktywne menu pokazane jest za pomocą symbolu  ">" . Za pomocą  "C"- 
można opuścić menu USB .  

 

rozszerzone 
USB-Modul 
---------------------- 
 
 
USB-Modul 
USB-Stick aktywacja 
---------------------- 
 
 
Wartosc USB-Stick … 
 
 
C=przerwac 

szukaj 
plik parametrow … 
 
   (Nr) 
##  USB-menu glowne## 
>zapisac na USB 
Zaladowac z USB 
Zmazac z USB 

##USB-menu glowne## 
>zapisac na USB 
Zaladowac z USB 
Zamzac z USB 


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13.2.3 Zapisywanie parametrów Menu na pamięć przenośną USB 
 
 
Proszę wybrać widniejący obok punkt menu i potwierdzić przyciskiem  "E". 
 
Można wybrać z 99 wstępnie zdefiniowanych nazw plików. Gdy na pamięći 
przenośnej USB jest już zapisany plik o danej nazwie, nie będzie ona do 
wyboru na tej liście.  
 
 Po dokonaniu wyboru nazwy pliku za pomocą przycisku E- parametry są 
zapisywane na pamięć przenośną USB. 
 
 
 
 

Ważne wskazówki :  
 

 Proszę się upewnić, by podczas zapisu  nie była przeprowadzona jazda ! 
 Podczas zapisywania pamięći przenośnej USB nie wolno wyjmować, grozi to utratą danych ! 

-  
-  

13.2.4 Wczytanie parametrów falownika  z USB-Stick 
 
 
Proszę wybrać widniejący obok punkt menu i potwierdzić przyciskiem  "E". 
 
 
Istniejące dane są pokazywane na liście.  
 
 
 
Po dokonaniu wyboru nazwy pliku przyciskiem E- parametry  są ładowane z 
pamięci przenośnej USB. 
 
 
 
 

Ważne wskazówki:  
 

 Proszę zapewnić, by podczas zapisu  nie była przeprowadzona jazda ! 
 Podczas zapisywania pamięci przenośnej USB nie wolno jej wyjmować , grozi to utratą 

danych ! 
 
 
 
 
 
 
 

##USB-menu glowne## 
>zapisac na USB 
Zaladowac z USB 
Zmazac z USB 
Wybor plik Nr … 
>##Parafile1  
 ##Parafile2 
 ##Parafile3 
 
Zapisac parametry … 
Param -> USB-Modul 
 (Nr) 
C=przerwac 
 



##USB-menu glowne## 
Zapisac na USB 
>zaladowac z USB 
Zmazac z USB 
Wybor numer pliku 
>##Parafile1  
 ##Parafile2 
 ##Parafile3 
 
Param ladowac … 
USB-Modul -> Param 
 (Nr) 
C=przerwac 
 


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13.3 Kasowanie parametrów falownika z pamięći przenośnej USB 
 
 
Proszę wybrać widniejący obok punkt menu i potwierdzić przyciskiem  "E". 
 
 
Istniejące dane są pokazywane na liście.  
 
 
 
Po dokonaniu wyboru nazwy pliku przyciskiem E- parametry  są kasowane z 
pamięci przenośnej USB. 
 
 
 
 

Ważne wskazówki:  
 

 Proszę się upewnić, by podczas zapisu  nie była przeprowadzona jazda ! 
 Podczas zapisywania pamięci przenośnej USB nie wolno wyjmować , grozi to utratą danych ! 
 

 

13.4 Aktywacja zapisu  krzywej jazdy na USB-Stick 
 
 Proszę wybrać widniejący obok punkt menu. Włączenie i wyłączenie zapisu 
krzywej jazdy następuje za pomocą przycisku  "E".  
Na obrazku obok zapis krzywej jazdy jest wyłączony. 
 
 
Za pomocą przycisku E- proszę włączyć zapis krzywej jazdy. Teraz po każdej 
jeździe następuje zapis za USB-Stick. Aby mogło powstać 
przyporządkowanie nazwa pliku odpowiada tutaj licznikowi jazd falownika. 

 
 
 
 
 

##  USB-menu glowne## 
Zapisac na USB 
Zaladowac z USB 
>zmazac z USB 
Wybor nr. pliku… 
>##Parafile1  
 ##Parafile2 
 ##Parafile3 
 
Param ladowac … 
USB-Modul -> Param 
 (Nr) 
C=przerwac 
 



##  USB-menu glowne## 
Ladowac z USB 
Zmazac z USB 
>krz.jazdy zal >wyl< 

##  USB-menu glowne## 
Ladowac z USB 
Zmazac z USB 
>krz.jazdy zal >wyl< 
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13.5  Meldunki błędów modułu USB 
-  

13.5.1 Brak modułu USB !?! 
 
Przyczyna: 
Moduł nie został wykryty ewent. nie odpowiada 
 
Pomoc: 
Proszę sprawdzić, czy jest poprawnie osadzony w gnieździe. 
 
 

-  
13.5.2 Err: USB-Stick Init,  Err: USB--Status,  Err: USB-FP-Status  
 
Przyczyna: 
Inicjalizacja ewent. komunikacja z  USB-Stick nie powiodła się.  
 
Pomoc: 
Spróbować użyć inny Memory-Stick  
 
 
13.5.3 Err: SendParam 
 
Przyczyna: 
Błąd przy przekazywaniu parametrów 
 
Pomoc: 
Spróbować ponownie 

-  
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14 Błędy i ostrzeżenia 
 
Wskazówka: Poniższe zestawienie zawiera najczęściej występujące błędy i ostrzeżenia. 
  

14.1  Meldunki o błędach przy falowniku 
 
14.1.1  Tachometr spolaryzowany 
Opis:  
Oznaczenie wartości „powinno być“ i jest się nie zgadzają.  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Nie zgadza się przyporządkowanie pola obrotowego silnika i śladów nadajnika inkrementalnego. 
Podczas jazdy w górę kabiny na wyświetlaczu musi pojawiać się dodatnia liczba obrotów. 
Ślad nadajnika impulsowego A i B, zamienić lub 2 przekręcić dwie fazy silnika. 
 
 
14.1.2  Brak rozruchu 
Opis: 
Mimo podania prędkości obrotowej „powinno być“ i 100 % momentu obrotowego nie rozpoznano ruchu 
„jest”. 
  
Przyczyna, względnie pomoc: 
Nadajnik inkrementalny nie jest poprawnie podłączony lub jest zepsuty. Proszę sprawdzić, czy przy 
ruchu kabiny na wyświetlaczu pojawia się prędkość obrotowa. 
Liczba kresek nadajnika inkrementalnego jest źle ustawiona. 
Hamulec się nie otwiera, tzn. silnik jest przeciążony. 
Silnik rozwija zbyt mały moment obrotowy, ponieważ falownik nie został poprawnie dopasowana do 
silnika. 
 
 
14.1.3  Nadmierna prędkość 
Opis: 
Prędkość obrotowa „jest“ jest większa niż V4 + 20 %  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Niekontrolowane otwarcie hamulców. 
Otwarcie styczników jazdy podczas jazdy. 
Zepsuty tachometr lub zakłócenia elektromagnetyczne w pracy tachometru. 
 
 
14.1.4  Odchylenie regulacji 
Opis: 
Odchylenie pomiędzy wartością „powinno być“ a wartością „jest“ jest zbyt duże. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Silnik źle dopasowany do falownika. 
Silnik przeciążony. 
Przetwornica za mała. 
Za niskie napięcie sieciowe 
Dane w urządzeniu należy porównać z tabliczką znamionową. 
 
 
14.1.5  Nadmierny prąd 
Opis: 
Wartość prądu przekracza maksymalny prąd falownika. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Spięcie w obwodzie wyjściowym falownika, np. przez uszkodzenia silnika lub złe okablowanie. 
Sprawdzić okablowanie. 
Sprawdzić i przemierzyć uzwojenia silnika. 
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14.1.6  Za wysokie napięcie  ZWK (obwodu  pośredniego) 
Opis: 
Napięcie między-obwodowe rośnie ponad daną wartość. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Energia w trybie hamowania nie może już być odprowadzana z obwodu pośredniego. Ewentualnie źle 
jest podłączony opornik hamowania lub też jest zepsuty.  
Podwyższone napięcia sieciowe rezonans w połączeniu z urządzeniami do kompensacji biernego 
prądu. 
 
 
14.1.7  Za niskie napięcie obwodu pośredniego  
Opis: 
Napięcie obwodu pośredniego zmniejsza się poniżej określonej wartości.  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Zbyt małe napięcia sieciowe (np. praca na prądzie awaryjnym podczas przeciążenia generatora, praca 
na zasilaniu budowlanym ze zbyt małym przekrojem podłączenia.  
Spadki napięcia sieciowego.  
 
 
14.1.8  Adaptacja silnika 
Opis: 
Podczas ustawiania regulatora prądu powstał błąd.  
Przerwane połączenie silnik-falownik. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Styczniki jazdy nie zaciągnięte. 
Zużyte kontakty styczników jazdy. 
Błąd w okablowaniu. 
 
 
14.1.9 Temperatura silnika 
Opis: 
Opór pomiędzy zaciskami łączącymi 35 i 36 jest większy niż  3 kOhm, dlatego termistor zareagował 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Silnik przegrzany 
Jeżeli nie jest podłączony termistor, musi być wstawiony mostek pomiędzy zaciskami 35 i 36 . 
 
 
14.1.10  Temperatura KK. (nadmierna temperatura radiatora) 
Opis: 
Temperatura radiatora wzrasta ponad wartość graniczną. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Zbyt wysoka temperatura otoczenia. 
Brak otworu wentylacyjnego w szafie sterowniczej. 
Dobrano za maly falownik. 
 
 
14.1.11 DCP TimeoutErr 
Opis: 
Brak telegramów z układu sterowania.  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Sprawdzić czy kabel łączący DCP nie jest  źle podłączony lub przerwany ? 
Czy sterowanie ustawione jest na poprawny tryb DCP ? 
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14.1.12 DCP-ChecksumErr 
Opis: 
Błędne telegramy  ze sterowania 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Kabel DCP skręcony i ekranowany ? 
Ekran podłączony na całej powierzchni ? 
 
 
14.1.13 DCP04 pozostała droga 
Opis: 
Tylko w trybie DCP04. Pozostała droga przybiera negatywne wartości, Pozostała droga nie zmienia się 
podczas opóźnienia w ciągu 100 msec, zwiększa się podczas rampy hamowania. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Błąd przekazu w protokole DCP. Sprawdzić, czy  łącze DCP jest ekranowane a ekran poprawnie 
połączony z PE. Kontakt z  RST. 
 
14.1.14 Timout FastStart DCP 
 
Opis: 
Podczas sekwencji szybkiego startu  w czasie 10 s nie występuje rozkaz jazdy 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Kontakt z  RST. 
 
14.1.15 Błąd czasu pracy 
Opis: 
Zaprogramowany nadzór czasu pracy zgłosił się.  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Dezaktywować nadzór czasu pracy lub wydłużyć czas. 
 
 
14.1.16 Błąd styczników 
Opis: 
Styczniki jazdy 0,5 sek po wyłączenia przekaźnika ZS są jeszcze zaciągnięte 
lub odpadły podczas jazdy. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Sprawdzić, czy styczniki są później niż 0, 5 sek. po wyłączeniu przekaźnika ZS nadal zaciągnięte. 
 
14.1.17 Element mocy 
Opis: 
Meldunek o błędzie został wywołany przez element mocy falownika. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Załączenie stycznika jazdy pod napięciem. 
Silne zakłócenia elektromagnetyczne EMV. 
Defekt falownika 
Sprawdzić ekran i okablowanie RC styczników. 
Sprawdzić, czy w pobliżu falownika nie występują silne źródła zakłóceń elektromagnetycznych  
(np. duże maszyny, ..). 
Wymienić przetwornicę. 
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14.1.18 Porównanie faz 
 
Opis: 
Podczas porównania faz maszyny synchronicznej pojawił się błąd.  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Wprowadzona liczba par biegunów jest nieprawidłowa. 
Kabel nadajnika nie jest ekranowany ewent. ekran niepoprawnie zamocowany. 
Kontakt z RST. 
  
14.1.19 Zwarcie doziemne 
Opis: 
Zmierzony prąd zwarcia doziemnego przekracza wartość dopuszczalną..  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Mocne zakłócenia elektromagnetyczne EMV 
Silnik zepsuty. 
Sprawdzić osłonięcie okablowanie RC styczników. 
Sprawdzić, czy w pobliżu falownika nie występują silne źródła zakłóceń (np. duże maszyny, ..). 
Przemierzyć silnik. 
 
 
14.1.20 Przeciążenie silnika 
Opis: 
Całkowite graniczne obciążenie silnika zostało przekroczone.  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Błędne ustawienia parametrów. 
Zepsuty nadajnik inkrementalny. 
Możliwe, że za mały silnik. 
Sprawdzić parametry. 
Kontakt z RST. 
 
 
14.1.21 Amplituda sinus 
Opis: 
Amplituda  sygnałów  sinus poza obszarem tolerancji. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Nadajnik sinus uszkodzony 
Wtyczka D-SUB źle skonfigurowana lub nie podłączona. 
Sprawdzić okablowanie nadajnika sinusowego. 
Kontakt z  RST. 
 
 

14.1.22 Amplituda CD 
Opis: 
Amplituda sygnałów CD (nadajnik ERN1387) leży poza obszarem tolerancji. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Nadajnik sinusowy zepsuty. 
Wtyczka D-SUB źle skonfigurowana lub nie podłączona. 
Sprawdzić okablowanie nadajnika sinusowego. 
Kontakt z  RST. 
 
14.1.23 Błąd jazda ref. 
Opis: 
Jeżeli w przypadku nadajnika CD po 60 s jazdy nie został odnotowany impuls zerowy. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Kontakt z RST. 
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14.1.24 EnDat BUS_OPEN, EnDat Timeout , EnDat CRC 
Opis: 
Błąd przy inicjalizacji nadajnika wartości absolutnych. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Nadajnik wartości absolutnych jest uszkodzony 
Ustawiony protokół SSI. 
D-SUB wtyczka źle skonfigurowana lub nie podłączona. 
Sprawdzanie okablowania nadajnika sinusowego 
Kontakt z  RST. 
 
14.1.25 EnDat ALARM 
 
Opis: 
 
Nadajnik zgłasza Alarm-Bit. Poprawna funkcja nadajnika nie jest dalej zapewniona. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Wymienić nadajnik  
 
14.1.26 EnDat impulsy 
Opis: 
Ustawiona liczba kreskowa nadajnika jest niezgodna. 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Skorygować parametr. 
  
14.1.27 SSI BUS_OPEN, SSI Timeout  
Opis: 
Błędy przy  inicjalizacji nadajnika wartości absolutnych. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Ustawiony protokół EnDat. 
Nadajnik wartości absolutnych jest uszkodzony. 
D-SUB wtyczka źle skonfigurowana lub nie podłączona. 
Sprawdzanie okablowania nadajnika sinusowego. 
Kontakt z  RST. 
 
14.1.28 n-Max Synchron 
Opis:  
Maksymalnie dopuszczalna ilość obrotów dla napędu gearless została przekroczona 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Kontakt z RST. 
 
 
14.1.29 Przeciążenie FU   

   Opis: 
   Podczas jazdy konstant falownik rozpoznał wzrost napięcia (prądu) większy o 1,5 od napięcia 
   falownika. 
 
   Przyczyna, względnie pomoc: 
   Hamulec zapada podczas jazdy 
   Kontakt z RST. 
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14.1.30  Timeout ZS=Imot 

   Opis: 
   Tylko w przypadku korzystania z funkcji „Silnik pod napięciem” 
   Rozruch: Po podaniu sygnału GS sterowanie nie przyjmuje przez okres 5 sekund rozkazów jazdy. 
   Zatrzymywanie: Po odjęciu rozkazu jazdy sterowanie nie anuluje przez okres 5 sekund sygnału GS.  
 
   Przyczyna, względnie pomoc: 

     Korekta czasów w sterowaniu. 
 
 
14.1.31 SSC-Error 
Opis: 
Wewnętrzny błąd falownika 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Wyłączyć i po  30 sec ponownie włączyć falownik. Jeżeli błąd się powtórzy płyta jest zepsuta. 
 
 
14.1.32 Brak pomiaru  
Opis: 
Falownik jest w trybie Open-Loop 3, bez pomiaru silnika (zobacz punkt 8.10.1.2.) 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Aktywować automatyczny pomiar parametrów silnika. 
 
 
14.1.33 Za wysokie napięcie. sieć, za niskie napięcie. sieć, pole wirujące sieć 
Opis: 
Nadzór faz (jeżeli istnieje) zadziałał w falowniku. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Kontakt z  RST 
 
 
14.1.34 Timeout luzownik start 
Opis: 
Jeżeli aktywna jest kontrola hamowania i w ciągu  5 sekund po załączeniu przekaźnika ZB nie 
nadszedł meldunek zwrotny o otwarciu hamulca. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Kontrola hamulca, kontrola okablowania. 
 
 
14.1.35 BRW_za wysoka temperatura 
Opis: 
Poprzez wejście cyfrowe 2 stwierdzono, że załączył sie termistor na oporniku hamowania. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Przemierzyc wejście cyfrowe  2 . 
 
 
14.1.36 BRW_Current 
Opis: 
Podczas postoju opornik hamowania dokonał pomiaru prądu. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Błąd urządzenia. 
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14.1.37 Zanik sygnału GS podczas jazdy 
Opis: 
Podczas jazdy zanikł sygnał GS. Sygnał GS nie jest nadzorowany, przy V0, VN oraz V1. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Przerwany obwód bezpieczeństwa,  wyłączenie awaryjne przez sterowanie. 
 
14.1.38 EEPROM 
Opis: 
Błąd wewnętrznego modułu pamięci  
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Wymienić płytę. 
 
14.1.39 Timeout BremseStart  
Opis: 
Po rozpoczęciu  jazdy  brak informacji zwrotnej  "hamulec otwarty" na wejściach cyfrowych, mimo , że 
jest aktywna funkcja  „Nadzór otwarcia hamulca przy starcie“. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Sprawdzenie okablowania ewent. deaktywacja funkcji nadzoru (zobacz 8.7.4.2). 
 
 
14.1.40 Odpadnięcie STO podczas jazdy 
 
Opis: 
 
W trybie pracy falownika bez stycznika jazdy sygnały zwalniające  STO- odpadły podczas jazdy. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Krótkie przerwanie obwodu bezpieczeństwa, kontrola okablowania. 
 
 
14.1.41 STO-Logik 
 
Opis: 
 
W trybie pracy falownika bez stycznika jazdy zadziałał nadzór STO-nadzór-logik. Sygnały STO1 oraz 
STO2 mają różne stopnie. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
 
Kontrola okablowania. 
  

14.1.42  Brake-On EN81 
 
Opis: 
Zadziałał nadzōr kontaktōw hamulcōw. Jeden z sygnalōw został podany przed rozpoczęciem jazdy lub 
brak jednego z sygnalōw po rozpoczęciu jazdy. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Sprawdź okablownaie i mikroprzełączniki hamulca. 
 
 
14.1.43  Brake-Off EN81 
 
Opis: 
Zadziałał nadzōr kontaktōw hamulcōw. Wejścia nie zmieniły napięca na 0V po zakończeniu jazdy. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Sprawdź okablownaie i mikroprzełączniki hamulca. 
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14.1.44 DirChangeCounterMax 
 
Opis: 
Została osiągnięta maksymalna liczba zmian kierunku jazd. 
 
Przyczyna, względnie pomoc: 
Nalezy zmienić liny. 
 
 

14.2  Ostrzeżenia przy falowniku 
 
14.2.1  Temperatura radiatora 
Temperatura elementu chłodzącego przekroczyła granicę. 
 
14.2.2  Dane silnika o.k. ? 
Podczas ustawiania parametrów danych o urządzeniu nie uwzględniono  poślizgu. Ewentualnie 
ustawiona została synchroniczna liczba obrotów (np. 1500) zamiast prędkości obrotowej znamionowej 
(np. 1450) (patrz 7.3.1.3) 
 
14.2.3 Brak sygnału referencyjnego 
Jazda bezpośrednia z sygnałem referencyjnym: W dopuszczalnym czasie nie został rozpoznany żaden 
sygnał referencyjny. 
 
14.2.4 Błąd pomiaru obciążenia. 
Kalibracja analogowego pomiaru obciążenia: Napięcie wyjściowe jednostki mierzącej obciążenie  przy 
kabinie załadowanej nie jest wystarczająco  wyższe od tego przy pustej kabinie. Tym samym nie jest 
możliwa poprawna kalibracja. 
 
14.2.5 Brak  5V 15V 24V 
Brakuje wewnętrznego napięcia. Kontrolować bezpiecznik, ewentualnie zewnętrzne zwarcie. 
 
14.2.6 DCP- Połączenie 
Brakuje połączenie DCP z sterowaniem ew. przerwane. 
 
14.2.7 DCP04 Software 

     Rozpoznano nie pasujące dane(pozycja lub pozostała droga negatywna, brak odpowiedniego profilu 
     jazdy dla wybranej drogi. Może wystąpić podczas zatrzymania awaryjnego i może być zignorowany. 
 

14.2.8 Rozkazy jazdy !? 
   Podczas wprowadzania fazy (maszyna synchroniczna) rozkazy jazdy zostały anulowane 
   przedwcześnie, tak że pomiar nie został zakończony.  
 

14.2.9 Czasy kontrolne !? 
   Podczas zatrzymywania sterowanie odcina sygnał GS, zanim falownik wyłączy stopień końcowy 
   (element mocy). Należy zwiększyć czasy odpadania styczników w sterowaniu. 
 

14.2.10 EEP-zabezpieczenie zapisu 
Podjęto próbę zmiany parametru, mimo że pamięć była zabezpieczoną przed zapisem. 
 
14.2.11 EEP-RAM dostęp 
Próba zmiany parametru bez zdefiniowanego źródła wprowadzenia.   
 
14.2.12 EEPROM-błąd 
Błąd podczas zapisu parametrów.  
 
14.2.13 Konfig Device 

   Parametry nie pasują do hardware urządzenia. 
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14.2.14 Wartości pomiaru 
Przy porównaniu faz  powstały nieprawdopodobne wyniki.  Ponownie przeprowadzić proces. 
 
14.2.15 MAXWARTOŚĆ PARA 

   W generowaniu wartości ”powinno być” zostały ograniczone różne wielkości. Przeważnie  
   spowodowane poprzez niezdefiniowane sekwencje rozkazów jazdy.  
 
14.2.16 Brak sygnału STO 
Zwolnienie regulatora GS zostało nadane,  jednak brak sygnałów STO, więc jazda nie jest możliwa. 

 
14.2.17 DirChangeCounterKrit 
Pozostalo jeszcze 100000 zmian kierunku jazdy do zmiany lin. 
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15 Ustawienia fabryczne, przegląd parametrów 
 
Parametry ustawiane  Tekst 

wyświetlacza 
Zakres 

wartości 
Ustawienia 

podstawowe.  
Uwagi  

Prędkości      
Jazda pełzająca V0 0,2 - 630 150 U/min Do wyboru w mm/sec  

Inspekcja V1 1 - 1500 300 U/min Do wyboru w mm/sec  
1. Prędkość pośrednia. V2 1 – 2700 1000 U/min Do wyboru w mm/sec  
2. Prędkość pośrednia. V3 1 - 2700 1380 U/min Do wyboru w mm/sec  

Jazda szybka V4 1 - 2700 1380 U/min Do wyboru w mm/sec  
doregulowanie VN 1 - 270 75 U/min Do wyboru w mm/sec  

Ewakuacja VE 1 - 2700 100 U/min Do wyboru w mm/sec  
Nadzór dojazdu EÜ 0 - 2700 300 U/min Do wyboru w mm/sec  

Nadzór hamowania BÜ 0 - 2700 300 U/min Do wyboru w mm/sec  
      

Czasy/Drogi      
Wysokie obroty HL_V4 500 – 10000 2500 msec Do wyboru w mm  

Rampa hamowania B_V4 500 – 10000 2500 msec Do wyboru w mm  
Elektryczny stop EH 300 - 3000 700 msec Do wyboru w mm  

Czas start krzywa jazdy SF 0 – 3000 300 msec   
Czas opadania styczników jazdy ZS 100 - 5000 300 msec   

Czas zamknięcia hamulca ZB_zu (zam) -1000 - 1000 200 msec   
Czas otwarcia hamulca ZB_auf(otw) 0 - 300 100 msec   

      
Regulator      

Regulator liczby obrotów n_P 4 - 1000 40   
Regulator liczby obrotów n_I 1 – 8000 500 msec   

Regulator rozruchowy K_START 50 – 500 100 %    
Regulator rozruchowy K_STOP 50 – 500 100 %    
Regulator zatrzymania Halte_P 4 – 1000 60   
Regulator zatrzymania Halte_I 1 – 8000 100   

Granica reg. zatrzymania GA 0 - 3000 50 U/min   
Wysterowanie wstępne 
momentu obrotowego 

MV 0 - 500 100   

      
Dane urządzenia 
asynchroniczny 

     

Silnik-prąd znamionowy I_MOT 2 - 200 Prąd znamionowy 
falownika 

Tabliczka znamionowa silnika  

Silnik- napięcie znamionowe U_MOT 127 - 700 400 V Tabliczka znamionowa silnika  
Silnik-obroty znamionowe n_MOT 50 - 3000 1350 U/min Tabliczka znamionowa silnika  

Silnik- częstotliwość 
znamionowa 

f_MOT 20 - 100 50 Hz Tabliczka znamionowa silnika  

cos (phi) cos(phi) 30 - 99 80  Tabliczka znamionowa silnika  
Liczba kreskowa nadajnika Nadajnik 500 - 4096 1024  Nadajnik prostokątny  

Typ nadajnika Typ nadajnika  TTL TTL/HTL/Sinus  
      

Dane urządzenia 
synchroniczny  

     

Silnik-prąd znamionowy I_MOT 2 – 200 Prąd znamionowy 
falownika 

Tabliczka znamionowa silnika  

Silnik-liczba par biegunów Pary biegunów 1-100 2 Tabliczka znamionowa silnika  
Liczba kreskowa nadajnika Nadajnik 500 - 4096 1024  Nadajnik sinusowy  

Typ nadajnika    Sinus EnDat / Sinus SSI/ CD  
Przesunięcie kątowe  wirnika RhoOffset -8192 - 8192 0 Pomiar automatyczny  

      
Przełożenie napędu Przeł.napęd 

 
1-10000 1 Realne przełożenie*100  

Średnica koła ciernego D-Koło cierne. 1-1000 1 mm   
Zawieszenie Zawieszenie 0-5 0    

      
 Open-Loop 3      

Napięcie startowe U_Start 0-32000 4000 Automatyczne rozpoznanie  
Opór silnika R1_Motor   700  Automatyczne rozpoznanie  
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DCP04     

Przebieg dojazdu Stop z V0 0-1 0  
     
     

 
Rozszerzone menu     

     
Rozszerzona krzywa jazdy     
Czas przysp. rozruchowego AR 0 - 3000 500 msec  
Typ przysp. rozruchowego 
(statyczny, dynamiczny ) 

AR_TYP 0 - 1 1 Standard: dynamiczy 

Prędkość przysp. VA 0,1 - 180 10 U/min do wyboru w mm/sec 
Prędkość pośrednia. V31 1 - 3000 1380 U/min do wyboru w mm/sec 
Prędkość pośrednia. V32 1 - 3000 1380 U/min do wyboru w mm/sec 
Prędkość pośrednia. V33 1 - 3000 1380 U/min do wyboru w mm/sec 

Korekta ostrołuku SC 0 – 1000 500   
Zaokrąglenie korekty ostrołuku R_SC 0 – 1000 1000   
Czas ramp przy  przejściach 

prędkości 
T V4->Vz 0 – 5000 0  Przejścia V4 <-> V3 oder V2 

Czas rozpędu do prędkości . V3 HL_V3 0 – 10000 0  do wyboru w mm 
Czas rozpędu do prędkości. V2 HL_V2 0 – 10000 0  do wyboru w mm 
Rampa hamowania z prędkości. 

V3 
B_V3 0 – 10000 0  do wyboru w mm 

Rampa hamowania z prędkości. 
V2 

 

B_V2 0 – 10000 0  Do wyboru w mm 

Czas rozpędu do prędkości .V31 HL_V31 0 – 10000 0  do wyboru w mm 
Czas rozpędu do prędkości .V32 HL_V32 0 – 10000 0  do wyboru w mm 
Rampa hamowania z prędkości 

V31 
B_V31 0 – 10000 0  do wyboru w mm 

 
Rampa hamowania z prędkości. 

V32 

 
B_V32 

 
0 – 10000 

 
0  

 
do wyboru w mm 

Droga porównawcza S-Ref 0 - 500 0 mm Korekta pozycji przy dojeździe 
bezpośrednim 

     
Rozszerzony regulator     

Regulator położenia LR 0 - 300 20% Wzmocnienie regulator położenia  
Czas odczytu TA 1000 - 10000 5000 usec  

Maksymalny  prąd silnika IMAX_MOT 100 - 300 195 %  
P-wzmocnienie regulator prąd. Strom_P 1-1000 15  
I-wzmocnienie regulatora prąd Strom_I 1-32767 4000  

Wygładzenie moementu 
obrotowego 

Iqsoll_T1 0 - 5 0  

Wysterowanie wstępne 
obciążenia 

LV 100 - 900 500  

Częstotliwość załączenia f_PWM 4-15 10  
Wejścia - / wyjścia     
Wejście nadajnika T-1 0-10 0 Wygładzenie ilość obr.-wartość 

„jest“ 
Wejście nadajnika Kieruneksinn 0-5 0 Standard:  norma 

Funkcja wejście cyfrowe  1 Digin1 0-1 0 Reset błędów/Nadzór 
styczników/HamulecStart 

Funkcja wejście cyfrowe 2 Digin2 0-1 0 Reset błędów/Nadzór 
styczników/HamulecStart 

Kodowanie rozkazy jazdy Rozkazy jazdy 0-1 0 Równoległy/Binarny 
Konfiguracja sygnałów kierunku  tylko RO 0-1 0 RO lub R0+RU 

Wyjścia ZS=ImotOn 0-1 0 Sygnał silnik pod napięciem 
     

Nadzory     
Nadzór czasu biegu  Czas biegu  0-600  0 sec Tylko dla  styczników 
Nadzór styczników Nadzór 

styczników. 
0-1 0  Nadzór odpadnięcia styczników 

Kontrola hamulca przy starcie Hamulec Start 0-1 0  
Termistor silnika PTC Motor 0-1 0  

Funkcje dodatkowe     
Moment zrywu dla próby 

chwytaczy 
V1Max Zryw 0 - 1 0 Możliwy tylko przy  V1  

Test połączenie silnika Test silnika 0 - 1 1 zwolnić test 
DCP szybki start Szybki start 0-  1 0  

Analogowy pomiar obciążenia     
Punkt pracy pełna  IqObciążenie 0-100  Pomiar automatyczny 
Punkt pracy  pusta IqPusta 0-100  Pomiar automatyczny 

Enable wysterowanie wstępne 
obciążenia 

Enable 0-1 0 Zwolnienie za pomocą 1 

     

   


