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Piktogramy

A\

(i?

Wazna wskazowka! Koniecznie zwrdci¢ uwage. Nie zwrdcenie
uwagi moze spowodowac btedne funkcjonowanie lub
uszkodzenie.

Niebezpieczenstwo zwigzane w z napieciem elektrycznym!
Zagrozenie zycia w przypadku niewtasciwego postepowanial!

Uzyteczne wskazowki, pomysty.
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Wazne wskazowki

1.1 Wskazowki dot. bezpieczenstwa

e Podczas pracy prostowniki mogg posiada¢ zgodnie z rodzajem swojego zabezpieczenia
powierzchnie przewodzace prad, niezabezpieczone, lub tez gorgce.

o W przypadku niedozwolonego usuniecia czesci obudowy, niefachowego uzycia, niewtasciwej
instalacji lub obstugi, istnieje niebezpieczenstwo smierci lub ciezkich ubytkdw na zdrowiu lub szkéd
materialnych.

o Wszystkie prace wykonywane w celu transportowania, instalacji i uruchomienia oraz utrzymania
powinny by¢ wykonywane przez wykwalifikowanych fachowcéw.

o  Wykwalifikowanymi fachowcami w sensie niniejszych podstawowych wskazéwek dotyczgcych
bezpieczenstwa sg osoby, ktére zapoznaly sie z ustawieniem, montazem, uruchomieniem i
uzytkowaniem tego produktu i posiadajg odpowiednie do tych czynnosci kwalifikacje.

e Prostowniki sg komponentami, ktére przeznaczone sg do zamontowanie do urzadzen i maszyn
elektrycznych. Uzytkowanie, tzn. rozpoczecie odpowiedniej pracy, dozwolone jest tylko przy
zachowaniu wytycznych EMV (89/336/EWG).

o Dane techniczne oraz dane dotyczagce warunkow przytgczenia nalezy pobraé z tabliczki
znamionowej i dokumentacji oraz koniecznie ich przestrzegac.

1.2 Wyposazenie dodatkowe starych urzadzen

Jesli zamierzaliby Panstwo wyposazyé swoje stare urzgdzenie w przetwornice frekwencyjna, to prosze
sie dowiedzie¢ u swojego dostawcy silnika, czy ten stary silnik posiada juz izolacje uzwojenia, ktéra
nadaje sie do zastosowania falownika.

W przypadku silnikéw, ktére pierwotnie nie byty pomysinego zastosowaniu falownika, zalecamy
zainstalowanie dodatkowego zewnetrznego dtawika. W przypadku watpliwosci prosimy zwrdcic sie z
zapytaniem do nas. Chetnie Parnstwu pomozemy.

1.3 Montaz urzadzenia

Prosze zwrdécic szczegdlng uwage zwiaszcza na to, zeby przewody sygnatowe i elektryczne ani sie nie
krzyzowaty, ani nie przebiegaty rownolegle do siebie w tych samych kanatach przewodoéw. zaleca sie
rozdzielenie miejscowe ze wzgledéw EMV, w celu wykluczenia ewentualnych wptywow
zaktéceniowych.

W celu zastosowania urzgdzen typu F1-F7 poza szafg sterowniczg otrzymacie Panstwo u nas
pasujgce przykrywki zaciskow z odcigzeniem ciggu. W innych przypadkach przykrywa zaciskow z
odcigzeniem ciggu wystepuje w standardzie.

Dla bezpiecznej eksploatacji poza szafg sterowg niezbedny jest montaz opcjonalnie dostepnych
przykrywek zaciskow.

Prosze zamontowaé opornik hamowania poza szafg sterowniczg, aby nie obcigza¢ zainstalowanej w
niej elektroniki niepotrzebnym cieptem.
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1.4 Instalacja opornika hamowania

Ostrzezenie !

Opornik hamowania emituje energie cieplng, z tego powodu moze by¢ instalowany tylko w obszarze
nie palnych powierzchni. Nad opornikiem nie mogg znajdowac sie tatwopalne materiaty. Trzeba na to
szczegodlnie zwréci¢ uwage podczas montazu urzgdzen z zintegrowanym opornikiem hamowania!

W celu zapewnienia odpowiedniej wentylacji nalezy pozostawi¢ nad i pod urzadzeniem wolng
przestrzen wynoszgcg minimum 50 cm.

Opornik hamowania nalezy tak zamontowaé, by wyjscie kabla znajdowato sie z boku urzgdzenia.

=/ % X

Jesli powyzsze wskazowki nie beda przestrzegane, istnieje ZAGROZENIE POZAREM!

Zaleca sie uzycie opornikéw hamowania z integrowanym nadzorem temperatury.
S3g one dostepne w RST .

W tym przypadku propozycja podtgczenia wyglada nastepujgco:

9 ‘
I—vL?—@ 20 (+24V)
o ¢=1 25 (Digln 2)
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W urzgdzeniach z zintegrowanym opornikiem hamowania jak i opornikach zewnetrznych z
dopuszczalnymi czasami zatgczen > 20% ewent. wyzszg wydajnoscig nadzor ten jest juz przewidziany
fabrycznie. Szczegétowe informacje na ten temat mozna znalez¢ w rozdziale 4.2.1.5
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1.5 Wentylacja wewnatrz szafy sterowania

W celu zapewnienia wystarczajgcej wymiany powietrza, nalezy pod i nad przetwornicg pozostawi¢
przynajmniej 10 cm wolnej przestrzeni.

Prosze wykona¢ poza tym w poditodze szafy sterowniczej oraz jej pokrywie otwory wentylacyjne., np.
wykorzystujgc blache z otworami, ktérg zaoferujg producenci szaf sterowniczych do Panstwa modelu.
Wspomaga to wymiane powietrza z powietrzem zewnetrznym i zapobiega takze w sezonie przegrzanie
sie elektroniki. W razie potrzeby nalezy zamontowaé w szafie sterowniczej dodatkowag wentylacje.

Temperatura wewnatrz szafy sterowniczej nie moze przekroczy¢ 50°C; w przypadku wyzszych
temperatur w razie nieprawidtowego dziatania elektroniki, moze wystgpi¢ odmowa przejecia gwarancji.

Falowniki z zintegrowanym opornikiem hamowania mogg by¢ montowane jedynie poza szafg
rozdzielczg. Obowigzujg wskazéwki bezpieczenstwa z punktu 1.4

Dane dotyczgce straty mocy urzadzen znajdziecie Panstwo w punkcie 3.

1.6 Okablowanie cewki zapadkowej

W celu unikniecia indukcyjnych najwyzszych warto$ci napiecia podczas wigczenia stycznikow powinni
Panstwo w zasadzie okablowac te cewki zapadkowe albo warystorem albo ogniwami RC.

1.7 Plyta montazowa stycznikow

o Plyta montazowa musi byé dobrze uziemiona
o W przypadku bardzo duzych mocy urzgdzenia, gdzie poprzez wtgczenie stycznikow powstajg

znaczne mechaniczne wibracje wewnatrz szafy sterowniczej, powinni Panstwo zamontowac te
styczniki poprzez tgcznik gumowo metalowy w celu ich sttumienia.

1.8 Uziemienie

o W przypadku wszystkich potgczenh znajdujgcych sie poza szafg rozdzielczg prosze uzywac
zasadniczo kabli i przewoddw ekranowanych, czyli:
- kabla silnika
- kabla nadajnika impulséw
- kabla do opornika hamowania
- kabla do opornika opornosci wiasciwej rosngcej wraz z temp. silnika ( jezeli podigczony jest do
falownika)

o Kabel generatora impulséw musi by¢ ekranowany az do odpowiedniej wtyczki w falowniku
czestotliwosci.
Kabel silnika powinien by¢ utozony mozliwie z dala od innych kabli.
Do stworzenia uziemienia ekran kabli musi by¢ przymocowany do ptyty gtéwnej PE za pomocg
obejm metalowych. Ekrany kabli muszg by¢ mocno przytwierdzone do metalowej obejmy.

PE-Fotertial

PE- potencjat Szyna metalowa
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1.9 Wylacznik roznicowopradowy (wytaczniki Fl)

¢ Winda nie powinna by¢ zasilana poprzez wytacznik réznicowopradowy (wytgcznik Fl), poniewaz
prad odprowadzany znajdujgcy sie w filtrze przeciwzaktéceniowym kondensatorow maégtby
aktywowacé ten wytgcznik. Gdyby na wskutek wtasciwosci urzadzenia konieczne okazato by sie
zainstalowanie wytgcznika Fl, to nalezy stosowac¢ jedynie urzadzenia uniwersalne (typ B) zgodnie z
norma DIN-VDE 0644-100.

1.10 Termistor Silnika (opornik o opornosci witasciwej rosnacej wraz z
temperatura)

Mozliwos¢ wykorzystania termistora silnika (PTC) okresla urzadzenie. Aktywacja musi nastgpi¢ w
Menu ( zobacz rozdziat 8.7 ) standardowo ta funkcja jest nieaktywna.

1.11 Wytacznik zabezpieczajacy silnik

Wytaczniki zabezpieczajagce silnik w przypadku wind z regulacjg sg nieodpowiednie i w zwigzku z tym
nie powinno sig ich instalowac.

1.12 Oddzialywania wsteczne w sieci

mains

=
3

ra ra

3'; ]""
I I I mains
; ; , choke

L’ o A
VVVF VVVF VVVF

W celu optymalizacji mozliwego oddziatywania wstecznego w sieci, szczegolnie w potgczeniu z
napedami grupowymi, zalecamy wbudowanie tréjfazowych dtawikow kompensujgcych. Mozna je
otrzymac na zapytanie w firmie RST Elektronik.

1.13Kompensacja pradu bierneqo

Kondensatory do kompensaciji pradu biernego bezposrednio przy zaciskach silnika niszczg
przetwornice czestotliwosci, poniewaz poprzez wysokg czestotliwos¢ przy wigczaniu tworzg swego
rodzaju krétkie spiecie.

Czynnosci kompensacyjne nalezy przeprowadzac, jesli w ogodle, zawsze przy wigczniku gtéwnym
budynku, nigdy w maszynowni.

2 Gwarancja

Gwarancja i roszczenia gwarancyjne uregulowane sg w naszych warunkach ogéinych. Roszczenia
wychodzgce poza te warunki wymagajg osobnego uzgodnienia.
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EU-Konformitéatserklarung
im Sinne der Richtlinien 2014/33/EU und 2014/30VEU

EU Declaration of Conformity
in terms of directives 2014330 and 2014/30EU

Firma: RST Elektronik GmbH
Company: Tannenstrafe 11
DE-74229 Dedheim

Produktbeschreibung: Frequenzumrichter mit/ohne Funktion ,Sicher abgeschaltetem Moment™
(STO) und Bremswiderstand

Descriphon of product VW WF-inverter withAwithout funchion “Safe-Torgue-Off” (STO)
and brake chopper resistor

Typ: FRC-F8 | FRC-F9 | FRC-Q10 | FRC-Q11

Type: FRC-F1S | FRC-F2S | FRC-F3S | FRC-F4S | FRC-F5S | FRC-F6S | FRC-FTS
FRC-F8S | FRC-F9S | FRC-Q10S | FRC-Q118
IMD-1 | IMD-2 | IMD-3 | IMD-4 | IMD-5 | IMD-6 | IMD-7
IMD-1S | IMD-2S | IMD-38 | IMD-4S | IMD-5S | IMD-6S | IMD-7S
IMD-1 STO | IMD-2 STO | IMD-3 STO | IMD-4 STO | IMD-5 STO | IMD-6 $TO
IMD-7 5TO | FRC-F8 STO | FRC-F9 STO | FRC-Q10 STD | FRC-Q11 STO
IMD-1 (LE) STO | IMD-2 (LE) STO | IMD-3 (LE) STO | IMD-4 [LE) STO
IMD-5 (LE} STO | IMD-6 (LE) STO | IMD-7 (LE) STO | FRC-F8 (LE) STO
FRC-FS (LE) STO | FRC-Q10 (LE) STO | FRC-Q11 (LE) STO
BRW-Q1 | BRW-Q2 | BRW-Q3 | BRW-Q4 | BRW-QS5 | BRW-Q6 | BRW-Q7
BRW-Q8 | BRW-Q9 | BRW-Q10 | BRW-Q11

Die oben genannten Produkte entsprechen in Konstruktion und Fertigung den Anforderungen der
Europiischen Richtlinien 2014/33/EU (Aufzugsrichtlinie) und 2014/30/EU (Elektromagnetische
Vertraglichkeit).

Die Ubereinstimmung der Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment” (STO| mit den Anforderungen der
EN 81-20 wurde vom TOV NORD CERT GmbH mit der Kenformititsaussage zur Baumusterpriifung Nr.
4479916007801 bestitigt.

Die Adresse und Kennnummer der benannten Stelle ist:

The ahove mentioned products correspand in construction and production with the requirements of the European
Diractives 2014/33/EU {Elevator Directive} and 2014/30EL (Electro-Magnetic Compatibility)

The compliance of the function “Safe-Torque-Of7 (STQ) with the requirements according to EN 81-20 was cerlified
by a Certificate of Conformity to @ Type Examination no. 4479516007801 of TUV NORD CERT GmbH.

The addrass/iumber of the notified body s

TUV NORD CERT GmbH
Langemarckstrale 20
DE-45141 Essen
Kennnummer 0044

Folgende harmonisierte Normen werden angewandt:
The following harmonized standards are applied:

DIN EN 81.20: 2020-06 | Sicherhaitsregein fr die Konstruktion und den | Safeiy rules for the consiuchion and instaliation of

Einbau von Aufzigen = Aufziige fir den lifis = Lifts fior the ranspaor? of pevsons and goods =
Personen- und Gitertransport = Teil 20: Part 20: Pagsanger and oods passenaer ifts
| Personen- und Lastenautziige » e, "
DIMN EN B1-50: 2020-06 | Sicherheitsregeln fir die Konstruktion und den | Safidy nules for the construction and instaffation of
Einbau von Aufzigen = Priifungen - Teil 50: ifts — Examinafiovs and lests — Part 500 Design nies,
Konstruktions-regeln, Berachnungen und calculanons, axaminations and iests of ifT

Priffungen von Aufzugskomponentan COmpOMTE
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~ | Tannenstrale 11 + DE-74229 Oedheim . Page 2 of 2 B

"DIMN EN 12015: 2021-01 Elaktromagnatische Vertraglichkait = R Elpctromagnetc compalibilily — Product familly
Produktfamiliennorm fikr Aufziige, Fahrreppen | standsrd for Wis, escalalons and moving waks -
[ und Fahrsteige - Storaussendung _ | Emesion
DIN EN 12016: 2013-12 | Elektromagnatische Vertrdghichkeit = Elpctromagnehic compalibilify - Product farmiy
Produktfamillennorm fisr Aufzlige, Fahrreppan | standand for Wits, escalafors and mowing walks -
und Fahrsteige - Starfestigkeit Smmunity

Die Frequenzumrichter und Bremswiderstinde sind ausschlieBlich fiir den Einsatz in Aufziigen
freigegeben, welche der Europiischen Aufzugsrichtlinie 2014/33/EU unterliegen. Es sind somit
Aufzugsbauteile, welche weder unvollstandige Maschinen noch Sicherheitsbauteile im Sinne der
Europdischen Maschinenrichtlinie 2006/42/EG darstellen.

Die Frequenzumrichter und Bremswiderstinde sind im Sinne der Européischen EMV-Richtlinie 2014/30/EU
keine selbststindig betreibbaren Gerite. Die Einhaltung der spezifizierten Grenzwerte ist abhingig von der
korrekten Installation und Konfiguration einschliefilich der Verwendung der in der Betriebsanleitung
vorgeschriebenen bzw. integrierten Netzfilter und Netzdrosseln. Die Einbauanweisungen sind hierzu
einzuhalten!

Die Frequenzumrichter und Bremswiderstinde sind keine gebrauchsfertigen Produkte. Vor Inbetriebnahme
in Aufzugsanlagen muss ihre Sicherheit durch entsprechende bauseitige Malnahmen sichergestelit
werden (z.B. korrekte Montage, korrekter Anschluss (insbesondere der Erdung), usw.).

Die Montage, elektrische Installation, Inbetriebnahme und Instandsetzung darf nur von ausgebildetem
Fachpersonal unter Beachtung der Betriebsanleitung und einschlagiger Vorschriften durchgefihrt werden.
Planer, Hersteller und Betreiber der Aufzugsanlage sind fiir die ordnungsgemifie Montage und den
sicheren Betrieb verantwortlich.

The VVVF-inverters and brake chopper resistors are soiely released for the use in elevalors, which are subject fo
European Elevatar Directive 2014/33/EL. Therafore they are elevalor components, which are neither machines nor
safely componenis in subject to Europaan Machine Dirsclive 200642/EG

The VW\F-invertars and brake chapper resistors are in subject to European EMC directive 2014/30EU no
independent operable devices. In compliance with specific prescriptive imils depends on the comect installation
and configuration, including the use of the required respective integrated mains filfer and chokes according to the
operating manval The installation instructions have to be kept!

The VVVF-inverters and brake chopper resistors are no ready-for-ise devices. Before start-up i the elevator
facility the safety has to be assured by according custormers measuras (e.g. comact assembly, correct connection
(especially garthing),...).

Assembly, electrical instaliation, start-up and maintenance have lo be done only by skilted staff and under
consideration of the oparation manual and appropriate instruchions

Flanner, manufacturer and operator of the elevator faciity are responsible for the duly assembly and safe
aperation

Hans Dekan
Geschaftsfilhrar
Mamaging Direclor
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3 Dane techniczne

Zmiany techniczne zastrzezone.

3.1 Podtaczenie do sieci

Napiecie 180V...480V Wielkos¢ 1-7

11,1213 180V...480V Wielkos¢ 8-11
180V...550V Wielko$¢ 10+11 ( opcja)

Czestotliwosé 50...60H z

Napiecie 230V+ -10% Wielkos¢ wentyl. 6-11

Podtgczenie wentylatora 50...60 Hz

Zabezpieczenie/ Wielkos$¢ 1 10A, 10 mm?

ma'fslz’[“a'”y przekroj Wielkosé 2+3 16A obcigzalnosé, 10 mm?2

zaciskow Wielkosca 25A obcigzalnost, 10 mm?
Wielko$¢s 35A obcigzalno$¢, 10 mm?2

40A obcigzalno$¢, 10 mm?2

Wielkos$¢6
Wielkosc7 50A obcigzalnos¢, 16 mm?
Wielko$¢8 63A obcigzalno$¢, 35 mm?2
Wielkosc9 80A obcigzalnos¢, 35 mm?2
Wielko$¢10 100A obcigzalno$¢, 50 mm?2
Wielkosc¢11 125A obcigzalno$¢, 50 mm?2

3.2 Wielkosci budowane :

Moc silnika Strata Opornik
mocy hamowania
Przetwornica czestotliwosci
Typ IN/Imax in [A]eff P w [kW] (przy sieci w W] W Q)
400V) (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
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Wskazowki :

Przy predkosciach jazd > 1,6 m/s i/lub jazd > 30 sekund nalezy stosowa¢ oporniki hamowania z

wigkszg wydajnoscia ewentualnie dluzszym czasem zataczania (ED) !

Przy instalacji opornikdw hamowania nalezy zwréci¢ uwage na stopien aktywnosci urzadzenia, ktory
ma tutaj decydujgce znaczenie. Wykazane oporniki hamowania sg przystosowane do uzytku
standardowego. Bardziej zaawansowane rozwigzania dopasowane do danego urzgadzenia otrzymacie

Panstwo na zapytanie.

3.3 Temperatura otoczenia

Dopuszczalna temperatura 10...50 °C

otoczenia

Relatywna wilgotno$é powietrza 90% zawilgocenie nie dopuszczalne
Wysoko$¢ montazu (ponad NN) 2000 Od 1000m spadek wydajnosci

0 1 % na kazde 100 m

3.4 Czestotliwosé zataczania napiecia

Maksymalnie dopuszczalne sg 3 zalgczenia na minute.

Wyzsze wartosci mogg doprowadzi¢ do uszkodzenia falownika !

9.591.129-6
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3.5 Wejscia / wyjscia

Wejscia cyfrowe- i analogowe

Sinus ( 1Vss)

bezstopniowo

Wejscie cyfrowe 1 +24\V+-10% Programowalne
10 mA ('s. Punkt 8.7.4)
Wejscie cyfrowe 2 Zasilanie awaryjne ( s. Punkt 9)
Wejscie cyfrowe 3
Wej$cie analogowe +10V Analogowy pomiar obcigzenia
Rozkazy jazdy +24V+-10% Vo, V1, V2, V3, V4, VN
Sygnaty kierunku 10mA RO, RU
Zwolnienie regulatora GS
Wyjscia Cyfrowe - i wyjscia przekaznikow
Przekaznik TU Maksymalny prad zatgczania *
250V~ / 8A
24V- | 8A Meldunek btedu
48V-/0,8A
Przekaznik EU +24V/50mA Nadzor dojazdu
Przekaznik ZB +24V/50mA Wysterowanie hamulca
Przekaznik ZS +24V/50mA Wysterowanie stycznika jazdy
ewent. Sygnat ,Silnik pod
napieciem”
Wyjscie cyfrowe BU +24V/50 mA Nadzér opdznienia
Nadajnik impulséw
Napiecie zasilajgce 5V+- 5% Maksymalny prad
15V +-10% Wyjsciowy Imax = 150 mA

TTL (5V) 500-4096 Nmax = 300rpm
HTL(+15V) Impulsy, ustawiane Liczba kreskowa <=2048:

Nmax = 3000 rpm
Liczba kreskowa >2048:
Nmax =1500 rpm

Wyjscia w sterowaniu dla odwzorowania szybu

Odwzorowanie szybu A +15V/ 30mA Sygnat nadajnika inkrementalnego
A odsprzezony
Odwzorowanie szybu B Sygnat nadajnika inkrementalnego
(+5V opcja) B odsprzezony
Wejscie
Gniazdo do podtgczenia Punkt podtgczenia Standardowy -termistor
termistora Ok. 3 kOhm

e  Dane stuza tylko obcigzeniom podanym w omach.

Jezeli obcigzenia indukcyjne sg przetgczane za pomocg kontaktéw przekaznikowych, muszg by¢
zaopatrzone w tgcze zabezpieczajgce (RC-Glied, dioda przeciwprzepieciowa). W innym przypadku
powstajgce tadunki mogg doprowadzi¢ do przedwczesnego zamkniecia kontaktow przekaznikowych.

9.591.129-6
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3.6 Opcje urzadzenia

3.6.1 Opcjonalna ptyta stuzaca do pracy z nadajnikami sinusowymi

Do pracy z nadajnikami sinusowymi potrzebne sg dodatkowe uktady w falowniku. Przed wysytkg
urzadzen, sa przez firme RST instalowane i programowane.

3.6.2 Opcjonalna ptyta pod port USB.

Za pomoca tej opcji USB-Stick moze by¢ uzyty, jako pamiec. Nalezy zwréci¢ uwage, ze dostepne w
handlu przenos$ne pamieci USB- ( Sticks ) réznig sie miedzy sobg wtasciwosciami, z tego powodu nie
mozna zagwarantowaé poprawnej pracy z kazdym z nich. RST dysponuje odpowiednimi pamieciami.
Nastepujace funkcje sg wspierane:

= Zapisywanie/ wczytywanie parametrow falownika na pamie¢ USB.
= Zapisywanie danych o krzywych wszystkich jazd.

Szczegodlnie ostatnia funkcja jest bardzo pomocnicza do znajdowania rzadkich btedéw. Poprzez
program do ustawiania "PowerControl32" mozna analizowa¢ zapisane jazdy.

Dla tej opcji istnieje oddzielny opis w rozdziale 13.2.

3.6.3 Wyswietlacz zewnetrzny

Za pomoca tej opcji falownik moze by¢ zdalnie sterowany. Podtgczenie nastepuje poprzez interfejs
RS485-. Jezeli falownik jest sterowany przez DCP, nie mozna podiaczy¢ zewnetrznego ekranu
poniewaz dostepny jest tylko jeden interfejs RS485 !

3.6.4 RS422-Przeksztaltnik dla wyjs¢ odwzorowania szybu

Za pomoca tej opcji dwa sygnaty odwzorowania szybu +15 V na wyjsciach falownika zostajg
przeksztatcone w sygnaty roznicowe RS422.

3.6.5 Modut przekaznika RM3

Sterownik podstawowy Basiscontroller 4 (Plytka Nr. 4.153.xx) posiada standardowo tylko jeden
przekaznik, ktory stuzy do sygnalizacji zakidcen regulatora. Jezeli sg potrzebne dalsze wolne od
potencjatu kontakty przekaznikowe, to musi by¢ zastosowany modut RM3.
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3.7 Zakres dostawy/ wyposazenie

Falownik z zintegrowanym filtrem sieciowym Standardowy zakres dostawy
Opis urzgdzenia
Odcigzenie ciggu IMD1..5

Odcigzenie ciggu Q8..Q11 Wyposazenie, musi by¢ zaméwione oddzielnie
Odcigzenie ciggu IMD6 ..7
Odcigzenie ciggu F1 ..F7
Opornik hamowania

Dtawik -wejsciowy sieciowy
Dtawik —wyjsciowy
USB-Host

Piyta nadajnika sinus

Modut przekaznika RM3

Pokrywa zaciskow sieciowych dla IMD

Program do konfiguracji Power - Control Do sciggniecia ze strony :
www.rst-elektronik.de

Wskazéwka : Jezeli falownik jest montowany poza szafg rozdzielcza, proponujemy zaméwienie
odciazenia ciagu ( wyposazenie F1...F7 ) !

3.8 Wymiary
Wymiary w mm
Falownik ( Wysokos¢ x Szerokos¢ x Gteboko$é

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

Doktadniejsze rysunki z wymiarami znajdziecie Panstwo na nastepnych stronach.

9.591.129-6 strona: 19



RST

|22.5 | 225 |
I ————ﬁ')‘-’ge——o-—-o—-—e}———————e o-0--0--0%
| |
® ® ] 8
| |
*.= FRC-F =——_
I VWF for elevators i
| |
| |
| . * - |
i RS essroni cmn i
| -y !
— |
i I
% | |
i I
| LI :
e = ! — 1
= oy : E C 4% b E * :
i 1
! ﬁm ,:[l l’— |
= : Excoser |
1 1
i 1
1 |
i 1
: N T |
I - > :
| CE |
! |
i 1
‘ ® ® 8 | i A EESEEE ig
! '
|
| —o--f%-—--0 -0--0--6--f%
e i I 1
e ! 1' 7" 1085 1 142 ‘
= 1
wegen dem Filter w"mgli:hst 266
die rechie Befestigung benutzen
F—e.-:auselci 1i|tﬁ§ bette[r L_sde the 15 |
Xing hale on the Ngnt side MaBstab :
FRG-F1..Fa, |7
2768 m Zchngs.-N 5 645 31
Datum Name
Seam. 1020107 | Moler | Abmessungen mit integr. Filter
Alle Abmessungen in mm All dimensions in mm T— Dimensions with integrated filter
Gewicht: ca.14kg Gewicht: ca. 14 kg
il Blatt
Technische Anderungen vorbehalten Specification subject to change without notice =i RS Elektronik GmbH 5 64581 skd e
Index| Rev] And Nr._| Freigabe Name| g i
9.591.130-5 strona: 20




RST

385
358.5

421

sy
e

[lenninas)

7777777777777777777777777777777777777777 4@10.7
@ i
FRC - F==—C°|¢ ©
VVVF for elevators i
Ol ?
1
Y |
| i
e e NI TN :
T AUt OO I \_
!

uuuuuuuuu i

® ®
®
® ®
221

‘ .
sary @_@_'_J_ A ]
‘ 16®s ®P0|6®o 6®o]ePe0%| | :

285

330

F RC_F5IF6 D2|7Nslssn? MaBstab 1 :35 588 3‘;rsion
Zchngs.-Nr.: - -
Datum Name
Bearb. | 27.12.04 | Midiller A m n n

Alle Abmessungen in mm All dimensions in mm ﬁzfr; b essq ge

Gewicht: ca. 22 kg Weight:  appr. 22 kg Dimensions
. F'y - . . . . . Blatt
Technische Anderungen vorbehalten Specification subject to change without notice gf S Elektronik GmbH L 11BI
Index| Rev.| And.Nr. | Freigabe [Name| i

9.591.130-5

strona: 21




RST

®
e o
®
le | @
221

Alle Abmessungen in mm
Gewicht: ca.25kg
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Weight: appr. 21 kg
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4

Instalacja

Prosze zwroci¢ uwage na wskazowki z rozdziatu 1.!

Uwaga zagrozenie zycia!

Przytgczy elektrycznych nigdy nie podtgczac lub odtgczaé pod napieciem.. Przed kazdg pracg
urzgdzenie nalezy odigczyé¢ od sieci. Po odtgczeniu napiecia obwdd posredni jeszcze przez kilka minut
przewodzi prad! Nalezy odczeka¢ przynajmniej 3 minuty.

Praca falownika z otwartg pokrywg jest niedopuszczalna, poniewaz wtedy nie mozna zagwarantowac¢
bezpieczenstwa w przypadku kontaktu z urzgdzeniem !

4.1 Instalacja szybu

4.1.1 Drogi hamowania/ Wylacznik potozenia dzwigu

Punkty wylaczenia dla predkosci jazdy V4 i jazdy petzajgcej VO ustawic dla wszystkich przystankéw
(najazd i odjazd) na doktadnie takie same drogi (patrz droga hamowania - tabela na nastepnej stronie).

Wylacznik polozenia dzwigu niezaleznie od V4 ustawi¢ na ok. 5-8 cm przed potozeniem dzwigu,
dokfadnie symetrycznie z dwoch kierunkow.

Wskazéwka: W przypadku dojazdu bezposredniego punkty wytgczenia VO sg nie potrzebne!

4.1.2 Dojazd bezposredni

4.1.2.1 Dojazd bez sygnatu porownawczego

W tym przypadku potrzebny jest jedynie jeden punkt wylgczenia dla predko$ci V4. Pozycje zatrzymania
mozna ustawi¢ parametrem B (rampa hamowania). Podczas hamowania aktywny jest regulator
potozenia, ktory doktadne reguluje pozycje.

Wymogi dla optymalnego dojazdu bezposredniego:

e punkt wytgczenia dla predkosci V4 na wszystkich przystankach musi byé umiejscowiony doktadnie
w takiej samej pozycji, gdyz tylko w ten sposéb gwarantuje sie jednakowg doktadno$¢
hamowania!

e podanie komendy hamownia z urzgdzenia sterowniczego musi by¢ w czasie doktadnie
odtwarzalne!

Przykiad : predkos¢ jazdy v = 2 m/sek = 2 mm/msek
Czasowe odchylenie o0 1 m/sek. spowodowatoby tutaj niedoktadnos¢ wynoszacg 2 mm!

Doswiadczenie podpowiada, ze idealny dojazd ze wzgledu na dziatanie takich czynnikéw jak :
(poslizg lin, czas reakcji oprogramowania ..) jest mozliwy tylko w nielicznych przypadkach.
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Tabela drég 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 Przylaczenie falownika

4.2.1 tacza elektroenergetyczne

4.2.1.1 Przewéd ochronny
e Przede wszystkim falownik musi by¢ uziemiony! Uziemienie musi by¢ podtgczone poprzez ztgcze
przewodu ochronnego min 10 mm? ( przewdd miedziowy),(DIN EN 50178), rowniez przy matym
przekroju przewodu sieciowego.
e Przylgcze PE falownika musi by¢ potgczone z gldwnym uziemieniem szafy sterowe;.
Przewdd ochronny nalezy utozy¢ w formie gwiazdy. Prosze potgczy¢ przytgcza przewodu
ochronnego wszystkich komponentéw (opornik hamowania, dtawik, silnik i in.) z punktem zerowym
(gtébwne uziemienie)). Powinien on znalez¢ sie mozliwie blisko falownika.

Przekrdj przewodu Minimalny przekroj przewodu PE

sieciowego

<10 mm?2 10 mm?2 . Minimalny przekrdj mozna uzyskaé poprzez potgczenie
réwnolegte drugiego przewodu do kabla ochronnego.

> 10 mm? Przekréj przewodu sieciowego

4.2.1.2 Przytaczenie do sieci

Prosze zastosowac wystarczajgcy przekrdj przewodu (informacje znajdg Panstwo w VDE 0100 czesé
523)

4.2.1.3 Wentylator urzadzen

Od wielkosci zabudowy F6 zarzgdzajgcy urzgdzeniem musi udostepni¢ na zewnatrz napiecie zasilajgce
dla wentylatora urzgdzen. Wentylator wymaga napiecia sieciowego 230V~/50Hz (60Hz).
Doprowadzenie napiecia nalezy zabezpieczy¢ bezpiecznikiem (max. 6A).

Podtgczenie wentylatora przebiega poprzez klemy bloku oznaczone literg L, N lub A1, A2.
Podtgczenie do PE nie jest niezbedne, przebiega mianowicie do klemy PE.

4.2.1.4 Fazy silnika
Prosze zastosowac wystarczajgcy przekréj przewodu (informacje znajdg Panstwo w VDE 0100 czes¢

523)

Prosze okablowac¢ fazy silnika U, V, W kablem ekranowanym. Prosze zwrdéci¢ uwage na to, zeby
oplot ekranujgcy mozliwie blisko potgczony byt mocno z przetwornicg i na mozliwie duzej powierzchni z
PE (metalowym zaciskiem).

( zobacz punkt 1.8)

4.2.1.5 Opornik hamowania

Prosze okablowaé opornik hamowania (przytagcza + i RB) kablem ekranowanym.

Prosze zwréci¢ uwage na to, zeby oplot ekranujgcy mozliwie mocno potgczony byt z przetwornicg i na
mozliwie duzej powierzchni z PE (metalowym zaciskiem) ( zobacz punkt 1.8 )

Prosze podtgczy¢ istniejgcy nadzoér temperatury opornika hamowania do zaciskéw 20 (+24V)i
25(DigIn2).

Aktywacja nadzoru temperatury opornika hamowania:

e Nacisng¢ na 3 sekundy jednoczes$nie klawisze ,E” i ,C” ( aktywacja menu serwisowego).
e Ustawi¢ w menu ,Rozszerzone” ->"Serwis” ,Wywotanie Btedow” parametr ,BRW-Protect”
ustawic na 1.

Wejscie cyfrowe 2 (DigIn2) na zacisku 25 jest teraz na state zwigzane z tg funkcja.
Jezeli czujnik temperatury opornika hamowania jest nie podtgczony lub. zataczony na wskutek

pomiaru wysokiej temperatury, to pojawi sie btgd ,BRW -wysoka temp.”. Ten bigd prowadzi do
wytgczenia sie opornika hamowania i nie moze by¢ anulowany.
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4.2.2 Przytacza pradu stabeqgo

4.2.2.1 Nadajnik obrotow

4.2.2.1.1 Nadajnik przebiegu prostokatnego
Prosze okablowa¢ nadajnik inkrementalny kablem ekranowanym.
Prosze zwrdci¢ uwage na to, zeby oplot ekranujgcy mozliwie blisko potgczony byt mocno z
przetwornicg i na mozliwie duzej powierzchni z PE (metalowym zaciskiem).
Prosze zwréci¢ uwage na to, zeby nadajnik inkrementalny zostat poprawnie podtgczony do falownika.
Obtozenie zaciskéw wyglada w sposéb nastepujgcy:

Zacisk Funkcja Uwagi

30 + 5V Napiecie zasilajgce dla nadajnika TTL
31 + 15V Napiecie zasilajgce dla nadajnika HTL
66 GND Masa nadajnika

27 Slad sygnatu A

28 Slad sygnatu B

4.2.2.1.2 Nadajnik sinusowy

Wskazowka: Poniewaz w przypadku nadajnikéw sinusowych pracuje sie ze wzglednie niskimi
poziomami, nalezy zwréci¢ uwage na czyste i ciggte ekranowanie. Jesli kupujg Panstwo nadajnik u
nas, to kabel przytagczeniowy jest juz wczesniej konfekcjonowany. Jesliby Panstwo nie uzywali
wczesniej konfekcjonowanego kabla nadajnika, to nalezy zwréci¢ uwage na to, zeby zastosowana byta
wtyczka ekranowana a ekranowanie byto podtgczone poprawnie. ( zobacz punkt 1.8 ). Realizacja
poszczegodlnych opcji pracy nastepuje za pomocg odpowiednich adapterow w falowniku.

Zestawienie danych typow nadajnikéw znajdziecie Panstwo nastepnych stronach.
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Standardowe obtozenie RST (Nadajnik sinus-ptyta Nr. 4.171.xx)

Tryb pracy Asynchroniczny

D-Sub Pin Funkcja Uwagi
1 + 5V Napiecie zasilajgce
2 GND Masa nadajnika
3 Sin A+ Sciezka sinus A
4 Sin A- Sciezka sinus A
5 wolny
6 Sin B+ Sciezka sinus B
7 Sin B- Sciezka sinus B
8 wolny
9 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napiecia
10 wolny
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napiecia
12 wolny
13 wolny
14 wolny
15 wolny

Tryb pracy Synchroniczny (ECN1313 bzw. 413)
D-Sub Pin Funkcja Uwagi
1 + 5V Napiecie zasilajgce
2 GND Masa nadajnika
3 Sin A+ Sciezka sinus A
4 Sin A- Sciezka sinus A
5 Data+ Dane
6 Sin B+ Sciezka sinus B
7 Sin B- Sciezka sinus B
8 Data- Dane
9 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napiecia
10 wolny
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napiecia
12 wolny
13 wolny
14 Clock Takt przekazu
15 Clock- Takt przekazu

Obtozenie ERN1387 (Nadajnik sinus-plyta Nr. 4.177.xx)
Tryb pracy Synchroniczny (ERN1387)
D-Sub Pin Funkcja Uwagi
1 + 5V Napiecie zasilajgce
2 GND Masa nadajnika
3 Sin A+ Sciezka sinus A
4 Sin A- Sciezka sinus A
5 Sin C+ Sciezka sinus C
6 Sin B+ Sciezka sinus B
7 Sin B- Sciezka sinus B
8 Sin C- Sciezka sinus C
9 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napiecia
10 wolny
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napiecia
12 R+ Impuls zerowy
13 R- Impuls zerowy
14 Sin D+ Sciezka sinus D
15 Sin D- Sciezka sinus D
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Obtozenie Dietz (Nadajnik sinus-ptyta Nr. 4.178.xx)

Tryb pracy Asynchroniczny

D-Sub Pin Funkcja Uwagi
1 Sin A+ Sciezka sinus A
2 Sin A- Sciezka sinus A
3 + 5V Napiecie zasilajgce
4 GND Masa nadajnika
5 Sin B+ Sciezka sinus B
6 Sin B- Sciezka sinus B
7 wolny
8 wolny
9 wolny
10 wolny
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napiecia
12 PE Potgczenie z obudowg
13 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napiecia
14 wolny
15 wolny

Tryb pracy Synchroniczny (ECN1313 bzw. 413)
D-Sub Pin Funkcja Uwagi
1 Sin A+ Sciezka sinus A
2 Sin A- Sciezka sinus A
3 + 5V Napiecie zasilajgce
4 GND Masa nadajnika
5 Sin B+ Sciezka sinus B
6 Sin B- Sciezka sinus B
7 Data+ Dane
8 Data- Dane
9 Clock- Takt przekazu
10 wolny
11 Sense- Zwrotne odprowadzenie napiecia
12 PE Potgczenie z obudowg
13 Sense+ Zwrotne odprowadzenie napiecia
14 Clock+ Takt przekazu
15 wolny
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4.2.2.2 Wejscia polecenia jazdy

4.2.2.2.1 Ogodlnie
Wejscia polecenia jazdy wykonane sg dla napiecia roboczego +24V. Napiecie pradu +24V jest
przygotowywane przez urzgdzenie, moze jednak by¢ takze zasilane z zewnatrz.
Prad wejsciowy przy +24 V wynosi 10 mA +-20%, poziom wigczenia wynosi ok.12V

Wskazowka: Masa dla wewnetrznych napieé standardowo nie jest potagczona z PE.
Potgczenie moze by¢ utworzone, jesli widoczna na rysunku plastikowa sruba zostanie zastgpiona
metalowa.

© Schraube J’OA

screw

|
© LT

I |
0 5

4.2.2.2.2 Przeglad

Zacisk Funkcja Uwagi

15 VO Jazda petzajagca

16 V1 Predkos¢ kontrolna

17 V2 Predkos¢ posrednia
18 V3 Predkos¢ posrednia
19 V4 Jazda szybka

20 +24 'V Napiecie zasilajgce polecenia jazdy
50 VN Regulacja dodatkowa
51 RU Kierunek jazdy w dot
52 RO Kierunek jazdy do géry
53 GS Zwolnienie regulatora
54 RF Reset - bleddéw

55 GND Masy polecenia jazdy
Uwagi:

Poprzez tgcze GS (KI. 53) koncéwka mocy falownika wyltgcza sie bez opdznien bezpragdowo. (zobacz
punkt 4.2.2.3.2)

4.2.2.2.3 Podanie kierunku wirowania

Falownik moze pracowac z 1 lub 2 sygnatami kierunku. Wybér konfiguracji ustawiany jest w programie
( zobacz punkt 8.7.4.3.2)

1 Sygnat kierunku :
Poprzez tacze RO (KI. 52) przebiega sygnat nadajacy kierunek:

RO Reakcja
0 Jazda do dotu
1 Jazda do gory
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2 Sygnaty kierunku :

Poprzez tgcza RU (KI. 51) i RO (KI. 52) nastepuje podanie kierunku wirowania:

RU RO Reakcja

0 0 brak lub stop
0 1 jazda do géry
1 0 jazda na dot
1 1 brak lub stop

Jesli podczas jazdy sygnat kierunku zanika, to przetwornica (falownik) uruchamia rampe op6zniajgcy i
zatrzymuije sie.
Zmiana sygnatow kierunku podczas jazdy prowadzi do tagodnej zmiany kierunku.

4.2.2.2.4 Podanie kontaktow bez potencjalu, wewnetrzne napiecie sterujace

Klemmen-Nr. | 15|16 | 17 | 18 [ 19 [ 50 | 51 [ 52 [ 53 [ 55 | 20
Fahrbefehl VO[VI[V2[V3|V4[VN|RU|RO|GS |GND|+24v

000000 ¢

potentialfreie Kontakte

Kontakty bez potencjatu

4.2.2.2.5 Podanie kontaktéw bez potencjatu, zewnetrzne napiecie sterujace

Klemmen-Nr. 15116 (17 [ 18 | 19 [ 50 [ 51 | 52 | 53 [ 55| 20
Fahrbefehl VO| V1 |V2[V3]|V4|VN|[RU|RO|GS | [+24v

ext.

Steuerspannung +24V extern

+ O O -
24 VDC
napiecie sterujgce +24V zewnetrzne
Wazna wskazdéwka!

Napiecie zasilajgce +24 V sterowania i falownika nigdy nie moze byé¢ ze sobg potaczone. Jedynie
masa.
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4.2.2.3 Przebieq sygnalow

4.2.2.3.1 Przebieq przy normalnej jezdzie (przyktad jazda do géry V4)

Objasnienie do ruszania: Czasowe nadejscie polecenia jazdy nie odgrywa zadnej roli. Jak tylko
falownik otrzyma sygnat zwolnienia regulatora (GS), sygnat kierunku( RO lub RU) i polecenia
predkosci (V4), wigcza ona przekaznik ZS (styczniki gtéwne) (1). Po czasie ZB otwarty, wtacza sie
przekaznik ZB (hamulce otwarte) i uruchamiajg sie wysokie obroty.

(L)

rRO |
GS

V4

Vo

VYA

7B

Objasnienia do zatrzymania sie: Po zaniku komendy V4 wprowadzane jest op6znienie, po zaniku
komendy VO nastepuje jazda z liczbg obrotéw 0. Przekazniki ZS i ZB wytaczajg sie po zatrzymaniu,
przy czym mozna ustawi¢ parametry czasdw opdznienia.

va [

Vo

7B

GS

VA

RO

_
il e
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4.2.2.3.2 Przebieq podczas inspekcji

Wskazdwki: Po zwolnieniu przycisku inspekcji sterownik zamyka hamulce a otwiera styczniki
gtéwne. Wartos¢ ,powinno by¢” zmienia sie w ciggu 500 msek na 0. Synchronizacja przekaznikow
(ZB, ZS) falownika nie odgrywa w tym przypadku zadnej roli.

Fahrbefehl aus
Steuerung

RU /RO

7s ||

Vi |

GS l

7B

Wazna wskazéwkal

Zanim styczniki jazdy otworzg sie, obwdd bezpieczenstwa musi by¢ ( wejscie GS, zacisk 53) odtgczony
w falowniku, by stycznik mégt odpas¢ bezpradowo. Nie mogg by¢ w tym celu uzywane kontakty
pomocnhicze stycznikdw jazdy, poniewaz one nie zawsze wczesnie sie zatgczajg. Poprzez rownolegte
zatgczenie udostepnionego przez nas matego przekaznika do stycznikow jazdy otrzymuje sie
prawidtowg synchronizacje czasowg "Timing”

Przy zastosowaniach Gearless nalezy stosowaé elektroniczny przekaznik pomocniczy

( blizszych informacji udzielimy na zapytanie ) !

4.2.2.3.3 Przebieq podczas pozniejszych requlacji

Wskazowki: Po osiggnieciu okreslonej pozycji sterownik zamyka hamulce a otwiera styczniki
gtowne. Wartos¢ ,powinno by¢” zmienia sie w ciggu 200 msek na 0. Synchronizacja przekaznikow
(ZB, ZS) falownika nie odgrywa w tym przypadku zadnej roli.

Fahrbefehl aus Fahrbefehl aus
Steuerung Steuerung
zB.VN) (z.B. VN)

| t>1sec

¥ g s o8

Pomiedzy dwiema czynnosciami regulacyjnymi prosze zachowac odstep czasowy wynoszgcy
przynajmniej 1 sek., aby lina i mechanika mogty sie uspokoié. w innym przypadku moze sie zdarzy¢, ze
winda bedzie sie stale dostraja¢, bez wchodzenia w stan uspokojenia.
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4.2.2.3.4 Przebieq z sygnalem ,, Silnik pod napieciem ”

Wyjasnienia dotyczace rozruchu:

Sterowanie aktywuje stycznik jazdy i nadaje sygnat zwalniajgcy GS (1).

Falownik w nastepstwie wtgcza stopien koncowy i zasila silnik (2).

Po nadaniu momentu obrotowego, falownik wtgcza sygnat ,,Silnik pod napieciem” (3) ->
Przekaznik ZS zwiera sie.

Jak tylko sterowanie otrzyma ten sygnat, hamulec zostaje otworzony i odebrane zostajg rozkazy
jazdy.

Rozpoczyna sie wzrost wartosci wymaganych w falowniku (4).

nomoa “

I 2 B

\

6%

vi

Bretrias

{Daat SHAMCOTINA_MSKGrE bl orre_Arfahren, ack]

Wyjasnienia dotyczgce zatrzymania:

e Po zaniku rozkazu jazdy sterowanie dzwigu zamyka hamulec (1) po czasie, ktéry mozna
zaprogramowac.

e Po uptywie kolejnego czasu sterowanie odcina sygnat GS (2), w skutek czego prad silnika
zostaje odtgczony od falownika.

e Jak tylko warto$¢ prgdu wyniesie zero, falownik odcina sygnat ,, Silnik pod napieciem ” (3)-
>przekaznik ZS odpada.

e Sterowanie otwiera w nastepstwie stycznik jazdy.

(Deva: Signa legresmm_Macxerbmsion_Antaten sar)
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4.2.2.3.5 Zaklécenia / Przerwania obwodu bezpieczenstwa

Zaklocenia

Gdy falownik rozpozna zaktocenie, to zatgcza przekaznik meldunkowo-zakiéceniowy TU, dzieki
czemu zaciski 3-4 zostajg otwarte. Wyjscie gotowosci, zacisk 59, przetgcza na OV.

Nastepnie hamulec zostaje zacisniety (Przekaznik ZB ewent. zacisk 72) a gtéwny stycznik
(Przekaznik ZS ewent. zacisk 71) otwarty.

Jak tylko sterowanie w razie wystgpienia zaktocen zdejmie rozkazy jazdy z falownika, to po
sekundach przeprowadza on automatyczny reset btedow i jest nastepnie ponownie gotowy do pracy.

Przerwania obwodu bezpieczenstwa

W przypadku przerwan obwodu bezpieczenstwa sygnat zwolnienia ("GS") musi by¢ zdjety z regulatora.
Doprowadzi to do bezposredniego odtgczenia zasilania silnika. Regulator natychmiast zaciska hamulce
i przeprowadza w przeciggu 0,5 s krzywg szybkiego zatrzymania osiggajac zero.

Regulator nadaje meldunek btedu " GS- odpadt podczas jazdy ", jezeli nadzér ten jest dostepny w
menu serwisowym (zobacz rozdziat 8.11.3.4 ).
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4.2.2.4 Wejscia cyfrowe

Zacisk Funkcja Uwagi

21 Analog IN1 Wejscie analogowe 0 - 10 V, analogowy pomiar obcigzenia.
22 Digital IN3 Wejscie cyfrowe + 24 V (programowalne)

24 Digital IN1 Wejscie cyfrowe + 24V (programowalne)

25 Digital IN2 Wejscie cyfrowe + 24V (programowalne)

60, 61 GND masa

4.2.2.5 Wejscie termistora silnika

Zacisk Funkcja Uwagi
35 TMS+ Termistor silnika(PTC)
36 TMS- Termistor silnika(PTC)

4.2.2.6 Wyjscia cyfrowe

Zacisk Funkcja Uwaga

7 ZS Out +24 V Sygnat wysterowania gtéwnego stycznika

72 ZB Out +24 V Sygnat wysterowania hamulca

73 EU Out +24 Sygnat wysterowania z dojazdem z otw. drzwiami
58 Digital Out 1 +24 V Wyjscie ,Nadzér opdznienia”

59 Digital Out 2 +24 V Wyjscie ,Falownik gotowy*

56 Digital Out 3 +24 V Wyjscie ,Kierunek obcigzenia“

60, 61, 70 GND Masa

Uwagi:

Po uruchomieniu urzadzenie przeprowadza automatyczny test, potrzebuje wiec kilka sekund do

osiggniecia stanu gotowosci. W tym czasie zadne rozkazy ptyngce ze sterowania nie sg przyjmowane.
Poprzez Zacik 59 (falownik gotowy) wychodzi sygnat "+24"-, jak tylko urzgdzenie jest gotowe do pracy.

Gdy falownik przejdzie w tryb zakiocen, sygnat na zacisku 59 przetgcza na OV. Wyjscie gotowosci
(zacisk 59) pracuje tak jak wyjscie meldunkéw o zakiéceniach TU (zaciski 3-4).

4.2.2.7 Wyjscia przekaznikowe

4.2.2.7.1 kacza kontaktow

Zacisk Funkcja Uwagi

3 Zamykacz przekaznik TU (meldunki o zakidceniach)
4 Pracownik przekaznik TU (meldunki o zakidceniach)
5 Otwieracz przekaznik TU (meldunki o zakidceniach)

4.2.2.7.2 Stany zalaczania

Przekaznik Stan Potaczenie zacisk
Ta Falownik bez napiecia 4-5
Falownik pracuje i jest 0. k. 4-3
Biad 4-5
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4.2.2.8 Sygnaly odwzorowania szybu dla sterowania windy

Niektore sterowania wykorzystujg do odwzorowania szybu sygnaty wyjsciowe enkodera.
Falownik oddaje do dyspozycji przygotowane sygnaty nadajnika do zaciskow 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 wyswietlacza zewnetrzneqo

Interfejs RS 485 moze by¢ uzyty dla trybu DCP- lub w celu wysterowania wyswietlacza

zewnetrznego.

4.2.2.9.1 kacze dla trybu DCP :

Zacisk Funkcja Uwagi

67 RS485-A Interfejs - Halbduplex
68 RS485-B

83 GND Masa

4.2.2.9.2 kacze dla zewnetrznego wyswietlacza

Zacisk Funkcja Uwagi
67 RS485-A Interfejs - Halbduplex
68 RS485-B
82 +24 V Napiecie zasilajgce
83 GND Masa
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5 0Oqgolne wskazowki do obstuqi falownika

5.1 Elementy obstugowe

Zigcze uzytkownika falownika czestotliwosci sktada sie z 4 calowego wyswietlacza LCD, klawiatury z 4
klawiszami wtyczki Minu-USB (Typ B) oraz ztgcze RS232 do podtgczania laptopa lub PC. Do podtgczenia PC
poprzez ztgcze RS232 potrzebny jest specjalny kabel, ktéry mozna zamoéwi¢ w RST.

W tej chwili wspierane sg nastepujace jezyki:
- niemiecki
- angielski
- turecki
- hiszpanski
- czeski
- polski
- grecki
- wegierski

Obstuga przebiega przy pomocy 4 klawiszy, przy czym sg im przyporzadkowane nastepujgce funkcije:

Klawisz "E": wybdr wyswietlonego punktu menu i wywotanie podmenu; potwierdzenie wprowadzenia i
zachowanie zmienionych parametréw(,Enter*).

Klawisz "C": wyjscie z podmenu; odrzucenie zmian (,Cancel®).
Klawisz "N €": poruszanie sie w obrebie okreslonego poziomu menu; podwyzszanie wartosci
Klawisz "> W¥": poruszanie sie w obrebie okreslonego poziomu menu; zmniejszanie wartosci

5.2 Wprowadzenie wartosci parametrow

— Wprowadzenie wartosci dla zmiany parametréw jest bardzo proste przy uzyciu
vo 100 rpm klawiatury.

Przez naci$niecie na "E" aktywuje sie "tryb zmian". Wyswietlacz pokazuje teraz w
___________ 100 rpm pierwszej linijce wybrany parametr z jego aktualng wartoscig i proponuje w drugiej

-> Schleichfahrt linijce jego zmiane.

Przy uzyciu klawisza "N €"" mozna zwiekszy¢ warto$¢. Klawisz "=>W¥" zmniejsza dang warto$¢. Zasieg
zmian zwieksza sie dynamicznie, jesli klawisz jest dtuzej przytrzymany. Dzieki takiemu zachowaniu mozliwe
jest tez przeprowadzenie zmian parametrow w bardzo duzym zakresie liczbowym w sposob bardzo wygodny.
Do parametrow urzadzenia pokazywany jest czesciowo w dolnej linijce wyswietlacza tekst pomocniczy.

Zakres konfiguracji ograniczony jest za kazdym razem przez wartos¢ minimalng oraz warto$¢ maksymalnag.

Jesli parametr osiggnat zgdang wartos¢, to zostaje on przejety przez "E". Nacisniecie na "C" prowadzi do
przerwania procesu.

Wskazéwka: Podczas jazdy ze wzgledéw bezpieczenstwa nie jest mozliwe dokonywanie zmian
parametrow!
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5.3 Wyboér ustawien z listy parametrow

Dla niektérych Ustawien w menu sg dostepne listy z wyborem parametréw, ktére za pomocg "=>¥" moga
by¢ przegladane. Wybrana funkcja jest wybierana za pomocg przycisku "E".

Aktywne ustawienie jest oznaczone za pomocg ™" na koncu wiersza.

Przykt:ad
Typ nadajnika Typ nadajnika Typ nadajnika
TTL (5V) * >V | sTL(157) - V¥ | sinus(1vss) -

W powyzszym przyktadzie typ nadajnika jest ustawiony na TTL (5V).

5.4 Nawigacja w menu

Ze standardowego miejsca na wyswietlaczu dostajemy sie poprzez nacisniecie klawisza "E" do pierwszego
poziomu menu gtéwnego (ustawienia).

Gotowy
Orpm 0A

FRC
Natawié

FRC
Wyswietlaé

FRC
System

FRC
Info

FRC
Rozrzerzone

Na tym poziomie menu mozna poruszac sie przy pomocy klawiszy strzatek. Menu utozone jest w formie
kregu, tzn. jedno naciéniecie na " W¥" prowadzi od ,Rozszerzony* ponownie do ,Ustawié".

Ta struktura kregu znajduje sie takze we wszystkich podmenu.

Klawisz "E" rozdziela ja kazdym razem w pierwszy punkt menu wybranego menu gtéwnego. Tutaj ponownie
mozna przy uzyciu klawiszy strzatek przejrze¢ poszczegdlne punkty menu a przy pomocy klawisza "E"
wywotaé wybrane podmenu.

W kazdym punkcie menu wraca sie przy pomocy klawisza "C" o jeden poziom w hierarchii. "C" rozgatezia sie
przy tym zawsze w punkt wyjscia nadrzednego menu, w ktérym przy pomocy klawisza "E" przechodzito sie do
podmenu.

Z pierwszego poziomu menu (menu gtéwne) klawisz "C" prowadzi z powrotem do widoku standardowego.
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6 Meldunki o zakiéceniach

Zaktécenia w pracy przedstawiane sg na wyswietlaczu w formie pulsujgcej informaciji.

*kk blad *kk ra . . . . . s , . . .
Tachometr spolaryzowany Przyczyna zakiécenia podana jest w drugiej linijce wyswietlacza w formie tekstowe;j.

1 aktualny blad

Ewentualnie falownik rozpoznaje réwnoczesnie kilka przyczyn btedéw. W takim przypadku lista powstatych
btedow wyswietla sie na monitorze. Przy pomocy klawiszy strzatek mozna te liste przejrze¢. Doktadny wykaz
wszystkich meldunkéw o btedach znajdziecie Panstwo w 14.1.

6.1 Usuwanie zaklocen

Po usunieciu zaktécen urzgdzenie wraca do normalnego stanu pracy i pokazuje na wyswietlaczu
standardowe ustawienia, o ile przyczyny zaktécen zostaty usuniete. Mozliwe sg nastepujgce formy usuwania
zakiocen:

6.1.1 Reczne usuwanie przy uzyciu klawiatury urzadzenia

Nacisniecie klawisza Enter ("E") na falowniku. Jesli przyczyna btedu jest jeszcze widoczna (np.,podwyzszona
temperatura®), to meldunek o zakiécenia daje sie wprawdzie usung¢ na wyswietlaczu, jednakze przekaznik
TU zostaje odrzucony(otwarty kragg bezpieczenstwa). Btad ten jest w tle jeszcze aktywny. Wyswietlenie btedu
moze ponownie zosta¢ aktywowane w ,Meldunki“ — ,Btedy".

6.1.2 Zewnetrzne usuwanie poprzez sygnat +24V
Zatozenie napiecia +24V przy odpowiednio skonfigurowanym wejsciu cyfrowym. Falownik reaguje z
powodow bezpieczenstwa jedynie na dodatnig strone napiecia (nie mozliwe ,usuwanie trwate).

6.1.3 Samoistne kasowanie bledéw przez urzadzenie za pomoca
automatycznego kasowania btedéow

Standardowo aktywny jest w falowniku automatyczny reset btedéw, ktéry dopuszcza 3 btedne préby jedna
po drugiej, zanim urzadzenie pozostanie w stanie btedu. Opcjonalnie mozna tak ustawi¢ falownik, ze podczas
zakioécen natychmiast bedzie sie blokowat lub probowat do skutku skasowaé zaktécenie i wystartowaé. W tym
przypadku prosimy o kontakt z RST.
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7 Uruchomienie

7.1 Wiaczenie napiecia sieciowego

Setup - czekaé
khkkhkkkkhkkhkhkkkk

Gotowe
Orpm (02:%

Po wigczeniu urzgdzenie przeprowadza wiasny test.

Gotowos¢ do pracy przedstawia ten standardowy obraz:

Na obrazie standardowym w pierwszej linijce wyswietlacza przedstawiony
jest aktualny stan pracy urzadzenia, druga linijka zawiera informacje
dotyczace aktualnej liczby obrotow silnia lub predkos$ci kabiny i ptyngcego w
danej chwili pradu silnika.

7.2 Wybor trybu pracy

Tryb pracy
Ustawienia fabr.
tadowaé ?

Tak <C> Nie <E>0

7.2.1

Wskazdwka: Przy zmianie trybu pracy istnieje mozliwos¢, wgrania ustawien
fabrycznych.
Nalezy potwierdzi¢ to za pomocg przycisku E.

Uwaga: Poprzednie nastawienia falownika beda skasowane !

Requlacja wektorowa za pomoca maszyny asynchronicznej

System
rodzaj pracy

rodzaj pracy
wektor asynchron

7.2.2

Wskazowka: W tym rodzaju pracy potrzebny jest nadajnik inkrementalny (
sinus lub prostokat )

W Menu System-Rodzaj pracy tryb ten moze byc¢ ustawiony lub
kontrolowany.

Open Loop3

System
rodzaj pracy

rodzaj pracy
Open Loop 3

7.2.3

Wskazéwka: W tym rodzaju pracy nie jest wymagany nadajnik
inkrementalny

W Menu System-Rodzaj pracy mogg byc te tryby ustawiane ewent.
Kontrolowane.

Regulacja wektora maszyna synchroniczna

System
rodzaj pracy

Rodzaj pracy
Vektor Synchron

Wskazdéwka: W tym trybie pracy potrzebny jest nadajnik wartosci
absolutnych (EnDat lub SSI).

W Menu System-Rodzaj pracy ten tryb moze by¢ ustawiany ewent.
kontrolowany.

9-591-130-5
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7.3 Dopasowanie parametrow falownika do urzadzenia

FRC-F
nastawic

Nastawic
dane urzadzenia

Poprzez dwukrotne nacisniecie klawisza (,E*“) mozna wejs¢ w Menu dane
urzgdzenia.

By regulacja silnika pracowata optymalnie , muszg byé podane dane
urzgdzenia.

Wskazéwka: Wymagane dane urzgdzenia sg zalezne od ustawionego rodzaju pracy.

7.3.1.1 Rodzaj pracy Open Loop

Zobacz punkt 8.10.

7.3.1.2 Tryb pracy requlacja wektorowa maszyna synchroniczna

Zobacz punkt 8.9.

7.3.1.3 Tryb pracy requlacja wektorowa maszyna asynchroniczna

Dane urzadzenia
I_MOT 322

Dane urzadzenia
U_MOT 400V

Dane urzadzenia
n_MOT 1350rpm

Dane urzadzenia
£ MOT 50Hz

Dane urzadzenia
cos (phi) 80

Dane urzadzenia
nadajnik 1024

Dane urzadzenia
Rodzaj nadajn.

Prad znamionowy silnika

Napiecie znamionowe silnika

Znamionowa ilos¢ obrotow

Czestotliwos¢ znamionowa silnika

Wspodtczynnik mocy silnika. Wartos¢ na tabliczce znamionowej silnika musi
by¢ pomnozona przez 100.

Liczba kreskowa nadajnika

TTL: +5V nadajnik (napiecie zasilajgce na zacisku 30)

HTL: +15V nadajnik(napiecie zasilajgce na zacisku 31)

Sinus: +1Vss nadajnik sinusowy (napiecie zasilajgce poprzez gniazdo D-
SUB)

Rodzaj nadajn.
HTL (15V)

Rodzaj nadajn.
TTL (5V)

Rodzaj nadajn.
Sinus (1Vss)

Prosze zwroci¢ uwage, czy tgcze zasilania nadajnika jest podtagczone do odpowiedniego
zacisku falownika (zacisk 30 = +5V, zacisk 31 = +15V).

9-591-130-5
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0Ogolne wskazoéwki odnosnie dopasowania sie falownika do silnika:

Niektorzy producenci napedéw (np. firma Schindler) ,,stemplujg“ swoje napedy zasadniczo predkoscia
obrotowa synchroniczng (nie poslizg). Nie mozna jej pomyli¢ z predkoscig obrotowa znamionowa,
ktérg naped osigga pod obcigzeniem. Poslizg tzn. roznica pomiedzy predkoscig obrotowa
synchroniczng a predkoscig obrotowg znamionowg wynosi w przypadku silnikéw jednoobrotowych
dla napedéw z przetwornicg czestotliwosci ok. 2,5 - 4 %. W przypadku silnikéw 50 Hz z 2 parami
biegunowymi odpowiada to predkosci obrotowej znamionowej wynoszgcej ok. 1440 — 1465 obr./min.
W przypadku silnikéw wielobiegunowych poslizg wynosi okoto 5 — 8 %, co odpowiada predkosci
obrotowej znamionowej wynoszgcej 1380 — 1425 obr./min.

W celu bezproblemowego zachowania w czasie jazdy nalezy ustawi¢ w falowniku znamionowa
<= predkos¢ obrotowa, ktérg nie wolno pomyli¢ z rzeczywista predkoscia obrotowg (V4). Jest ona
w przypadku silnikéw 50 Hz zawsze nizsza niz 1500 obr./min !

7.4 Przeprowadzenie pierwszej jazdy

Polecenie jazdy poda¢ z urzadzenia sterowniczego. W celu przeprowadzenia jazdy z predkoscig
kontrolng V1 konieczne sg nastepujace komendy::

Jazda w goére: GS, RO und V1
Jazda w dét: GS, RU und V1

Gotowy
Orpm (0):%
Przy ruchu kabiny do géry na wyswietlaczu powinna pokazac sie dodatnia

liczba obrotow.

Jazda w gére V1

300 rpm 17 A
Jazda w déi V1 Przy ruchu w drugg strone wartosc ta jest ujemna.
-300 rpm 17 A
T Wskazéwki odnosnie sprawdzania nadajnika przyrostowego(tylko w trybie pracy:

Wektor Asynchroniczny :

Po prawidtowym wprowadzeniu specyficznych dla danego urzgdzenia danych, zaleca sie, przed
odbyciem pierwszej jazdy sprawdzenie zasadniczej funkcji nadajnika przyrostowego. Daje sie to
przeprowadzi¢ wzglednie fatwo:

Wywotanie standardowego obrazu na wyswietlaczu urzadzenia. W
orpm Gotowy 0 przypadku, gdybyscie sie Panstwo znajdowali w ktérym$ z podmenu, nalezy
tak czesto naciska¢ klawisz ,C” ,,C*, az pojawi sie nastepujgce wskazanie.
krotkie uruchomienie hamulcéw, tak iz kabina dryfuje kilka cm w gorze i
or jednoczesne obserwowanie wy$wietlacza. Musi by¢ tutaj widoczna dodatnie
otowy

231rpm oA liczba obrotéw. W przypadku, gdy liczba obrotéw jest ujemna, to musiato
nastgpi¢ pomylenie sladoéw nadajnika urzadzenia (zacisk 27, 28). W
przypadku braku na wyswietlaczu liczby obrotéw, trzeba sprawdzi¢
przytgczenie nadajnika i dane nadajnika (liczba kresek i napiecie zasilajgce)
w menu dane urzgdzenia.

W przypadku, gdy przyporzadkowanie pomiedzy polem obrotéw silnika (przytgcza U, V, W) a sladami
nadajnika przyrostowego jest btedne lub rozpoznaje sie btedne albo brak impulséw nadajnika
przyrostowego, jedzie przez ok. 2 sekundy a potem wylgcza sie z zawiadomieniem o btedzie (,Tacho
spolaryzowane* lub ,brak rozruchu®) (patrz instrukcja o btedach punkt 14.1.).
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8 Menu

8.1 Graficzne przedstawienie struktury Menu

Menu jest zbudowane stopniowo i tgczy przynalezgce do siebie funkcje oraz parametry pod
zrozumiatymi hastami. W celu ufatwienia ustawiania pokazywane sg tylko te obszary menu, ktére

wymaga konkretny tryb pracy urzgdzenia.

Ponizej znajdziecie Panstwo catkowity przekréj menu falownika.

strona: 48
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struktura menu rodzaj pracy: Vector Asynchron

Ustawienia | Wyswietlié | System | Info | -+ [RozsZETZ.
------ Dane urzadzenia ASM ------ Jest /pow. wielkos¢ ------ klucz kodowy ---—--rodzaj pracy B T T
| Mot n-jest ------ Reglulator
U Mot n-zadane |- Jezyk ---—- wielkos¢ gabar. LR
n Mot M-jest niemiecki ImaxMot
f Mot ljest angielski --—- stopien mocy prad P
cos phi UZWK hiszpanski prad |
nadajnik Us czeski ---—-- wartos¢ sinus Igsoll T1
rodzaj nadajnika KK-Temp polski TA
HTL-TTL-Sinus odchyl - reg turecki --—- oprogramowanie fPWM
przektadnia skala paskowa grecki LV
koto cierne wegierski
zawieszenie =~ [eeeee Wejscia/wyjscia chorwacki ------ Ustawienia fabryczne
Rozkazy jazdy Vektor Asynchron Ink.
------ Predkosci tek st ------ jedn, Vektor Asynchron Sin.
VO Wejscia cyfrowe U/min - m/s Vektor Synchron
V1 Klartext Open Loop 3
V2 Wyijscia cyfrowe [ Rodzaj pracy
V3 tekst Vektor Asynchron ------ Wejscia-wyjscia
V4 Wyijscia przekazn. Vektor Synchron L Wejscie nadajnika
VN tek st Open Loop 4 normalny - inwertowany
VE T1
EC | DCP-Diagnoza |- Sterowanie zmiana Kier
BU jakosé Zaciski
biad DCPO1 L Wejscia cyfrowe
------ Czasy/Drogi DCP-nakazy jazdy DCPO03 Digin 1
HL_V4 nadawa¢ DCP DCP04 potwierdz. Btedu
B_V4 odbiér DCP kontrola stycznikéw
EH reszta drogi start hamulca
SF Treib.(Calc) nadzor luz . EN81
zZS Prad ewak.
ZBzu | Pamieé¢ btedow Digin 2
ZB auf patrz Digin1
------ Statystyka Digin 3
------ Regulator patrz Digin1
nP |- Nadajnik diagn.
n_| L Rozkazy jazdy
HalteP e aktualny btad réwnolegle - binarnie
Halte | tylko RO
GA
KSTART L wyjscia
KSTOP ZS=Imot On
MV
------ DCP04 ---—-- Funkcje specjalne
Stop z VO V1MaxRuck
Autotuning
Enable
nMot
Motortest
Pomiar obcigzenia
Igpusta
Igpetna
Enable
szybki start

krzywa jazdy
AR
VA
AR Typ
V31
V32
V33
SC
RSC
TV4->VZ
HL V3
B V3
HL V2
B V2
RSC
HL V32
B V32
S-Ref

Kontrola
czas przebiegu
nadzér stycznikow
start hamulca
PTC-Motor

9-591-130-6
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struktura menu rodzaj pracy: Vector Synchron

Nastawi¢ ~ |eeee Wyswietlié | System | Info e Rozszerz. |
----- Dane urzadzenia SM ------ jest/pow.wielk --—-- klucz kodowy ----- rodzaj pracy B
RhoOffset njest 1 | regulator
| Mot n-zadane 00 |- Jezyk | wielkos¢ gabar LR
para biegunéw M-jest niemiecki ImaxMot
nadajnik l-jest angielski |- stopien mocy prad P
rodzaj nadajnika UZWK hiszpanski prad |
SSI - EnDat - CD Us czeski |- wartos¢ sinus Igsoll T1
przekt. KK-Temp polski TA
sr.kola nap. odchyl.reg turecki |- oprogramowanie f PWM
zawieszenie Skala paskowa grecki LV
wioski
----- Predkosci ------ Wejscia/wyjscia chorwacki --—-—-Ustawienia fabryczne
Vo rozkazy jazdy Vektor Asynchron Ink.
V1 tekst |- Jednostki Vektor Asynchron Sin.
V2 wejscia cyfrowe U/min - m/s Vektor Synchron
V3 tek st Open Loop 3
V4 wyjécia cyfrowe ~  |eme—- Rodzaj pracy
VN tekst Vektor Asynchron e Wejscie/wyjscie
VE wyjscia przekaznikow Vektor Synchron Wejscie nadajnika
EU tek st Open Loop 4 T1
BU zmiana Kier
------ Diagnoza -DCP --—-- Sterowanie
----- Czasy/Drogi Jako$é zaciski L Wejscia cyfrowe
HL_V4 Btad DCPO1 Digin 1
B_V4 DCP-nakazy jazdy DCPO3 potiwrdzenie btedu
EH DCP-nadawac¢ DCP04 kontrola stycznikéw
SF DCP-odbiér start hamulca
zs reszta drogi prad ewaku.
ZB zu Treib.(Calc)
ZB auf Digin 2
------ Pamie¢ btedow patrz Digin1
----- Regulator Digin 3
nP | Statystyka patrz Digin1
n_|
HalteP e nadajnik diagn. L Rozkazy jazdy
Halte | réwnolegle - binarnie
GA e aktualny btad tylko RO
KSTART
KSTOP L wyjscia
MV ZS=Imot On
----- DCP04 B LTI
Stop z VO

Funkcje specjalne

V1MaxRuck
Autotuning
Enable
nMot
Motortest
Pomiar obcigzenia
Igpusta
Igpetna
Enable
szybki start

krzywa jazdy
AR
VA
AR Typ
V31
V32
V33
SC
RSC
TV4->VZ
HL V3
B V3
HL V2
B V2
RSC
HL V32
B V32
S-Ref

Nadzoér

czas przebie.
kontrola stycznik.
start hamulca
PTC-Motor

kontr. hamulca EN81
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struktura menu rodzaj pracy: open loop4

Nastawic¢

Wyswietlié¢ [

System

Info

Rozszerz.

| Mot

U Mot

n Mot

f Mot

cos phi
przel.przekl
sr.kola nap
zawiesz

------ Predkosci
Vo
V1
V2
V3
\Z)
VN
VE
EU
BU

------ Czasy/ drogi

HL_V4
B_V4

EH

SF

zs

ZB zu

ZB auf

------ Open Loop 4
Ustart
R1MessEn.

Stop z VO

------ dane urzadzenia ASM

jest /pow. wielkos¢
n-jest
n-zadanel
M-iest
ljest
UZWK
Us
KK-Temp
odchyl.reg
skala paskowa

Wejscia/Wyjscia
rozkazy jazdy
tek st
wejscia cyfrowe
tek st
wyjécia cyfrowe
tek st
wyjscia przekaznikéw
tek st

DCP-Diagnoza
jakos¢
btad
DCP-nakazy jazdy
DCP-nadawac¢
DCP-odbiér
reszta drogi
Treib.(Calc)

Pamiec¢ bltedow
Statystyka

Aktualny btad

niemiecki
angielski
hiszpanski
czeski
polski
turecki
grecki
wegierski
chorwacki

------ Einheiten
U/min - m/s

------ rodzaj pracy
Vektor Asynchron
Vektor Synchron
Open Loop 4

------ Sterowanie
Zaciski
DCPO1
DCPO03
DCP04

------ Rodzaj pracy
------ Wielkos¢ gabar.
------ Stopien mocy
------ Wartos¢ sinus

------ Oprogramowanie

—---- Ustawienia fabryczne
Vektor Asynchron Ink.
Vektor Asynchron Sin.
Vektor Synchron
Open Loop 3

------ Wejscia/wyjséia
L Wejscia cyfrowe

Digin 1
potwierdz. Btedu
kontrola stycznikéw
start hamulca
nadz luz. EN81
prad ewaku

Digin 2
patrz Digin1

Digin 3
patrz Digin1

L Rozkazy jazdy
réwnolegtel - binarne
tylko RO

L wyjscia
ZS=Imot On

------ kontrola
czas biegu
kontrola styczn.
start hamulca
PTC-Motor

------ Funkcje specjalne
Motortest
Szybki start

- -- Krzywa jazdy
AR
VA
AR Typ
V31
V32
V33
SC
RSC
TV4->VZ
HL V3
B V3
HL V2
B V2
R SC
HL V32
B V32
S-Ref
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8.2 Wybor jednostek

Ustawienie predkosci oraz ramp moze by¢ dokonane wybiérczo odnosnie liczby obrotow silnika
(obr./min.) lub predkosci kabiny(m/sec).

Nastepujgce parametry sg ustawiane zaleznie od wybranych jednostek:

Odniesienie do: silnika lub kabiny
Predkosci jazdy: obr./min lub m/sek
Rampy wartosci ,,powinno by¢“: m/sek lub mm

W celu przedstawienia jednostek w metrach/sekunde nalezy prawidtowo poda¢ wymagane informacje
0 urzadzeniu (przekfadania napedu, przekréj kota napedowego i zawieszenie).

Fabrycznie jednostki ustawione sg w obr./min. Pokazane w dalszej czesci ilustracje prezentujg forme w
obr./min.

Przefgczenie na metry/sekunde zostato blizej wyjasnione w punkcie 8.5.3

System

Jedn.
Jedn.
Obr./min
Jedn.
Metr/sec
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8.3 Ustawianie — Programowanie falownika

FRC
nastawic
8.3.1 Ustawianie predkosci jazdy
. w tym miejscu ustawia sie rézne predkosci jazdy. Fabrycznie predkosci
nastawic . 7. . .
Predkosé podawane sg rpm (obrotach na minute). Wartos¢ ta odnosi sie do liczby
obrotéw watu silnika. Na drodze wyboru predkosci mozna ustawi¢ w
mm/sekunde (punkt8.5.3).
V4
. V3 N
/. V2 N
/. Vi
/ EU,
BU
_ Vo VN
\
Predkosci

Przy pomocy klawisza "E" rozdzielg Panstwo na poziomie parametréw poszczegodlne predkosci. Przy
uzyciu klawisza "C" wrécg Parnstwo do Menu gtéwnego.

Mozliwe jest ustawienie nastepujacych predkosci:

Predkosé

Vo 100rpm
Predkosé

v1i 300rpm
Predkosé

v2 1000rpm
Predkosé

v3 1000rpm
Predkosé

V4 1380rpm
Predkosé

VN 75rpm
Predkosé

VE 100rpm

VO:

V1:

V2:

V3:

V4:

VN:

VE:

Predkos¢ petzajaca.

Predkos¢ podczas jazdy kontrolnej.

1 predkos¢ posrednia.

2 predkos¢ posrednia.

Jazda szybka.

Predkos¢ w celu dodatkowej regulaciji.

Predkos¢ ewakuacyjna (dalsze informacje na temat ewakuac;ji
znajdg Panstwo w rozdz.9 ).
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Predkosé
EU 300rpm
Predkosé
BY 300rpm

EU: Wspieranie funkcji "wczesnie otwierajgce sie drzwi". Jesli podczas
hamowania predkosc¢ zejdzie ponizej predkosci ustawionej, to
przyporzgdkowany tutaj przekaznik ,EU“ docigga. Sterownia moze oceni¢ ten
sygnat w celu przeprowadzenia otwarcia drzwi. Przy przekroczeniu tej
predkosci przekaznik ,EU“ wytgcza sie.

BU: Nadzorowanie hamowania. Przy zejéciu ponizej tej liczby obrotéw
aktywuje sie wyjscie Digital Out 1 (zacisk 58) a przy jej przekroczeniu
dezaktywuje sie. Przez to mozliwe jest nadzorowanie procesu opdzniania
przez urzadzenie sterownicze.

Podczas zjazdu z wczes$nie otwierajacymi sie drzwiami nalezy wybraé¢ prog wigczenia EU dla
predkosci dojazdowej tak, zeby zachowane byly wymagania bezpieczehnstwa zgodnie z EN 81 lub TRA.

Przy uzyciu funkcji regulacja dodatkowa, ustawi¢ predkos$¢ obrotowg do regulacji dodatkowej VN na
ok. 3% - 5% predkosci obrotowej znamionowe;j.

Wskazéwka: Pomiedzy poszczegdlnymi czynnosciami regulacyjnymi konieczne jest zachowanie
przerwy wynoszacej przynajmniej 1 sek., aby mechanika a przede wszystkim lina mogty sie

uspokoic.

Przeliczenie predkosci obrotowej silnika (obr./min) w predkos¢ kabiny (m/sek) i odwrotnie przebiega
wedtug nastepujgcych wzoréw:

n[1/min] * pi * DD[m] VKN[m/sec] * KZU * IW * 60
VKN[m/sec] = n[1/min] = X
KZU * IW * 60 pi * DD[m]
n: Predkos$c¢ obrotowa silnika w obr./min.

VKN:
KZU:
IW:
DD:

Predkos¢ kabiny w m/sek

Zawieszenie

Przetozenie przektadni
Przekroj kota ciernego w m
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8.3.2 Ustawienia czasu/drog

nastawic
czasy/drogi

Przy pomocy tych parametrow ustala sie miedzy innymi forme krzywej jazdy
~powinno byc".

Przy uzyciu klawisza "E" dotrg Pahstwo do poszczegdlnych parametrow ustawienia. Przy uzyciu
klawisza "C" powr6cg Panstwo do menu gtéwnego.

\‘ t
SF| AR HL V4 ___Bv4 | |EH| |ZS
<—>‘ 7ZB
ZB -
auf
i t=0

Wybierajgc mozna ustawi¢ rampy warto$ci ,powinno by¢“ w milisekundach lub w milimetrach

(patrz punkt 8.5.3).

Do dyspozycji sg nastepujgce parametry:

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

Rampa przyspieszenia na predkosci V4

Rampa hamowania z V4 do stanu zatrzymania przy wjezdzie bezposrednim.
Przy jezdzie z VO ustawiona wartos¢ zostaje skrécona proporcjonalnie do
stosunku V4/V0.

Czas trwania rampy hamowania "elektrycznie stop". Po usunieciu polecenia
jazdy VO rozpoczyna sie ta rampa. Czas EH definiuje, kiedy osiggniety jest
stan zatrzymania po usunieciu VO.

Opdznienie rozpoczecia krzywej jazdy po podaniu polecenia jazdy.

Czas zamkniecia hamulcéw az do wytgczenia przekaznika ZS (stycznik
gtéwny) podczas zatrzymania.

Czas od zatrzymania sie (warto$¢ ,powinno by¢“ 0) az do zamkniecia
hamulcéw (wytgczenie przekaznika ZB).

Czas od podania polecenia jazdy az do otwarcia hamulcéw (wigczenie
przekaznika ZB)

Diagramy czasowe obrazujgce przebieg sygnatu znajdujg sie w punkcie 4.2.2.3
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8.3.3 Ustawienie requlatora obrotéw
Nastawic W tym miejscu wptywajg Panstwo na zachowanie sie regulatora obrotow.
Regulator

Przy uzyciu klawisza "E" dotrg Panstwo do poszczegdlnych parametrow ustawienia. Przy uzyciu
klawisza "C" powr6cg Panstwo do menu gtéwnego.

Objasnienia poje¢ P (proporcjonalne) i | (integralne) wzmocnienie requlatora:

o Poprzez czynnik P mozna zdefiniowac szybka reakcje na odchylenia od predkosci zadanej,
tzn. jest on odpowiedzialny za bezposrednig reakcje regulatora. Wysokie warto$ci prowadzg
do nieréwnej pracy (wibracje).

o Komponent | odpowiada za doktadnos¢ regulatora. Poprzez komponent | regulator wytwarza w
sposob ciggly rosngcy moment obrotowy, tak diugo jak istnieje odchylenie od wartosci ,jest® i
,by¢ powinno* (dyferencja regulaciji). To, jak szybko moment obrotowy wzrasta, zalezy od |
czesci — im czesc¢ | (czas integracyjny), tym szybsza jest budowa momentu obrotowego.

Pierwotne ustawienia fabryczne zostaly wybrane wzglednie ,miekkie, tak iz regulator w kazdym
wypadku pracuje w stabilnym zakresie. Ogdlnie rzecz ujmujgc, przy wykorzystaniu wartosci
fabrycznych osigga sie zadawalajgce zachowanie podczas jazdy i regulacji. Ustawienia regulatora
nalezy zoptymalizowac jedynie w wyjgtkowych sytuacjach.

Do struktury regulatora falownika:
W celu optymalnego wyregulowania wszystkich obszaréw jazdy, wykorzystuje sie kilka regulatoréw:

Regulator zatrzymania (Halte P, Halte 1): Stuzy jedynie do przytrzymania napedu podczas otwartych
hamulcow.

Ten regulator przejmuje kompletny ciezar, dlatego musi bardzo szybko reagowac, aby zapobiec
cofnieciu sie napedu. Jezeli z ustawieniami fabrycznymi nie dochodzi do optymalnego przejecia
ciezaru, mozna zmniejszy¢ czes¢ | (Halte_|) i tym samym poprawi¢ ten stan.

Regulator predkosci obrotowej (n_P, n_1): Dziata podczas jazdy. Wzmocnienie moze zostac
przetgczone od mozliwego do ustawienia progu predkosci obrotowej(GA). Wartosci wzmacniania
ustawia sie osobno dla jazdy do goéry oraz dla opdznienia (K START, K STOP).

Regulator potozenia LR): Podczas zatrzymania aktywny jest regulator potozenia.

GA

(K START) P
& stop) LB| 1

(n_P, n_I)

(Halte_P)
(Halte_I)
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Regulator
n_P

30

Regulator
n_I

1000

Regulator
Halte_ P

30

Regulator
Halte I

1000

Regulator
GA

49 rpm

Regulator
K START

150%

Regulator
K STOP

150%

Regulator
MV

100

Wzmocnienie proporcjonalne regulatora predkosci obrotéw.

Czas integracji regulatora predkosci obrotéw.

Wzmocnienie proporcjonalne regulatora zatrzymania.

Czas integracji regulatora zatrzymania.

Prég przetgczenia wzmocnienia regulatora predkosci obrotowe;.

Podwyzszenie wzmocnienia regulatora startu w oparciu o regulator predkosci
obrotowe;j.

Podwyzszenie wzmochienia regulatora zatrzymania w oparciu o regulator
predkosci obrotowe;.

Sterownie wstepne momentu obrotowego podczas przyspieszania i
opozniania. Oscylacje przeregulowane lub niedoregulowane wedtug ramp
mozna usungé¢ przy pomocy tego parametru.
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8.4 Wskazania — Zapytania o wartosci robocze

W tym menu ukazuja sie wielkosci robocze falownika.

FRC
wyswietlac

8.4.1 Wskazania wartosci ,,jest“ i ,,powinno byc¢*

8.4.1.1 Predkosé obrotowa

jest/powinno wielk Aktualna predkos$¢ obrotowa silnika
n-jest 1252rpm

jest/powinno wielk Aktualna ,powinna by¢” warto$¢ obrotowa

n-zadane 1250rpm

8.4.1.2 Prad silnika i moment obrotowy

Jest/powinno wielk Procentualny moment obrotowy falownika w oparciu o jego maksymalny
M-Jjest 23% moment obrotowy. Wskazéwka: Przy jazdach obcigzonych (np. ,pusty w dot)
maksymalny pokazywany moment obrotowy nie powinien by¢ wiekszy niz
80%, aby zapewni¢ wystarczajgce rezerwy na regulacje.

Jest/powinno wielk

I-jest 18A Prad silnika(efektywny)w amperach.

8.4.1.3 Dalsze wielkosci

jest/powinno wielk

U_zwk 563V Napiecie miedzyobwodowe falownika
jest/powinno wielk. L . oo o Y . .
U.s 86% Napiecie stojana silnika . w %, w odniesieniu do maksymalnej podane;j

wartosci.

jest/powinno wielk.

Temp.radiatora 42°C Temperatura elementu chtodzgcego (radiatora)
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8.4.1.4 Wskaznik niedokiadnosci liczby obrotéw w przypadku wartosci

.powinno byé“ i ,jest

Odchyl. Reg.

jest/powinno wielk.

W tym menu moze by¢ oceniane zachowanie prowadzace regulatora, tzn.
jego doktadno$¢ na podstawie wskaznika belkowego. W stanie spoczynku
przedstawiana jest jedna kreska. Kazda dodatkowa kreska oznacza
odchylenie miedzy liczbg obrotéw ,powinno by¢’ a ,jest‘ o 5 obrotdw.

Stan spoczynku, brak réznicy regulaciji
Jazda (przykfad), Odchylenie liczby obrotéw powinno by¢ -jest= 15 obr./min

llos¢ obrotéw ,jest” napedu jest tutaj mniejsza o 15 obr./min w stosunku do
wartosci ,powinno by¢”

8.4.2 Wejscie wyjscie

8.4.2.1 Polecenia jazdy

Wejscie/wyjscie
Rozkazy jazdy

rozkazy jazdy
GS RO V4 VO

Odczytane polecenia jazdy pokazywane sg w formie tekstowe;.

8.4.2.2 Wejscia cyfrowe

Wejscie/Wyjscie
Wejscia cyfrowe

Wejscia cyfrowe
Dinl Din2

Odczytane wejscia cyfrowe pokazywane sg w formie tekstowej.

8.4.2.3 Wyijscia cyfrowe

Wejscie/Wyjscie
Wyjscia cyfrowe

Wyjscia cyfrowe
Doutl

Odczytane wyjscia cyfrowe pokazywane sg w formie tekstowej.
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8.4.2.4 Wyjscia przekaznikowe

Wejscie/Wyjscie
przekazn

Wejscia przekazn.
ZS ZB

8.4.3

Aktywowane wyjscia przekaznikowe pokazywane sg w formie tekstowej.

Pamiec¢ btedow

wyswietlac
Pamieé bledéw

Blad N05/10: 65432
niskie ZWK

odczytaj <E>

Niskie ZWK

UZWK=342V T=42 C

I=10A $(23)
Uist=50% Vso0ll=100rpm

Pamieé o btedach
. ..skasowaé¢ ? <E>

Pamieé o btedach
. .jest kasowana

Urzadzenie posiada pamiec, w ktorej przechowywanych jest 10 ostatnich
zaktoéceh. Pamieé ta moze zosta¢ w tym miejscu wywotana.

Po wywotaniu tej funkcji pokazywane jest ostatnio pojawiajgce sie zaktdcenie
(z najwyzszym numerem porzgdkowym). Przy pomocy klawisza "> ¥"
przegladajg Panstwo pamiec¢ o btedach ,w dot* do starszych zaktécen.
Najstarsze zaktécenie zawsze ma numer 1.

Kazde zaktdcenie przedstawiane jest w chwili zaktocenia przez numer
porzadkowy i liczbe jazd.

Przykiad po lewej: Zakidécenie numer 5,,napiecie dolne, pojawito sie przy
65432 jazdach.

Za pomocg klawisza "E" mozna odczyta¢ doktadniejsze informacje z czasu,
w ktorym powstat btad.

Przykfad po lewo: W czasie powstania btedu zostaty zmierzone nastepujace
wielkosci:

Prad = 10 Amper

Napiecie wyjsciowe = 50 %

llo$¢ obrotéw ,powinno by¢“ = 100 obr/minute

Napiecie miedzyobwodowe = 342 Volt

Temperatura=42°C

Wskazéwka: Jezeli w dolnym prawym rogu wyswietlacza pojawia sie symbol
[11] to chodzi o wiekszg ilos¢ bteddw, ktore powstaty w tym samym czasie.
Mozna je odczyta¢ postugujac sie przyciskami ze strzatkami.

Podczas opuszczania menu przy uzyciu klawisza ,,C* istnieje mozliwo$é
wykasowania pamieci poprzez nacisniecie klawisza Enter ,,E*“. Jest to jednak
mozliwe tylko przy wytgczonym stopniu kohcowym, a wiec nie jest mozliwe
podczas jazdy. Podczas opuszczania zapytania o wykasowanie przy uzyciu
klawisza ,,C*“ pamie¢ nie zostaje wykasowana.
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8.4.4 Wskaznik danych statystycznych

Wyswietlac
statystyka

statystyka
Czas pracy 1400h

Statystyka
Czas aktywny.

Statystyka
Jazdy 67890

Statydtyka
RunIl.9 32

Statystyka
RunIl.5-1.9

129

Statystyka
RunI0.75-1.5 88

Z tych danych wynika jest stopien wykorzystania falownika
Czas pracy w ktérym urzgdzenie byto podtgczone do sieci.
Czas, w ktérym aktywny byt element mocy, tzn. jazdy byly dokonane.

Liczba odbytych jazd. Wigczanie i wytgczanie stopnia koricowego
interpretowane jest za kazdym razem jako jazda.

Liczba odbytych jazd, podczas ktorych przekroczony lub osiggniety zostat
1,9-krotny pradu urzadzenia.

llo$¢ przeprowadzonych jazd, podczas ktdrych osiggnieta zostata 1,5 do 1.9
—krotnos¢ pradu urzgdzenia

llos¢ przeprowadzonych jazd, podczas ktérych osiggnieta zostata 0,75 do 1.5
—krotnos¢ pradu urzgdzenia

Statystyka . .

czas_Tmax Omin Czas, w ktérym urzadzenie pracowato przy temperaturze maksymalne;.
8.4.5 Diagnoza nadajnika

Anz l n . . s . . . y

Geb:rg:agnose To menu stuzy do sprawdzenia sygnatéw nadajnika oraz liczby impulséw

______________________ nadajnika.

— Pokazywane sg Stany wejs¢ nadajnika oraz liczba przechwyconych impulséw

z‘: e;rlaglr’::: nadajnika. Za pomocg przycisku "E"- warto$¢ licznika moze byé przetgczona

______________________ na 0.

o W trybie Gearless z nadajnikiem ERN1387 dodatkowo sg pokazywane

Sciezki sygnatéw C i D.

8.4.6 Aktualne btedy

wysawietlac
aktualny blad

*** zaklocenia ***
Niskie ZWK

To menu ztuzy aktywacji wyswietlacza bteddw, po tym jak za pomocg
przycisku ,E“- zostat ukryty. Jezeli wystgpig aktualne btedy, bedzie to
pokazane w najnizej linijce wyswietlacza.
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8.5 Ustawienia systemu

Tutaj dokonuje sie dla danego urzgdzenia ustawien specyficznych, ktére niezalezne sg od catosci.

FRC
system

system
klucz kodowy

system
jezyk

system
jedn.

system
rodzaj pracy

system
sterowanie

8.5.1 Klucz kodowy urzadzenia

system
klucz kodowy

Klucz kodowy
wstawic

Parametry urzadzenia sg chronione przed nieupowaznionymi zmianami przez
maksymalnie czterocyfrowy kod. Po zdefiniowaniu liczby kodowej, préba
zmiany parametréw prowadzi najpierw do zapytania o kod. Dopiero po jego
poprawnym podaniu mozna dokonac¢ zmian parametrow.

Przy uzyciu nastepujacych punktéw menu zarzadza sie kodami:

Zapytanie o zdefiniowany wczesniej kod. Urzadzenie wymaga podania liczby

Klucz kodowy 0

Klucz kodowy
ok...

Klucz kodowy
biad

Klucz kodowy
zmienic

Klucz kodowy
powtorzyc

kodowej. Przy uzyciu klawisza "E" aktywuje sie tryb wprowadzania i podaje
sie liczbe kodowa.

Jesli podany kod zgadza sie z kodem zapamietanym przez urzgdzenie,
ukazuje sie odpowiedni meldunek.

W innym przypadku ukazuje sie informacja o btedzie.
Przez uzycie klawisza "C" wracajg Panstwo ponownie do punktu wyjscia.

Nowe wprowadzenie kodu lub zmiana juz istniejgcego. Urzgdzenie zada
podania kodu.

Za pomoca "E" nalezy wejs¢ w tryb wprowadzania a nastepnie wprowadzi¢
kod.

Urzadzenie prosi o powtérzenie kodu. Za pomocg "E" nalezy wejs¢
wprowadzania i ponownie wprowadzi¢ kod.
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Klucz kodowy
ok...

Klucz kodowy
blad

Jesli wpisane kody sg wzajemnie poprawne, wyswietlany jest odpowiedni
komunikat i aktywowany kod.

W innym przypadku wyswietlany jest komunikat o nieprawidtowosci a kod
odrzucony.

Wartos¢ "0" dla liczby kodowej wytgcza sprawdzanie kodu. Mozna stosowaé kazdag liczbe kodowag

rézng od "0".

Fabrycznie urzadzenie nie jest zabezpieczone przez kod.

8.5.2 Ustawienia jezyka

System
Jezyk

Jezyk
Nimiecki

Tutaj ustawia sie jezyk danego kraju, w ktérym wyswietlane bedg wszystkie
teksty i meldunki na wyswietlaczu.

Wybrany jezyk aktywowany jest przez nacisniecie klawisza "E".

Obecnie wykorzystywane sg nastepujace jezyki:

- niemiecki
- angielski

- turecki

- hiszpanski
- czeski

- polski

- grecki

- wegierski
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8.5.3 Wybér wyswietlanych jednostek (obr/min lub m/sek)

Ustawianie predkosci i ramp moze by¢ dokonywane albo w odniesieniu do liczby obrotéw silnika
(obr/min) lub predkosci kabiny (m/sek).

System
Jednostki

Jednostki
Obr./min

Jednostki
Metr/sec

Jednostki
ok..

Ustawienia
Dane urzadzenia

Dane urzadzenia
Przel.przekl 2650

Dane urzadzenia
Kolo cierne 560 mm

Dane urzadz.
Zawieszenie. 0

Fabrycznie jednostki sg ustawione na obr/min.

Przestawienie jednostek na metry /sekundy dokonywane jest za pomocg
klawisza ,E*

W Menu ustawianie (zobacz punkt 7.3 ) sg wyswietlane 3 dalsze Parametry:

Tutaj musi byé podane Przetozenie napedu * 100 .
Przykfad: przetozenie napedu = 53:2 --> warto$¢ podana 26,5 * 100 = 2650

Tutaj nalezy podac przekrdj kot ciernych w mm.

Tutaj musi by¢é podane zawieszenie kabiny .
Przyktad: 1:1 --> Warto$¢ podana 1, 2:1 --> Warto$¢ podana 2

8.5.4 Wybor trybu pracy urzadzenia

System
tryb pracy

Tryb pracy
wektor asynchron.

Betriebsart
Open Loop 3

Tryb pracy
wektor synchron.

Mozna ustawi¢ nastepujgce tryby pracy:

Tryb pracy z maszyng asynchroniczng

Sterowanie F/U maszyng asynchroniczng bez enkodera
(patrz punkt 8.10.1.)

Tryb pracy z maszyng synchroniczng, Gearless (patrz punkt 8.9).
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8.5.5 Wybor rodzaju wysterowania urzadzenia

Tu mozna dokonaé wyboru pomiedzy sterowaniem DCP i sterowaniem

:ZZEﬁ:anie zaciskami ( zobacz punkt 8.8)
sterowanie
zaciski Réwnolegte sterowanie rozkazami jazdy
sterowanie Sterowanie poprzez protokét DCPO1
DCPO1

t i . r
; C;;‘;"a“le Sterowanie poprzez protokot DCPO3.
sterowanie
pceoa Sterowanie poprzez protokét DCP04

8.6 Infomenu

Tutaj moga by¢ odczytane informacje kierowane do urzgdzenia, ktére sg interesujgce przy
telefonicznym potgczeniu.

FRC
Info

info Rézne informacje o falowniku, przeznaczone dla serwisu
rodzaj pracy

g;z;kos:sgabar' wielko$¢ falownika z podanym prgdem znamionowym
Stopien mocy wersja elementu mocy
Q1-07

wartosc sinus

————— wykaz komponentéw hardware dla trybu pracy z nadajnikiem sinusowym

Software Wersja oprogramowania i data ustawienia.

18.064.13 Oct26

2012

geariizztyp jezeli fabrycznie zostata wprowadzona baza danych Gearless (bez
LAT

przekfadniowe), to bedzie ona tutaj pokazywana.
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8.7 Rozszerzone menu ustawien

Tutaj zebrane sg funkcje, ktére dla trybu standardowego falownika nie sg wymagane lub sg wymagane
rzadko.

FRC
rozszerzone

rozszerzone
roz.krz.j.

rozszerzone
regulator

rozszerzone
ust. Fabr.

rozszerzone
wejscie/wyjscie

rozszerzone
kontrola

rozszerzone
funkcje specjalne

8.7.1 Rozszerzone ustawienia krzywych jazdy

rozszerzone
roz. krz. j.

8.7.1.1 Ustawienie procesu dojazdu

Nastepujace parametry majg wptyw na proces dojazdu:

Roz.krz.j.

AR 1000ms Catkowity czas dojazdu, az do przej$cia w rampe przyspieszania
Roz.krz.j. . . .
va 10.0rpm llos¢ obrotéw podczas dojazdu
VA
AR
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NTTED Mozliwos¢ wyboru pomiedzy dynamicznym lub statycznym przyspieszeniem
AR TYD 1 rozruchowym.

B Statyczny (0): Dopiero po przekroczeniu czasu AR rozpoczyna sie rampa
wzrostowa do wartosci ,powinno byc”.

Dynamiczny (1): Jak tylko liczba obrotéw ,jest* przekroczyta minimalny prég
(VA/2), rozpoczyna sie rampa wzrostowa do wartosci ,powinno by¢”.

Poprzez odpowiedni wybor parametréw mozna osiggnaé "miekki" rozruch. Winda zostaje ptynnie
i bez szarpniecia uwolniona z tarcia.

8.7.1.2 Dodatkowe predkosci posrednie

Roz.krz.j. .z p .
V31 1000zpm 3. predkosc¢ posrednia
Roz.krz.j. ‘ x . .
vz 7 1000zpm 4. predko$¢ posrednia
Roz.krz.j. X
V33 1000rpm 5. predkosc¢ posrednia
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8.7.1.3 Korekta ostrolukowa

Urzadzenie pracuje z automatyczng korektg ostrotukowa, ktéra pracuje ze statymi drogami petzajgcymi
niezaleznie od jazdy miedzy pietrami lub jazdy pefzajgce;.

SC=1000

R SC

SC=0

D e S

~
N\

|
3)

Wegtall Fahrkommando

W przypadku wypadniecia komendy jazdy (3) podczas rampy przyspieszenia rozpoczyna sie jazda
ostrolukowa. Na forme krzywej tej jazdy ostrotukowej mozna jednak miarodajnie wptywac¢ przy pomocy
parametréw SC i R-SC tylko, jesli komenda jazdy zapada wczesnie, tak iz istniejg jeszcze
wystarczajgce rezerwy drogi dla zgdanego przebiegu krzywej. Jesli komenda jazdy pada krétko przed
osiggnieciem predkosci koncowej, to brak mozliwosci tworzenia wariantdw w przebiegu krzywej.

(1) Wysokie wartosci dla SC prowadzg do wysokiej predkosci koncowe;j i
odpowiadajg krétkim czasom jazdy. (2) Niskie wartosci dla SC zwalniajg
jazde i zwiekszaja czas jazdy.

Roz.krz.j.
sc 500
Roz.krz.j.
R_SC 300ms

Poprzez R_SC mozna ustawi¢ zaokraglenie w punkcie zwrotnym. R=0: brak
zaokraglenia R=1000: maksymalne zaokraglenie

Wskazowka: Jazda ostrotukowa przewidziana jest wylgcznie dla predkosci szybkiej jazdy V4!

Droga do pokonania obliczenia ostrotukowego wynika z V4 i z B_V4.
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8.7.1.4 Przejscia predkosci

Standardowo jako podstawa dla rampy wartosci ,powinno by¢* stuzy predkos¢ jazdy szybkiej V4. To
znaczy, ze HL i B odnoszg sie do tej predkosci. Jesli przewidziana bytaby inna predkos¢ np. V2, to
obliczenie czasu przejazdu w goére przebiega tak, ze przyspieszenie jest takie same, jak w przypadku
predkosci V4. Skutkiem tego sg skrocone czasy rampowe o stosunek wybranej predkosci do V4. Przy
przejsciach predkosci z niskg réznicg oznacza to, ze powstang odpowiednio mate czasy rampowe
potgczone z zaokragleniami, co moze prowadzi¢ do niemitego wrazenia z jazdy.

Przy pomocy podanych dalej parametrow mozna obej$¢ to obliczenie na bazie statego przyspieszenia
a zagdane zakresy czesciowe krzywej jazdy moga by¢ ustawiane indywidualnie.

Aktywowanie nastepuje przez wprowadzenie wartosci, ktére sa wieksze niz 500 msek, przy
nizszych wartosciach sg one automatycznie zmieniane na zero a komputer krzywej jazdy je ignoruje.

Roz.krz.j.

T V4->Vz Oms
Roz.krz.j.

HL V3 Oms
Roz.krz.j.

B_V3 Oms
Roz.krz.j.

HL V2 Oms
Roz.krz.j

B_V2 Oms
Roz.krz.j

HL_V31 Oms
Roz.krz.j

B_V31 Oms
Roz.krz.j

HL_V32 Oms
Roz.krz.j

B_V32 Oms

Przy pomocy tego parametru mozna ustawi¢ czas przejscia (niezaleznie od
réznicy predkosci) od V4 do predkosci przejsciowych V3 lub V2.

tutaj mozna indywidualnie ustawi¢ czasy rampowe lub drogi dla kazde;j
predkosci posredniej indywidualnie.
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Podczas jazdy na stop, tzn. podczas zatrzymania lub przy wjezdzie
bezposrednim aktywny jest regulator potozenia, ktéry stale poréwnuje
pozycje jest z pozycja ,powinno byc¢“ i kompensuje odpowiednie odchylenia.
Jest to podstawowe zatozenie dla doktadnego dojezdu do przystanku.
Poprzez podwyzszenie parametru LR regulator potozenia moze zostac
wzmochniony a odchylenia pozycji szybciej wyregulowane.

Poprzez ustawienie 0 regulator potozenia zostaje kompletnie wytgczony.
Wskazéwka: Za duze wzmocnienie moze doprowadzi¢ do wibracji podczas

Wskazoéwka: Parametry zmieni¢ tylko po porozumieniu sie z firmg RST

Wskazéwka: Parametry zmieni¢ tylko po porozumieniu sie z firmg RST

Wielkos¢ nastawcza regulatora obrotéw moze zostaé wygtadzona w celu
Wskazéwka: Zbyt wysokie wartosci mogg doprowadzié¢ do wibracji.

Przy zastosowaniu nadajnikéw z niskg liczbg impulséw czas odczytu
regulatora obrotow moze sie zwiekszy¢, w celu otrzymania lepszego

rozdzielenia liczby obrotéw. Jesli czas odczytu zostanie wybrany zbyt duzy, to

Wskazowka: Parametry zmieni¢ tylko po porozumieniu sie z firmg RST

wysterowanie wstepne obcigzenia :Podanie podstawowego momentu

8.7.2 Rozszerzone ustawienia requlatora
rozszerzone
Regulator
regulator
LR 100%
zatrzymania.
regulator . . o
IMAX MOT 200% Ograniczenie maksymalnego pradu silnika.
regulator [ ;
strom P 15 Wzmocnienie proporcjonalne regulatora pradu.
Elektronik .
regulator Wzmocnienie -I regulatora pradu.
Strom I 4000
Elektronik .
regulator . Lo .
Igsoll_T1 0 uzyskania spokojniejszego zachowania.
regulator
TA 5000us
moze to doprowadzi¢ do drganh sterowania.
Elektronik .
regulator . L. .
£_PWM 12kHz PWM — czestotliwos¢ falownika
regulator
LV 500%

obrotowego przy otwarciu hamulcéw (statyczna kompensacja obcigzenia).
Wyréwnanie obcigzenia jest podawane procentowo.

LV = 500 oznacza wyréwnanie, a wiec nie wysterowanie wstepne obcigzenia.
Wartosci < 500 powodujg wysterowanie w "dot".

Wartosci > 500 powodujg wysterowanie w "goére".

Tutaj roznica 100 odpowiada momentowi wysterowania w wys. 10%.
Przyktad:

LV =400 -> moment wysterowania 10% w kierunku dét

LV =700 -> moment wysterowania 20% w kierunku géra.
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8.7.3 Wyboér ustawienia fabrycznego

rozszerzone
ust. fabryczne

ust. fabryczne
Vektor Async.Sinus.

ust. fabryczne
Vektor Async.Inkr.

ust. fabryczne
Vektor Synchron

ust. fabryczne
Open-Loop 3

W tym menu majg Panstwo mozliwos¢ zatadowania ustawien fabrycznych
dla r6znych funkcji urzadzenia.

Regulacja wektorowa maszyng synchroniczng i nadajnikiem sinusowym.

Regulacja wektorowa maszyng asynchroniczng i nadajnikiem

inkrementalnym.

Regulacja wektorowa maszyng synchroniczng (Nadajnik EnDat)

Open-Loop z maszyng asynchroniczng.

Po wybraniu rodzaju pracy za pomocg przycisku E, pokaze sie nastepujgcy meldunek:

ust. fabryczne
jestes pewny ?

Przyciskiem E zostajg zatadowane ustawienia fabryczne. Przyciskiem C
mozna przerwac proces.

Uwaga: poprzednie ustawienia urzagdzen zostang nadpisane !

8.7.4 Konfiguracja wejsé/wyjs¢

rozszerzone
wejscia/wyjscia

W tym menu majg Panstwo mozliwosé skonfigurowania wejsé i wyjs¢
urzgdzenia.
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8.7.4.1 Nadajnik/Silnik

Wejscia-/Wyjscia
Nadajnik/Silnik

Nadajnik/Silnik
T-1 0

Nadajnik/Silnik
Nadajnik norma

Nadajnik/Silnik
Nadajnik invertiert

Nadajnik/Silnik
Catkowity-Kierunek
inv.

W tym miejscu mozna ustawic filtrowanie sygnatu tachometru. Zakiécone
sygnaty nadajnika mogg zostaé¢ tym samym wygtadzone.

Wskazéwka: W zaleznosci od urzgdzenia wysoki stopien filtracji (np. filtr T =
4) moze doprowadzi¢ do pogorszenia wtasciwosci regulatora a tym samym
do drgan.

Tutaj mozna odwrécié przyporzadkowanie kierunku obrotowego sygnatow
nadajnika

Wskazéwka: Podczas pracy z maszyng synchroniczng (patrz punkt 8.9.2)
ten parametr automatycznie jest sprawdzany i dlatego nie mozna go zmienic!

Tutaj mozna odwréci¢ przyporzadkowanie kierunku obrotowego sygnatow
nadajnika

Wskazdwka: Jest to réwniez dopuszczalne w przypadku maszyn
synchronicznych, ktére sg podtaczone do faz !
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8.7.4.2 Wejscia cyfrowe

Ein-/Ausginge
Digin 1

Tutaj mozna skonfigurowaé wejscia cyfrowe Digln 1,Diglin 2 i Digin 3
falownika. Te menu sg identyczne dla wszystkich 3 wejs¢ cyfrowych, dlatego
mozliwosci konfiguracji sg objasniane tylko dla wejscia cyfrowego nr 1:

Wskazéwka : W przypadku gdy nadzér temperatury opornika hamowania jest aktywny (zobacz
rozdziat 4.2.1.5), wejscie cyfrowe 2 nie moze by¢ przeprogramowane !

8.7.4.2.1 Zewnetrzna anulacja btedow

Digin 1
Feherquittng (0)

Na tym wejsciu za pomocg zewnetrznego sygnatu +24 V mozna anulowaé
btad.

8.7.4.2.2 Nazdzor stycznikow jazdy

Digin 1
Schiitziberw. (1)

Poprzez kontakty pomocnicze stycznikdw jazdy sg one sprawdzane w stanie
spoczynku (500 msek po otwarciu przekaznika ZS) na odpad. Dlatego tez
wskaznik poziomu na wejsciu cyfrowym musi wskazywac 0 V.

Zobacz tez rozdziat 8.7.5

8.7.4.2.3 Nadzér otwarcia hamulcéw przy starcie

Digin 1
Bremse Start

Poprzez sygnat +24 V falownik zostaje poinformowany, ze hamulec zostat
otwarty.

Wartos¢ nadana startuje dopiero, jezeli wejscie cyfrowe przetgczy sie na +24
V.

Wskazowka :Jezeli wiecej wejs¢ cyfrowych jest zaprogramowanych tg
funkcja, to wszystkie muszg wskazywac¢ +24 V (UND-powigzanie)

8.7.4.2.4 Nadzér hamulcow wedlug EN81-A3

Digin 1
Bremsib.EN81

Falownik jest uzywany do nadzoru hamulca napedu zgodnie z EN81-A3.
Dalsze informacje znajdujg sie w rozdziale 8.7.7.

8.7.4.2.5 Zasilanie awaryjne

Digin 1
Notstrom

Ein-/Ausgénge
Digin 2

Ein-/Ausgénge
Digin 3

Falownik otrzymuje informacje o pracy w trybie zasilania awaryjnego. Dalsze
informacje znajdujg sie rozdziale 9

Funkcjonalnos¢ wejscia cyfrowego 2:
(Zobacz wejscie cyfrowe 1)

Funkcjonalno$¢ wejscia cyfrowego 3:
(Zobacz wejscie cyfrowe1)

9-591-130-6

strona: 73



RST

8.7.4.3 Rozkazy jazdy

8.7.4.3.1 Kodowanie

Wejscie qgyjscie
rozkazy jazdy

rozkazy jazdy
Réwnoleg.

rozkazy jazdy
Binarnie

Tu mozna dokona¢ wyboru pomiedzy rownolegtym i binarnym kodowaniem
rozkazow.

Regulacja réwnolegta (standard)

Kodowanie binarne

Do kodowania binarnego rozkazéw jazdy wykorzystywane sag wej$cia falownika V1, V2, V3, V4.
Przyporzadkowanie wyglada nastepujgco:

Poziom jazdy KI. 16 Kl. 17 Kl. 18 KI.19 Uwagi
falownik (V1) (V2) (V3) (V4)
STOP 0 0 0 0 Brak rozkazu jazdy
VO 1 0 0 0 Predkos¢ dojazdowa
V1 0 1 0 0 Predkos¢ inspekcyjna
V31 1 1 0 0 Predkosc¢ posrednia V31
VN 0 0 1 0 Predkos¢ regulacyjna
VO 1 0 1 0 Predkos¢ dojazdowa
V32 0 1 1 0 Predkos$c¢ posrednia V32
V33 1 1 1 0 Predkosc¢ posrednia V2
V2 0 0 0 1 Predkos$c¢ posrednia V33
V3 1 0 0 1 Predkosc¢ posrednia V3
V4 0 1 0 1 Wysoka predkos¢ V4

8.7.4.3.2 Konfiquracja sygnatow kierunku

Rozkazy jazdy
RO (1) 0

8.7.4.4 Wyijscia

Wejscie / wyjscie
Wyjscie

Wyjscia
ZS = ImotOn 1

Tutaj mozna zmienié¢ wysterowanie falownika tylko jednym sygnatem
kierunku.
Parametr musi by¢ ustawiony na 1.

Tutaj moze by¢ zdefiniowana funkcja wyj$écia sygnalu z falownika
( w chwili obecnej jedynie przekaznik ZS ).

Jezeli silnik jest pod napieciem i moment obrotowy stoi do dyspozycji (s.
Rozdziat 4.2.2.3.4). to po wprowadzeniu wartosci 1 zostaje wystany
sygnat poprzez przekaznik ZS.

9-591-130-6

strona: 74




RST

8.7.5 Inne funkcje kontrolne

rozszerzone
Kontrola

Kontrola czasu pracy. W tym miejscu mozna aktywowac czas pracy , tzn.
przy przekroczeniu ustawionego czasu jazdy urzgdzenie wytgcza sie z

Ié:::r;izebie o odpowiednim meldunkiem o btedzie. Minimalny czas pracy wynosi 20 sek, w
przypadku mniejszych wartosci kontrola czasu zostaje dezaktywowana i
pokazywane jest 0.

Kontrola w tym'miej:sc aklt’yv'vuje sie funkcje kontro!i stycznikéw jazdy, o jle

stycznik 0 odpowiednie wejscie cyfrowe zostato skonfigurowane z takg funkcja. (patrz
punkt 8.7.4)

Kontrola Tu aktywuje sie funkcje nadzoru otwarcia hamulcéw (zobacz punkt

Start hamul 0 8.7.4).

Kontrola

Poprzez wprowadzenie ,1” aktywuje sie funkcje nadzoru termistora
silnika.

termistor silnika 0
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8.7.6 Funkcje specjalne

8.7.6.1 Uwolnienie z chwytaczy

Funkcje specjalne
V1MaxRuck 0

8.7.6.2 Automatyczny pomiar charakterystyki silnika

Po wprowadzeniu 1 dla predkosci V1 zostaje podany skok wartosci
“powinno by¢“. Dzieki temu zostaje osiggniety wzrost momentu obrotowego,

ktéry umozliwia tatwiejsze uwolnienie kabiny z chwytaczy .

W dalszym ciggu uzywany jest maksymalny prad falownika. Ta funkcja musi
by¢ aktywowana po kazdej prébie startu, dlatego tez warto$¢ V1MaxRuck

powraca po kazdej prébie startu na 0

Funkcje specjalne
autotuning 0

8.7.6.3 Automatyczny test potaczen silnika po starcie

Po wprowadzeniu 1 zostaje aktywowany pomiar charakterystyki silnika. Ten
umozliwia optymalne wykorzystanie momentu obrotowego, pomiar nalezy

wykonac tylko po konsultacji z RST - Elektronik.

Funkcje specjalne
Motortest 1

Po wprowadzeniu 1 zostaje sprawdzone potgczenie z silnikiem.
Btedy w okablowaniu lub otwarte styczniki bedg dzieki temu natychmiast

zdiagnozowane.

8.7.6.4 Ustalanie kata przesuniecia fazy w maszynach synchronicznych

Funkcje specjalne
Einph.On 1

Zobacz punkt 8.9.2.
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8.7.6.5 Analogowy pomiar obciazenia kabiny

runkeie specialne Poprzez ustalenie analogowego sygnatu 0-10 V falownik moze juz przed
Pomiai obgiaienia otwarciem hamulca wytworzy¢ moment obrotowy, ktéry zapobiega cofaniu
sie kabiny.

Producentem analogowy urzgdzen do pomiaru obcigzenia jest np. firma AVERDI GmbH z Berlina.

By umozliwi¢ wysterowanie wstepne obcigzenia, sg konieczne dwie kalibracje : Pomiar pustg kabing i
pomiar w potowie obcigzong kabing lub najlepiej w petni obcigzong kabing.

8.7.6.5.1 Kalibracja przy pustej kabinie

Prosze zjecha¢ kabing do potowy szybu, by zminimalizowa¢ btgd mogacy powstaé przez ciezar lin.

Pomiar obciazenia Aktywacja pomiaru nastepuje po zmianie parametru Iq Leer (pusta) na 100.
Ig pusta * 100%

Nastepnie nalezy nadac rozkaz Sciggania — falownik przeprowadzi pomiar obcigzenia w czasie
nastepnych 3 sek.

Pomiar obciazenia Eo 'dokonamu' pomiaru parametr o wartosci 100 zostaje zmieniony na taki
Iq pusta -46% jaki zostat zmierzony.

Punkt ciezkosci kabiny jest w tym momencie ustalony!

8.7.6.5.2 Kalibracja przy obciazonej kabinie

Pomiar obciazenia Sposoéb dziatania jest taki sam jak w punkcie 8.7.6.5 Trzeba uzywac jedynie
Iq pelna 100% parametru Iq Last(obcigzenie).

8.7.6.5.3 Dalsze wskazowki do kalibraciji

W celu kalibracji punktéw ciezkosci kabina musi znajdowac sie w potowie szybu, by w ten sposéb
zminimalizowa¢ bftgd mogacy powstac przez ciezar lin. Wazne jest, by regulator zatrzymania byt
zaprogramowany w taki sposéb, by ruch kabiny na koricu czasu oczekiwania ( 3 sekundy ) byt
ptynny.

Powinno to mie¢ miejsce po kilku milisekundach. Zbyt migkko ustawiony regulator zatrzymania
uniemozliwia dokonania kalibracji obcigzenia !

8.7.6.5.4 Aktywowanie funkciji kalibracji

Pomi . Po zakonczonej kalibracji analogowe wysterowanie wstepne obcigzenia
omiar obciazenia N , ] .

Enable 1 musi by¢ zwolnione poprzez podanie parametru Enable = 1.
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8.7.6.6 Licznik zmian kierunku jazd

8.7.6.6.1 Informacje ogdlne

W falowniku istnieje mozliwo$¢, zaprogramowania licznika, ktéry bedzie monitorowat ilos¢ zmian
kierunku jazd i przy przekroczeniu wartosci granicznej nie dopusci do dalszej eksploatacji dzwigu.
Poprzez wyjscie cyfrowe w odpowiednim czasie przed osiggnieciem wartosci granicznej nadawany
jest sygnat ( wyjscie sygnatu ostrzegania ), tak aby mdc przedsiewzigé odpowiednie srodki

zapobiegawcze.

Licznik moze by¢ wykorzystany np. do nadzorowania cykli wymiany lin lub sygnalizowania takiej

koniecznosci.

8.7.6.6.2 Programowanie licznika i aktywowanie funkcji

Aby utatwi¢ obstuge wszystkie parametry oraz dane sg zebrane w jednym menu. To menu znajduje
sie w Service-Level i dlatego nie jest standardowo widoczne.

Poprzez diuzsze, jednoczesne uzycie przycisku "E"i "C" — Servicelevel zostaje zwolniony:

< Info >
Ostrzezenie aktywacja

8.7.6.6.3 Ukiad menu

Po pojawieniu sie tej informacji, mozna puscic przyciski.

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.
Code 0

Licznik zmien kier.
LicznMAX 1000 k

Licznik zmien kier.
LicznReset 1

Licznik zmien kier.
CntDigOutKl 58

Wartos¢ wskazywana na wyswietlaczu
Suma jazd od ostatniego ustawienia cyklu licznika

Wartos¢ wskazywana na wyswietlaczu
Suma zmiany kierunku jazd od pierwszego ustawienia cyklu licznika

Warto$¢ wskazywana na wyswietlaczu
Pozostata ilo§¢ zmian kierunku az do osiggniecia wartosci granicznej.

Wielko$¢ nastawiana,
Liczba kodowa aktywujgca funkcje.

Wielkos¢ nastawiana widoczna, jezeli, liczba kodowa poprawna i rézna od
0
wartos$¢ graniczna dla cyklu licznika

Wielkos¢ nastawiana widoczna, jezeli, liczba kodowa poprawna irézna
od 0
Cofanie okresow licznika.

Wielkos¢ nastawiana widoczna, jezeli, liczba kodowa poprawna irézna
od 0
Numer -zaciskéw cyfrowego wyjscia ostrzegania.

9-591-130-6

strona: 78



RST

8.7.6.6.4 Ustawianie cyklu licznika i aktywowanie funkcji

Nalezy dokonac¢ nastepujgcych czynnosci :

8.7.6.6.4.1 Wprowadzenie kodu

Kompletna funkcja nadzoru jest tylko wtedy aktywna ewent. moze by¢é aktywowana, jezeli
zostat wprowadzony kod !

Uwaga !!!

Kod jest aktywowany juz po pierwszym wprowadzeniu i moze by¢ tylko wtedy zmieniony, jezeli
poprzednio zostat poprawnie podany !

Licznik zmien kier. Nadany kod, musi by¢ wprowadzony poprawnie w innym przypadku

Code 0 wartos¢ zostanie cofnieta na "0".

""""""""""" Jezeli kod nie zostat jeszcze nadany, to moze by¢ wprowadzona dowolna
liczba pomiedzy 0 ..32767. Warto$¢ = 0 oznacza, ze funkcja jest
dezaktywowana, Wartos¢ > 0 prowadzi do aktywaciji.

Dopiero po nadaniu kodu ewent. po ustawieniu poprawnego kodu ponizsze menu zostaja
zwolnione. W innym przypadku podane wielkosci moga by¢ jedynie odczytywane.

8.7.6.6.4.2 Wprowadzenie wartosci granicznej w celu ustawienia cyklu licznika

piczniy smien kier. Warto$é ta jest wewnetrznie mnozona przez 1000, w celu wyliczenia

1000 k ilodci zmian kierunku jazd.
---------------------- Przyktad: 1000 000 jazd.

8.7.6.6.4.3 Ustawianie licznika z poprzednio ustalong wartoscia graniczna

Licznik zmien kier. Cofniecie licznika nastgpuje poprzez podanie "1".
LicznReset 1

8.7.6.6.4.4 Ustalenie +24 V wyjscia cyfroweqo do nadawania meldunkéow
ostrzegawczych.

Wyjscia falownika sg obsadzone standardowo nastepujgcymi funkcjami:

Zaciski-Nr. Oznaczenie Funkcja Specyfikacja
58 DigOut 1 Nadzor opdznienia Zobacz rozdziat 4.2.2.6 i1 8.3.1.
59 DigOut 2 Falownik gotowy Zobacz rozdziat 4.2.2.3.5. i
4.2.2.6.
56 DigOut 3 Kierunek obcigzenia Zobacz rozdziat 9.4

Jedno z tych 3 wyj$¢ moze by¢ uzyte do zaprogramowania funkcji wczesnego ostrzegania.

RichtungswechselZlr . 3 . ; . .
CntDigOut 58 W tym celu musi by¢é wprowadzony numer zaciskéw odpowiedniego

“““““““““““ wyjscia cyfrowego. Np: 58 = DigOut 1 (Wyjscie cyfrowe 1).

Funkcja wczesnego ostrzegania ma kazdorazowo priorytet w stosunku do funkcji
< standardowych.

Po osiggnieciu "ostrzegawczego stanu licznika " wyjscie przetgcza na +24 V i pozostaje przez
nastepne jazdy na +24 V, do momentu zaprogramowania nowego cyklu licznika ( po wymianie lin).
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Licznik zmien kier.
CntDigOut 0

jezeli sygnat ostrzegawczy nie jest potrzebny, parametr ten nalezy ustawic
na O tak by nie blokowa¢ wyjscia dla innych celow.

8.7.6.6.5 Wskaznik stanow licznika

Licznik zmien kier.

Liczn.Relat. 230000

Licznik zmien kier.
LicznAbsol 4830000

Licznik zmien kier.

Liczn.Reszt 770000

Wskaznik relatywnych jazd od ostatniego ustawienia cyklu licznika.

Wskaznik catkowitej ilosci zmian kierunku od pierwszej aktywacji funkciji
nadzoru.

Wskaznik pozostatych zmian kierunku az do osiggniecia
zaprogramowanej wartosci graniczne;.

8.7.6.6.6 Sygnalizacja osiggniecia zaprogramowaneqo stanu licznika (ostrzezenie)

Juz 100 000 jazd przed zaprogramowanym maksymalnym — stanem licznika falownik przeprowadza
nastepujgce "akcje -ostrzegawcze":

8.7.6.6.6.1 Nadanie meldunku na wyswietlaczu falownika

*** Ostrzezenie ***
DirChangeCounterKrit

Ostrzezenie moze by¢ skasowane za pomocg przycisku "E"- i ukazuje sie
na nowo przy kazdym wytgczeniu i ponownym uruchomieniu falownika.

8.7.6.6.6.2 Nadanie sygnatu cyfroweqo +24 V w celu analizy przez sterowanie dzwigu

Zobacz punkt 8.7.6.6.4.4.

8.7.6.6.7 Osiagniecie ewent. przekroczenie zaprogramowanego stanu licznika

Po osiagnieciu maksymalnej ilosci zmian kierunku jazd falownik nadaje ponizszy komunikat
bledu, blokuje sie i otwiera przekaznik nadajnika btedéw. W tym stanie po wylaczeniu i
ponownym zataczeniu falownik dopuszcza jedynie 1 jazde, tak by umozliwi¢ wymiane lin.

*** Zaklocenie ***
DirChangeCounterMax

Po zatozeniu nowych lin nalezy ponownie ustawi¢ cykl licznika (zobacz punkt 8.7.6.6.4).
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TYPE EXAMINATION CERTIFICATE

FOR LIFTCOMPONENTS

Issued by Liftinstituut B.V.
Certificate no. - NL12-400-1002-176-02 Revisionno.: 2
Description of the product : Trip direction change counter for certain traction rope application
purposes in lifts
Trademark : RST
Type no. : WWWF-controller for roped lifts FRC-F, FRC-Q and IMD
Mame and address of the - RST Elektronik GmbH
manufacturer Tannenstralie 11
D-74229 Oedheim
Germany
Mame and address of the - RST Elektronik GmbH
certificate holder Tannenstralie 11
D-74229 Oedheim
Germany
Certificate issued on the - Lifts Directive 2014/33/EU
following requirements
Certificate based on the -
following standard
Test laboratory : None
Date and number of the : None
laboratory report
Date of type examination : Movember 21, 2012; Rev.1; April 28, 2016;

Rev.2; February 11, 2021

Additional document with this . Report belonging to the type-examination certificate
certificate no.: NL12-400-1002-176-02 rev.2

Additional remarks D -

Conclusion . The trip counter function meets the requirements referred to in
this certificate taking into account any additional remarks

mentioned above.
A
{'fx

Amsterdam
Date : 16-03-2021 ing A.J. van Ommen Certification decision by
Validuntil  : 16-03-2026 International Business

Manager

- Liftinstituut BV, - Buikslotermeserplein 381 - P.0. Box 36027 - 1020 MA Amsterdam Netherdands - werw liftinstituut. com -
- Registered at the Kvk under number 34157363 -
F23-0z-22-v22.0
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8.7.7 Nadzér hamulcow silnika wedlug EN81-A3

8.7.7.1 Zakres zastosowania

Samokontroli mozna uzywac jedynie w potgczeniu z hamulcami silnika dopuszczonymi jako element
zabezpieczajgcy przed niezamierzonym ruchem kabiny wedtug 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 by¢ zdublowany i wyposazony w mikro-przetgcznik dla kazdego uktadu
hamulcowego oddzielnie. Te mikro-przetgczniki sg uzywane do samokontroli prawidtowego dziatania

8.7.7.2.2 Wejscia monitorujace na falowniku

Naped posiada 3 programowalne wejscia cyfrowe, 2 z nich muszg by¢ skonfigurowane na funkcje "A3
monitorowanie hamulca".

Zacisk Funkcja Specyfikacja techniczna

22 Digital IN3 +24V+-10%, 10 mA, proég zatgczania10 V
24 Digital IN1 +24V+-10%, 10 mA, prég zataczania10 V
25 Digital IN2 +24V+-10%, 10 mA, prég zatgczania 10 V
60, 61 GND Masa

Monitoring jest prowadzony za pomoca kontaktow - zamykania, tj. Przy otwartym hamulcu kontakt jest
zamkniety i zapewnia sygnat 24 V na wejsciu falownika. 2 z 3 wejs¢ cyfrowych muszg byc¢
skonfigurowane za pomocg tej funkciji.

8.7.7.3 Funkcja samokontroli

8.7.7.3.1 Monitoring poczatku jazdy

Faza 1: silnik znajduje sie jeszcze w stanie spoczynku (liczba obrotéw = 0)

Po dotarciu rozkazu jazdy do falownika, kontrolowany jest stan spoczynku hamulcéw:
= 0V-Sygnat musi znajdowac sie na wejsciach monitorujgcych.

Jezeli falownik nie znajdzie wymaganych sygnatéw nadaje komunikat btedu ,Brake-Idle EN;817, blokuje
sie i otwiera przekaznik meldunkowo-zaktéceniowy TU.

Faza 2: Przekaznik ZB zostal wysterowany przez falownik, dzieki czemu hamulec silnika musi
sie otworzy¢.

W czasie monitorowania "t BrOnEN81" ( standard 2000 ms), hamulec silnika musi sie otworzy¢ i
nastgpi¢ zmiana sygnatu na wejsciach monitorujgcych:

= +24V-Sygnatl musi znajdowac sie na wejsciach monitorujgcych.

Jezeli w tym czasie nie nastgpi zmiana sygnatu, inwerter nadaje komunikat o btedzie "Brake -On
EN81" blokuje sie i otwiera przekaznik meldunkowo-zaktoceniowy TU.

9-591-130-6 strona: 82



RST

8.7.7.3.2 Monitoring konca jazdy :

Faza 3: Silnik znajduje sie ponownie w stanie spoczynku (liczba obrotéw = 0)

Falownik dezaktywuje przekaznik ZB, dzieki czemu hamulec silnika musi odpas¢.

W czasie monitorowania "t BrOnEN81" ( standard 2000 ms), hamulec silnika musi sie zamkna¢ i
nastgpi¢ zmiana sygnatu na wejsciach monitorujgcych:

= 0V-Sygnat musi znajdowac sie na wejsciach monitorujgcych.

Jezeli w tym czasie nie nastgpi zmiana sygnatu, inwerter nadaje komunikat o btedzie"Brake -Off EN81"
blokuje sie i otwiera przekaznik meldunkowo-zaktdéceniowy TU.

8.7.7.4 Ustawienia falownika

8.7.7.4.1 Ustawienie wejs¢ cyfrowych

rozszerzone
wejscie/wyjscie

wejscie/wyjscie
Digin 1

Digin 1
Nad.luz.EN81

Tutaj 2 wejscia cyfrowe z dostgpnych Digln 1, Digln 2, Digln 3 falownika
muszg by¢ skonfigurowane przy pomocy funkcji Nadzor hamulca ENS1.

Funkcje wybra¢ za pomoca "M€" i potwierdzi¢ "E" .

Analogicznie do tego zaprogramowac drugie wejscie cyfrowe

8.7.7.4.2 Aktywowanie funkcji monitorowania

rozszerzone
kontrola

Funkcje specjalne
Nad.luz.EN81 1

Przez wprowadzenie 1, funkcja monitorowania zostaje aktywowana.
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8.7.7.4.3 Przystosowanie czasdw monitorowania dla szczeqoélnych przypadkow

Domysine wartosci czasu monitorowania wynoszg 2000 msec. Jezeli miaty by w szczegdlnych
przypadkach nie wystarczyé moga by¢ rozszerzone w service menu do 4000 msec.

Poprzez jednoczesne nacisniecie przycisku "E" i "C" — po sekundzie uruchamiany jest poziom menu i
ponizsze menu do wyboru.

rozszerzone
ServiceXCl64

ServiceXC164
Przyczyna bledu

Przyczyna bledu Ustawienie czasu monitorowania dla poczatku jazdy, maksymalna warto$¢ 4000 ms.
t BrOnENS81 2000 ms

Przyczyna bledu
t BrOffENS81 2000 ms

Ustawienie czasu monitorowania dla konca jazdy, maksymalna warto$¢ 4000 ms.

8.7.7.4.4 Anulacja btedu

Jezeli wystgpit btgd kontroli hamowania to nie mozna go anulowaé, falownik pozostaje zablokowany.
Po wytgczeniu i ponownym uruchomieniu falownik sprawdza, czy wpis z bledem monitorowania
hamulca jest zapisany w pamieci usterek. Jesli tak, to pozostanie zablokowany. Odblokowanie mozliwe
jest tylko poprzez usunigcie pamieci btedéw, a nastepnie wylgczenie i ponownie uruchomienie
falownika.
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8.7.7.5 Test funkciji

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 by¢ sprawdzana podczas uruchomienia przetwornicy w urzgdzeniu dzwigowym.

8.7.7.5.2 Test funkcji w miejscu uruchomienia urzadzenia

Podczas uruchomienia falownika nalezy wykonaé nastepujacy test:

Test A:

1. Odigczyé sygnat na jednym z wejs¢ cyfrowych.

2. Nadac rozkazy w celu przeprowadzenia jazdy.

3. Podane nakazy jazdy nie mogg powodowaé uruchomienia i musi wyswietli¢ sie btgd
»{ BrOnEN81*

4. Falownik pozostaje w stanie btedu, kontakt meldunkowo-zaktéceniowy TU jest otwarty.

5. Wylgczyé falownik

6. Ponownie poprawnie podtgczy¢ sygnat.

7. Uruchomi¢ falownik (Po przerwie ca. 30 s az wysSwietlacz zrobi sie czarny)

8. Falownik blokuje sie natychmiast wy$wietlajac btad ,Brake-On EN81.

9. Woyczysci¢ pamieé btedéw (Display — pamie¢ btedéw — przy opuszczaniu potwierdzi¢ pytanie
"...,kasowaé ? <E>")

10. Wytaczy¢ falownik — i ponownie uruchomi¢ (przerwa ca. 30 s, az wy$wietlacz zrobi sie czarny).

11. Falownik jest gotowy do pracy, TU- kontakt meldunkowo-zaktdceniowy jest zamkniety

12. Uruchomic nowa jazde, musi daé sie prowadzi¢ bezbtednie.

Test A przeprowadzi¢ réwniez dla drugiego wejscia kontrolnego wedtug opisu powyzej.

Test B:
1. Odigczy¢ sygnat na jednym z wejs¢ cyfrowych i napieciem +24V zewrze¢ (zacisk 20).
2. Nadac rozkazy w celu przeprowadzenia jazdy.
3. Podane nakazy jazdy nie mogg powodowaé uruchomienia i musi wyswietli¢ sie btgd

»{ BrOnEN81“

4. Falownik pozostaje w stanie btedu, kontakt meldunkowo-zaktéceniowy TU jest otwarty.

5. Wylgczyé falownik

6. Usunac¢ zwarcie i ponownie poprawnie podtgczy¢ sygnat.

7. Uruchomi¢ falownik (Po przerwie ca. 30 s az wyswietlacz bedzie czarny)

8. Falownik blokuje sie natychmiast wyswietlajgc btad ,Brake-On EN81*.

9. Woyczysci¢ pamieé bteddw (Display — pamie¢ btedéw — przy opuszczaniu potwierdzi¢ pytanie
"..,kasowaé ? <E>")

10. Wytgczyc¢ falownik — i ponownie uruchomi¢ (przerwa ca. 30 s, az wyswietlacz zrobi sie czarny).

11. Falownik jest gotowy do pracy, TU kontakt meldunkowo-zakidceniowy jest zamkniety.

12. Uruchomi¢ nowa jazde, musi sie ona daé przeprowadzi¢ bezbtednie.

Test B przeprowadzi¢ rowniez dla drugiego wejscia kontrolnego wedtug opisu powyze;j.
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Jftinstituut

TYPE EXAMINATION CERTIFICATE

Certificate no.

Description of the product

Trademark
Type no.

Mame and address of the
manufacturer

Mame and address of the
certificate holder

Certificate issued on the
following requirements

Certificate based on the
following standard

Test laboratory

Date and number of the
laboratory report

Date of type examination

Additional document with this
certificate

Additional remarks

Conclusion
Amsterdam
Date - 16-03-2021
Valid until  : 16-03-2026

: NL12-400-1002-176-01

FOR LIFTCOMPONENTS

Issued by Liftinstituut B.V.

Revisionno.: 2

: Brake monitoring as part of ACOP and UCM protection in

accordance to EN 81+A3 and EN 81-20

: RST
: WWVF-controller for roped lifts FRC-F, FRC-Q and IMD
- RST Elektronik GmbH

Tannenstralle 11
D-74229 Oedheim

Germany

: RST Elektronik GmbH

Tannenstralle 11
D-74229 Oedheim
Germany

: Lifts Directive 2014/33/EU

: EN 81-1:1998 + A3:2009 clause 9.11.3, 9.11.9 and Annex F.8

EN 81-20:2020, clause 566.2, 5673 and 5679
EN 81-50:2020, clause 580r5.83.25

: Mone
: MNone

. MNovember 21, 2012; Rev. 1; April 28, 2016;

Rev.2; February 11, 2021

. Report belonging fo the type-examination certificate

no.: NL12-400-1002-176-01 rev.2

: The brake monitoring function meets the requirements referred

to in this certificate taking into account any additional remarks
mentioned above.

)

f

ing A.J. van Ommen Certification decision by
International Business

Manager

- Liftinstituut BV, - Buikslotermeerplein 381 - P.0O. Box 36027 - 1020 MA Amsterdam Netherdands - werw liftinstituut. com -

- Registered at the Kvk under number 34157363 -

F23-0z-22-v22.0
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8.8 Tryb pracy z interfejsem DCP

8.8.1 Dane ogodlne do trybu DCP

Protokét DCP jest protokotem RS-485 specjalnie stworzonym dla zastosowania w windach do wymiany
danych pomiedzy uktadem sterowania a przetwornicg czestotliwo$ci. Przy pomocy tego telegramu
mozliwa jest nie tylko kontrola jazdy lub pozycji, lecz takze zdalna obstuga falownika z uktadu
sterowania. Maksymalnie dopuszczalna diugosé¢ przewodu potaczenia DCP wynosi 50 m.

8.8.2 Okablowanie

Zaciski 67 (RS485-A), 68 (RS485-B) i 65 ewent. 66 (GND) muszg by¢ potgczone z odpowiednimi
przytaczami uktadu sterowania. Do podtgczenia réwnolegtego sterowania i falownika ( falownika)
zaleca sie stosowanie ekranowanego 4 zylowego ostonietego kabla (przewdd Twisted - Pair).
Przekazniki w telegramie zastepowane sg bitami sterujgcymi i dlatego nie musza byc¢ juz okablowane.
Sygnat ,zwolnienie rygla“ GS z powoddw bezpieczenstwa nadal musi by¢ podigczany do zacisku 53.

8.8.3 Aktywacja wysterowania DCP

Nalezy wybra¢ tutaj tryb pracy DCP( zobacz w Punkt 8.5.5).

System
sterowanie

___________________ Po zmianie zrédta sterowania na DCP urzadzenie musi zosta¢ wylgczone
na 30 sec i po tym czasie ponownie wigczone. Teraz falownik czeka na
telegramy nadchodzgce z sterowania.

8.8.4 DCPO1

Sterowanie Wysterowanie rozkazow jazdy nastepuje poprzez protokét DCP, nie przez
DCPO1 zaciski rozkazow jazdy jak do tej pory.
Informacja wtérna dla hamulca i stycznika jazdy jest rowniez przekazywana

poprzez protokét DCP.

8.8.5 DCP03

Sterowanie Rozszerzona wersja telegramu DCPO01 z zwiekszonym transferem danych.
DCPO3
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8.8.6 DCP04

sterowanie
DCP04

8.8.6.1 Ogdlne informacje odnosnie obstugi DCP04

W tym trybie informacje o drodze ze sterowania sg dalej obrabiane w falowniku. Ten tryb nie dziata w
opcji Open-Loop'!

Aby falownik mogt dokonaé poprawnego przeliczenia danych kabiny na ruch silnika, muszg by¢
poprawnie wprowadzone nastepujgce dane:

e Przelozenie napedu

e Srednica kota ciernego

e Zawieszenie

Jesli nie wszystkie dane sg dostepne, w menu diagnostycznym falownik daje propozycje ustawien
przekroju kota ciernego.

Przed rozpoczeciem jazdy nastepuje wymiana danych miedzy sterowaniem a falownikiem:
Sterowanie przekazuje falownikowi catkowitg droge. Falownik przelicza z tych danych optymalny profil
jazdy oraz informacje o drodze hamowania. Moze wiec bardzo szybko reagowaé na wptywajgce
rozkazy.

Podczas jazdy falownik caty czas otrzymuje dane o potozeniu kabiny, dzieki temu mozliwy jest
bezposredni dojazd na przystanek.

= Fahrkurve (Originaldaten)

Ges‘;mtfnhlweg

1080 15000

Sollkurve

720 10000

360 5000

1. Etage wird
passiert

2. Etage wird

passiert 3. Etage wird

angefahren

1s 2s 3s 4s 55 6Bs 7s  Bs 95 0s 11s 125 13s 145 155

¥ Soll I~ DCPaBremswee g_FRC
v [~ DCP-Befehishyle
¥ DCPaGesamtiahrwen MPK [~ DCP-Statusbyte

| @4 handbuchentwurf_12... | § | Adobe Reader - [SE_... | " HITOPS (Ma 6.. | EfPowercontrol Betrie...

Wazne! W celu osiggniecia optymalnej krzywej dojazdu trzeba zwréci¢ uwage, by regulator obrotow
(Menu Ustawienia — Regulator) byt poprawnie ustawiony. Wartosci wzmocnien powinny zgodnie z
doswiadczeniem znajdowac sie w nastepujagcym przedziale:

Praca z maszynami asynchronicznymi:

e n_P:50...100
e nl: 50...200

Praca z maszynami synchronicznymi :
e n_P: 100... 300
® n_l: 5...10
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8.8.6.2 Uruchomienie

Po poprawnym wprowadzeniu danych, nalezy najpierw sprawdzi¢, czy systemy nadajnikéw falownika i
sterowania sg wzajemnie dopasowane.

wyswietlac By sie upewni¢, prosze najpierw podjechac¢ z rewizji lub Inspekcji

DCE-Data kilkakrotnie pare metréw w tym samym kierunku i skontrolowaé na
wyswietlaczu wyliczony przez falownik przekrdj kota ciernego. Powinien on
pokrywac sie dosy¢ doktadnie z wprowadzong wartoscia.

DCP-Data

Treib. (Calc) 562 mm

Nastawic _ Jezeli tak nie jest , to w Menu Ustawienia —Dane urzgdzenia prosze
Dane urzadzenia wprowadzi¢ zaproponowany przekroj kota ciernego.

Dane urzadzenia
Sr.kola ciern. 562 mm

8.8.6.3 DCP4- Mozliwosci nastawcze

FRC Przy aktywnym wysterowaniu DCP04 odpowiednie menu nastawcze zostaje
nastawic uwolnione.
nastawic
DCP04
DCPO4 Tu mozna ustawi¢ przebieg hamowania.
Stop mit VO 0

1 1

StopmitV0 = 1 StopmitV0 = 0
1 ' Dojazd 1 ' Dojazd
bezposredni z krétkg ,droga petzania® bezposredni ustawiony czasowo

Wskazowka: Ustawienie StopmitV0 = 1 daje lepszy komfort jazdy, poniewaz przyspieszenie
odpuszcza w krotkiej fazie konstant, dzieki czemu jeszcze przed zatrzymaniem mechanika moze sie

uspokoic.
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8.8.7 DCP-Funkcja szybkieqo startu

Za pomoca funkcji szybkiego startu silnik zostaje namagnesowany juz przy zamknieciu drzwi i
podtrzymany z otwartym hamulcem. Ta funkcja jest dostepna w DCPO03 oraz DCP04 .

Jezeli funkcja ma by¢ uzyta, musi by¢ aktywowana w sterowaniu i falowniku !

Ustawienia dokonuje sie w rozszerzonym Menu falownika:

Erweitert
Sonderfunktionen

Sonderfunktionen
Schnellstart 1

- Przez wprowadzenie 1 uruchamia sie funkcje szybkiego startu.

Aktywacje funkcji szybkiego startu nalezy uwzgledni¢ w analizie ryzyka !

8.8.8 Nadzé6r potaczen DCP

**%  Stdérung ***
DCP-TimeoutErr

**%  Stdérung ***
DCP ChecksumErr

**%  Warnung ***
DCP-Verbindung

Jesli przez okreslony czas podczas jazdy nie zostang odebrane telegramy to
falownik przetgcza na btad.

Jesli zostanie odebranych zbyt wiele btednych telegraméw, to falownik
przetacza na btad.

Kontakt meldunkowo - zaktéceniowy jest zwalniany, jesli ze sterowania
naptynie odpowiednia ilo$¢ bezbtednych telegramow.

Wskaznik btedéw na wyswietlaczu moze by¢ w tym przypadku anulowany
przyciskiem Enter.

Podczas btednego potgczenia w stanie spoczynku nadawane jest
ostrzezenie.
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8.8.9 DCP-Diagnoza

To menu jest tylko dostepne, jesli falownik jest wysterowany poprzez protokét DCP
(zobacz punkt 8.8).

DCP-data Tutaj jest pokazana jakos¢ potgczenia w promilach.

jakosc 1000% Przyktad:

1000% : kwota btedéw O promili

998 % : kwota bteddw 2 promile (z 1000 telegraméw 2 sg btedne)

‘s’éa‘é cs 0 S70 Tutaj zawarte sg rézne liczniki btednych telegraméw, ktére dajg doktadne

rozeznanie na temat aktualnego statusu telegramow.

-rozk jazd
Z‘S’PR?",,,“Y JeEsy Rozkazy jazdy, ktdre falownik generuje z rozkazéw DCP.

Nadawac DCP

00 00 00
Telegramy, ktore falownik wysyta do sterowania.
Odbior DCP i . . .
00 00 00 00 00 Telegramy, ktore falownik otrzymuje od sterowania.
DCP - data ., . .
Reszta drogi 1234 mm Pozostata droga, ktdra jest przekazywana przez sterowanie.
DCP-Data . L. i
Treib. (Calc) 237 mm Obliczony przekroéj kota ciernego.
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8.9 Praca z silnikami synchronicznymi / Gearless

Przed uruchomieniem w potaczeniu z napedami synchronicznymi Gearless nalezy koniecznie
przestrzega¢ nastepujacych punktéow:

. Sygnat GS-( zwolnienie regulatora ) na zacisku 53 musi by¢ wytgczony przed zatgczeniem stycznika jazdy
niezaleznie od danego trybu pracy i sytuacji awaryjnych.

Dotyczy to rowniez pracy w trybie inspekcyjnym, doregulowania, utraty napiecia, iinnych sytuacji ,

ktére prowadza do niekontrolowanego przerwania obwodu bezpieczenstwa.

Tutaj sygnat GS — nalezy koniecznie przeprowadzi¢ przez zestyk roboczy przekaznika pomocniczego.
W przypadku gdy stycznik jazdy jest sterowany przez sterowanie windy, przekaznik pomocniczy
nalezy podigczy¢ réwnolegle do stycznikéw jazdy. Jezeli falownik steruje stycznikami jazdy ( ZS na
zaciskach 7 i 8), to przekaznik pomocniczy nalezy wysterowaé¢ na dolnym koncu obwodu
bezpieczenstwa ( zobacz instrukcje rozdziat 4.2)

Uwaga: Nie wszystkie styczniki nadajg sie do tego. Przy napieciu bezpieczehnstwa 230 V zalecamy
stosowac elektroniczny stycznik ,EM-04"firmy Kollmorgen ( inne napiecia na zamdwienie ).

. W taczéwce zaciskowe;j silnika musi by¢ zainstalowany tak zwany ,Drive-Protector” do ograniczenia
napiec¢ indukcyjnych. Blizszych informaciji udzieli Panstwu producent napedow.

. Czas kontrolny zapadniecia stycznikow w sterowaniu musi byé wiekszy niz suma czaséw ZS+ZB+EH + |
Null_aus ( | zero_wyt.) w falowniku. Zalecamy tutaj czas nie mniejszy niz 2 sek!

. Praca falownika w potgczeniu z napedami synchronicznymi Gearless jest na dzien dzisiejszy mozliwa
jedynie z nadajnikiem wartosci absolutnych Typ ECN 1313 z interfejsem EnDAT — lub protokotem SSI firmy
Heidehain.

. Nalezy uzywac¢ do nadajnika tylko oryginalnego okablowania producenta o odpowiedniej dlugosci. Nalezy
zwrdéci¢ uwage, ze rozmieszczenie pindw 15 — biegunowego gniazda SUB-D odpowiada rozmieszczeniu pinow
falownika RST. Przy nieodpowiednim podigczeniu istnieje ryzyko uszkodzenia nadajnika i falownika.

. Kabel zasilajgcy nadajnika nie moze by¢ nigdy odtgczany, gdy znajduje sie pod napieciem!

. _Ekran kabla nadajnika musi by¢ koniecznie uziemiony na obudowie falownika za pomocg odpowiedniej
obejmy. Sruba gniazda SUB-D tutaj nie wystarczy!

. Kalibracja silnika musi by¢ przeprowadzona przy zdjetym olinowaniu; ,, poluzowanie lin” nie wystarczy,
poniewaz nawet najmniejsze opory mogty by doprowadzi¢ do sfatszowania pomiaru. Btedna wartos¢ ,Rho-Offset”
prowadzi do zaburzenia momentu obrotowego i w niektérych przypadkach moze doprowadzi¢ do btednej pracy
napedu.

. Po kalibracji prosze sprawdzié, czy kierunek obrotu napedu dla wybranej jazdy kabiny w gére i dot
odpowiada podtgczonym sygnatom kierunku. Jezeli nie, to nalezy zamienié¢ fazy i ponownie przeprowadzi¢
kalibracje przy zdjetym olinowaniu. Ponowna korekta przy zatozonych linach nie jest mozliwa!

. LZwarcie” zwojow silnika w stanie spoczynku nie jest zalecane przez RST Elektronik w przypadku napedow
synchronicznych chyba, ze wymogi bezpieczenstwa technicznego bedg to wymagaty. Niezaleznie od tego nalezy
bezwzglednie przestrzega¢ jednoznacznych postanowien VDE dotyczgcych odtgczenia wszystkich biegundw silnika
od falownika.

. W przypadku zwarcia zwojow silnika podczas spoczynku, RST Elektronik nie ponosi zadnej
odpowiedzialnosci gwarancyjnej za szkody, ktére mogg w przypadku takiego dziatania powstaé w silniku. (
Przepalenie zwojéw ewent. rozmagnesowanie magnesow statych).

. W przypadku rozwigzahn bez maszynowi i zdecentralizowanym uktadzie falownika z instalacjg silnika
dtuzszg niz 15 m powinno sie stosowaé¢ dodatkowy dtawik wyjsciowy. Oprécz tego zaleca sie stosowanie wiekszych
przekrojéw przewodow dla okablowania nadajnika.

. Nigdy nie wolno eksploatowa¢ silnikow synchronicznych o statym wzbudzeniu w trybie pracy ,Open —
Loop”!

Przy nie przestrzeganiu wyzej wymienionych zalecen wygasa prawo do jakichkolwiek roszczen
gwarancyjnych !
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8.9.1

Ustawienie danych urzadzenia

FRC-F
nastawic

nastawic
dane urzadzenia

Dane urzadzenia
I_MOT 32a

Dane urzadzenia
Para bieg. 2

Dane urzadzenia.
nadajnik 1024

Typ nadajnika
Sinus EnDat

Typ nadajnika
Sinus SSI

Typ nadajnika
Sinus SSI

Dane urzadzenia.
RhoOffset 0

Najpierw dane urzadzenia muszg byé poprawnie wprowadzone.

Prad znamionowy silnika

Liczba par biegunéw silnika

Liczba kreskowa nadajnika, ilo§¢ okresow sinus / obrot

Zastosowanie nadajnikéw wartosci absolutnych ECN1313 lub ECN413 z
interfejsem EnDat firmy Heidenhain.

Zastosowanie ECN1313 lub ECN413 nadajnikéw wartosci absolutnych z
interfejsem SSI firmy Heidenhain.

Zastosowanie ERN 1387 nadajnikow wartosci absolutnych z interfejsem CD
(sinus/cosinus)

Kat przesuniecia faz pomiedzy punktem zerowym nadajnika i elektronicznym
punktem zerowym zwojow silnika.

Wskazowka: Ten parametr jest automatycznie wykrywany przez urzgdzenie
podczas wprowadzania fazy (patrz 8.9.2) i po jej poprawnym wykonaniu nie
wolno go wiecej zmieniac.
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8.9.2 Poréwnanie faz — ustalenie przesuniecia katowego

8.9.2.1 Informacje ogodlne

Aby mozliwa byta praca silnika synchronicznego, przed pierwszg jazdg nalezy zmierzy¢ kat
przesuniecia faz pomiedzy punktem zerowym nadajnika i elektrycznym punktem zerowym uzwojenia
silnika (Poréwnanie faz).Falownik posiada 2 funkcje umozliwiajgce przeprowadzenie tego pomiaru,
niemniej jednak na pierwszym miejscu stoi poréwnanie faz przy poruszajgcym sie silniku
synchronicznym. Pomiar jest nieco doktadniejszy a przyporzadkowanie kierunku obrotéw nastepuje
automatycznie.

8.9.2.2 Pordéwnanie faz przy poruszajacym sie silniku synchronicznym

A Wazna wskazéwka: Pomiar musi sie odbyé¢ na jatowym biegu silnika i bez obciazenia (takze bez
lin)! Nawet najmniejsze tarcie mogtoby zafalszowaé¢ wyniki pomiaru, co uniemozliwito by
poprawng prace urzadzenia !!!

Nalezy wykonac¢ nastepujgce kroki:

Aktywowanie poréwnania faz:

Rozszerzone W Menu Rozszerzone — funkcje dodatkowe pomiar musi by¢ aktywowany
Funkcje specjalne poprzez wprowadzenie 1.

Funkcje specjalne

Por. Faz 1 Podanie rozkazow jazdy za pomocg sterowania stuzgcego do $ciggania.

< Info > Silnik obraca sie do zakonczenia pomiaru, status pomiaru zostanie pokazany
Por. faz . aktywne na wyéwietlaczu.

< Info > L . L.

Pol.jazdy zdaé Teraz zdjg¢ wszystkie polecenia jazdy.

< 1oto > Pomierzony kat przesuniecia faz zostanie wy$wietlony. Wynik pomiaru
nfo . . . . « . .

Rho: Warto$é =-3204 zapisuje sie klawiszem ,,E“. Klawiszem ,,C“ proces mozna przerwac.

< Info >

Rho zapisaé

Naped jest teraz gotowy do jazdy.
W celu sprawdzenia funkcji ponownie poda¢ polecenia jazdy. Naped musi sie obracaé poprawnie.

8.9.3 Sprawdzenie kierunku obrotow

Sprawdzi¢, czy kierunek obrotu jest zgodny z podang wartoscig, tzn. czy przy wartosci RO silnik obraca
sie do gory. Jesli tak, proces kalibracji jest zakonczony, jesli nie, nalezy przekreci¢ dwie fazy silnika
(np.: UiV)iponownie uruchomié pomiar.

9-591-130-6 strona: 94



RST

8.9.3.1 Pordéwnanie faz przy stojacym, w petni wyhamowanym silniku

synchronicznym.

Wazna wskazowka : Podczas pomiaru moment obrotowy silnika nie istnieje, dlatego pomiar
musi nastepowacé z zacisnietym hamulcem.

Wyjscie ZB- falownika nie jest obstugiwane podczas pomiaru. By wyeliminowa¢ otwarcie
hamulca ze strony sterowania, musi by¢ odlgczone przed przeprowadzeniem pomiaru.

Podczas pomiaru w kabinie i na kabinie nie moga znajdowacé si¢ osoby !

Nalezy przeprowadzi¢ nastepujgce czynnosci:

1.) Aktywacja poréwnania faz

Sonderfunktionen
RhoMessZB 1

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

2.) Sprawdzié, czy hamulec jest uwolniony.

'1! Achtung !!!
Bremse abgeklemmt ?

C=Abbruch E=weitero

Jesli hamulec jest uwolniony , proces kontynuowac
przyciskiem E-Taste.

3.) Przeprowadzenie pomiaru

< Info >
Einphasung aktiv

< Info >
Fahrb. wegnehmen!

< Info >
Rho: Wert = -3204

< Info >
Rho speichern ...

Nadanie rozkazéw za pomocg sterowania.
Falownik przeprowadza pomiar. Moze on trwaé ok. 2 min. !

Teraz zdjg¢ wszystkie rozkazy jazdy.

Zmierzony kat przesuniecia faz zostaje pokazany.
Zapisa¢ wynik pomiaru uzywajgc do tego przycisku ,E“-Taste. Za pomocg
przycisku ,C“ - mozna przerwac ten proces.

Gdyby sterowanie miato nie zezwoli¢ na ten proces, to silnik musi by¢ bezposrednio podtgczony z
falownikiem lub styczniki gtdbwne muszg by¢ przymusowo aktywowane.

o W falowniku potrzebny jest jedynie sygnat GS .

) Rozkaz uruchomienia pomiaru moze by¢ aktywowany strzatkg "f\" . V1 oraz RO sg
wewnetrzne generowane.
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2.) Ustalenie kierunku obrotéw

Po zakonczonym pomiarze nalezy za pomocg prébnej jazdy sprawdzié, czy wewnetrzny kierunek
obrotu pola elektrycznego i przyporzadkowany kierunek w dzwigu zgadza sie. Jezeli naped byt juz
wczeéniej uruchamiany (np. wymiana nadajnika), nie trzeba tego robié.

Wewnetrzne pole elektryczne
Kolejnos¢ faz silnika musi by¢ dopasowana do kierunku obrotu nadajnika.
W tym przypadku nalezy postepowac nastepujgco:

) Przeprowadzenie stojgcego poréwnania faz

) Kontrola, czy w ogdle jest mozliwa jazda. Czy kierunek sie zgadza, naped kreci sie z
momentem obrotowym, przy czym tutaj w réznych okoliczno$ciach dopasowanie kierunku do
dzwigu jeszcze sie nie zgadza. W innym przypadku naped zacigga sie elektrycznie w jednej
pozyciji i pozostaje w spoczynku z duzym pragdem bez mementu obrotowego. Powstaje btgd
.Brak rozruchu “ lub ,Tacho spolaryzowane. W Menu <Wejscia -wyjscia> <Wejscie
nadajnika> kierunek nadajnika musi by¢ obrécony i pomiar ponownie przeprowadzony. Po
tym pomiarze wewnetrzne przyporzadkowanie kierunku zgadza sie i naped kreci sie z
momentem obrotowym.

Przyporzadkowanie kierunku dzwigu

Aby je zamienic¢, nalezy obrdécic 2 fazy silnika i kierunek nadajnika w menu <wejscia wyjscia>
<wejscie nadajnika> .
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8.10 Praca w trybie open-loop

Wazne wskazéwki:

o Praca bez sprzezenia zwrotnego prowadzi do silniejszego nagrzania silnika oraz do
gorszego zachowania sie podczas jazdy niz przy pracy z wektorowg regulacja
potozenia.

o Dokladnosé hamowania przy pracy w trybie U/F jest zasadniczo zawsze nieco gorsza
niz w trybie z wektorowa regulacja potozenia.

e Maksymalna predkos¢ jazdy wynosi w trybie pracy Open-Loop 1 m/s

8.10.1 Open-Loop 3

8.10.1.1 Przeglad parametrow

nastawic Menu ustawienh znajduje sie w Menu Nastawic -

Open-loop 3 Open - Loop 3. Wskazdwka: Menu jest pokazywane, jezeli wczesniegj tryb
pracy byt ustawiony na Open Loop 3. Sktada sie on z nastepujgcych
parametréw:

Open-Loop 3 Napiecie poczgtkowe (ustawianie automatyczne).

U_Start 3000

Open-Loop 3 . . o ) .

Rl MessEn 0 Aktywowanie automatycznego pomiaru silnika i konfiguraciji

8.10.1.2 Konfiguracja falownika

8.10.1.2.1 Aktywowanie trybu pracy

Na poczatku nalezy przestawic przetwornice na odpowiedni tryb pracy. W tym celu przejdz do menu
System-Rodzaj pracy.

System
rodzaj pracy

Wybierz tryb pracy Open-Loop 3.
rodzaj pracy
Open-Loop 3
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8.10.1.2.2 Wprowadzenie danych urzadzenia

Dane urzadzenia
I_MOT 32a

Dane urzadzenia
U_MOT 400v

Dane urzadzenia
n_MOT 1350rpm

Dane urzadzenia
£ MOT 50Hz

Dane urzadzenia
cos (phi) 80

Prad znamionowy silnika

Napiecie znamionowe silnika

Znamionowa ilo$¢ obrotéw silnika

Czestotliwos¢ znamionowa silnika

Wspdtczynnik mocy silnika. Warto$¢ na tabliczce znamionowej silnika musi
by¢ pomnozona przez 100 .

8.10.1.2.3 Automatyczny pomiar parametréw silnika

Urzadzenie przeprowadza pomiar charakterystyki silnika i konfiguruje automatycznie odpowiednie
parametry dla sterowania silnikiem. W tym trybie pracy istnieje mozliwos¢ jednorazowego pomiaru
parametréw silnika lub tez przy kazdej jezdzie, standartowo jednak ustawiony jest jednorazowy pomiar.

nastawic
Open-Loop 3

Open-Loop 3
RlMessEn 1

Przejdz za pomocg klawisza E do menu Nastawic- Open-Loop 3. Klawisz E
umozliwi wejscie w Menu. Wybierz parametr R1MessEn.

Wprowadzeniem ,1“ aktywuje sie pomiar.

Wydac¢ polecenie jazdy. Po wigczeniu ostatniego stopnia urzgdzenie okresla w ciggu kilku milisekund
opor stojana i wymagane napiecie poczgtkowe silnika.

Open-Loop 3
RlMessEn 0

Wskazoéwka:

Nastepnie odbywa sie jazda i nastepuje ustawienie parametru R17MessEn na
0.

W normalnym przypadku wystarcza jednorazowy pomiar parametrow silnika podczas uruchamiania.
Jesli jednak podczas rozgrzewania silnika wystapi wyrazne pogorszenie warunkow jazdy, bedzie to
wynikato z zaleznosci jaka wystepuje pomiedzy parametrami silnika a temperatura.

Open-Loop 3
RlMessEn 2

W takim przypadku poprzez wprowadzeniem ,2“ istnieje mozliwosé
aktywowania pomiaru permanentnego, ktére spowoduje, iz urzgdzenie
bedzie przeprowadzato pomiar przy kazdym starcie. Bedg teraz
uwzgledniane zmiany parametréw silnika wynikajgce z wptywu temperatury.

Wykonac jazde w obu kierunkach.

Wskazoéwka:

Gdyby moment obrotowy nie wystarczat ( np. silnik zatrzymat by sie podczas jazdy pefzajgcej ),to
nalezy zwiekszy¢ napiecie startowe.

Open-Loop 3
U_Start 3000
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8.11 Menu serwisowe dla zastosowan specjalnych

8.11.1 Wazne wskazowki

e Generalnie ustawienia w menu serwisowym powinny by¢ przeprowadzane tylko po
konsultacji z RST.

e Menu serwisowe zawiera dane, ktére moga mieé¢ wptyw na podstawowe funkcje falownika.
W razie koniecznosci prosimy zmienia¢ tylko te parametry, ktore zostaty ponizej
wymienione !

8.11.2 Zwolnienie poziomu serwisoweqo

Przez jednoczesne nacisniecie przyciskow "E" i "C" — po sekundzie zostaje zwolniony poziom
serwisowy menu.

8.11.3 Opis Menu

Rozszerzone . . . . i
ServiceXC164 - Menu serwisowe znajduje sie w Rozszerzonym — ServiceXC164

8.11.3.1 Service XC164 Gearless

ServiceXCl64
Gearless

Gearless
Oblicz.biegunow

- Pomoc w przeliczeniu w celu ustalenia ilosci biegunow

Oblicz.bi : L . o ,
e o TETURON o s f_Mot: Wprowadzenie czestotliwosci znamionowej silnika w 10'tel

---------------------- Herz.
° Przyktad: 20 Hz -> Wartos¢ wprowadzana 200

Mot 92rpm n_Mot: Wprowadzenie znamionowej liczby obrotéw silnika w U/min
______________________ 200

Oblicz.biegunow . . . . . . .
Para.bieg*10 130 - pary biegunéw *10: Wynik do obliczenia par biegunéw w 10'tel.

—————————————————————— - Przykiad: Wartosci wyswietlane 130 -> 13 par biegundow.

Gearless
INull AUS 300 ms - INU”_Wy+

______________________ Prad silnika przed wytgczeniem stopnia krahncowego regulowany jest
° stopniowo do zera. Ten parametr okresla dtugo$c¢ tych stopni.
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8.11.3.2 Falownik

falownik
Ext. Display 0

Zwolnienie zewnetrznego ekranu. Parametr nie daje sie aktywowac przy
aktywnym wysterowaniu DCP, poniewaz dla zewnetrznego ekranu jest
réwniez uzywany interfejs RS485 .

8.11.3.3 Konfig. ogolna

Konfig.ogolna
adapcja 0

Konfig.ogolna
EEPROM FkLog 0

- Zwolnienie automatycznego ustawienia regulatora napiecia.

- Zwolnienie zapisu krzywej jazdy podczas btedéw.
- Przy aktywnej funkcji zapisana zostanie na state ostatnia btedna jazda w
falowniku.

8.11.3.4 Przyczyna bledu

Przyczyna bledu
GS-nadzor 0

Przyczyna bledu
Vmax Sync 1700 rpm

Przyczyna bledu
Autoreset 1

Nadzér odpadniecie GS podczas jazdy.

Dodatkowy nadzor ilosci obrotéw w trybie pracy z silnikami synchronicznymi.
Parametr jest standardowo ustawiony na 150 rpm .

Zwolnienie autoresetu dla btedu(1 = trzy proby, 2 = nieskonczone préby )

9-591-130-6

strona: 100



RST

9 Ewakuacja za pomoca zasilania awaryjneqo USV

9.1 Informacje ogolne

Przy zaniku napiecia sieciowego mozna wykona¢ jazde awaryjng za pomocg falownika z zmniejszong
predkoscig. Maksymalny czas takiej jazdy jak i jej predkos¢ zalezy w pierwszym rzedzie od uzytego
UsVv.

Falowniki sg podigczone w trybie awaryjnym tak by méc stosowaé oszczedne jednofazowe, wolne od

zaktécen zasilanie elektryczne. Zasilanie jest tutaj podigczone bezposrednio do Fazy L1 i L2; odpada
tym samym ucigzliwe przetgczanie miedzy obwodem posrednim a akumulatorem.

9.2 Polaczenie

Ponizej widzimy schemat automatycznego przetaczenia na tryb USV jak i ponownego powrotu do trybu
zasilania siecig. Do nadzoru napiecia sieciowego stuzy przekaznik (czujnik) zaniku fazy Typ PTW-3uP,
ktéry moze by¢ zintegrowany z elektronikg RST.

PTW-3puP 1

L1
L2
L3

I—PTC
LG

K14
1 —
L3 —

K12 20
N N L1 |
USsv
L1 L1 12 FRC-F T K12
L3

22

Sposob dziatania:

W normalnym trybie wewnetrzny przekaznik jest podpiety do zaciskéw 11-12-14. Tym samym jest
dostepny stycznik sieciowy K14. Poniewaz styczniki K12 i K14 nie mogg by¢ rownoczesnie zwarte, sg
miedzy sobg zablokowane trzykrotnie: po pierwsze za posrednictwem wewnetrznego przetgcznika w
PTW 3uP po drugie za pomoca wzajemnego zablokowania ( zaryglowania) stycznikdéw przy pomocy
kontaktéw pomocniczych — otwierania jak i opdznienia zwarcia stycznikow ( ok. 3....5 s).

Jesli spadnie napiecie, to wewnetrzny przekaznik odpowiedzialny za nadzér faz jak i K14 przestaje
dziatac.

K12 zatgcza sie z opdznieniem i zasila falownik jedng fazg z USV poprzez fazy wejsciowe L1 iL2.
Za posrednictwem stycznika pomocniczego zamykania K12 wewnetrzne napiecie 24 V zasilajgce
falownik ( powyzszy przyktad ) jest podtgczone do zacisku 22 (Digital IN3). W ten sposéb sygnalizuje
sie falownikowi, ze aktywny jest tryb zasilania awaryjnego. Nadzér spadku napiecia jest wytgczony w
przypadku tego trybu pracy.

Po powrocie napiecia PTW 3uP ponownie przetgcza system na normalny tryb pracy: K12 odpada a
K14 zaciska sie z opdznieniem.
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Poniewaz PTW 3uP jest tak zaprogramowane, ze kompletne wytgczenie wszystkich trzech faz nie
wywotuje btedu, to wylgczenie faz L2 i L3 nie byto by zauwazone. Jezeli jednak podigczy sie tgcze "0 z
przewodnikiem neutralnym, to réwniez i ten tryb pracy bedzie brany pod uwage.

W przypadku wylgczenia L1 napiecie nie bezie dostarczane do PTW 3uP. Roéwniez w tym przypadku
przekaznik wewnetrzny wytgczy sie, lecz nie bedzie mozliwe rozpoznanie trybu pracy.

9.3 Nastawy USV

W celu sprawdzenia wymaganej wydajnosci USV nalezy najpierw ustali¢ wspétczynnik sprawnosci
silnika za pomocg danych umieszczonych na tabliczce znamionowe;j:

My = &
" \/g-UM-IM-cosgoM

UM Wspdtczynnik sprawnosci silnika

Pwm Moc znamionowa silnikéw

Uwm Napiecie znamionowe silnikéw

Im Prad znamionowy silnika

cos [] Wspdtczynnik przesuniecia faz.

Wymagang zaktadang wydajnos¢ USV dla trybu ewakuacji do najblizszego pietra z obcigzeniem
znamionowym przy predkosci znamionowej wynoszacej 5% oblicza sie nastepujgco:

Susy  ® (1’2 _lalj'PM
M

SusvZaktadana wydajnosé USV
Pm Moc silnika przy predkosci znamionowe;j i obcigzeniu znamionowym
Om  Wspotczynnik sprawnoéci silnika

Nalezy przestrzegaé nastepujacych warunkéw:

Obliczony wspoétczynnik sprawnosci silnika musi wynosi¢ przynajmniej 75%

Urzadzenie pracuje z regulacjg orientacji potozenia dlatego nie w Open-Loop-Mode.

Napiecie wyjsciowe USV wynosi, rowniez pod obcigzeniem, minimum 220V~.

Faktor Crest ( stosunek maksymalnego pradu do pradu efektywnego) USV wynosi przynajmniej

3:1 ( Uwaga: przy pradzie maksymalnym nie chodzi o efektywny prad rozruchowy lub prad

przyspieszania)

¢ Inne odbiorniki pragdu jak: sterowanie, Swiatto kabiny, oswietlenie szybu itd. nalezy dodatkowo
bra¢ pod uwage.

e Jezeli dojazd ma nie nastgpi¢ do mozliwie najblizszego przystanku, to czas USV przy petnym

obcigzeniu musi by¢ ustawiony wigkszy jak czas potrzebny do przejechania szybu z predkoscig

ewakuacyjna.
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9.4 Szczegdlne wiasciwosci falownika pracujacego w trybie ewakuacii.

Za pomocg High - Pegel (+24V) na odpowiednio skonfigurowanym wejsciu cyfrowym (zobacz punkt
8.7.4.2.5) falownik otrzymuje informacje, ze wtgczony jest tryb ewakuaciji.

Falownik posiada wyjscie cyfrowe DigOut3 ( zacisk 56), za pomocg ktérego sygnalizowany jest stan
obcigzenia po otwarciu hamulcow:

e High — Pegel (+24V): Kabina jest ciezsza od przeciwwagi. Zalecany kierunek = DOt
e Low-Pegel (0 V): Kabina jest Izejsza od przeciwwagi. Zalecany kierunek= GORA

Poprzez analize ww. danych przez sterowanie moze nastgpi¢ ewakuacja w ” tatwiejszym” do wykonania
kierunku.

W trybie ewakuacyjnym obowiagzuje:

o Nadzdr nad zanikiem napiecia obwodu posredniego jest blokowany, jezeli Digital IN3 jest aktywny.

e Przed nadaniem rozkazu jazdy tryb ewakuacyjny musi by¢ aktywowany za pomoca odpowiednio
skonfigurowanego wejscia cyfrowego.

e Maksymalna ilos$¢ obrotow ustawiana jest poprzez parametr VE (Ewakuacyjna — predkos¢ jazdy
). Przy podaniu wiekszej predkosci ilos¢ obrotéw ograniczana jest do VE.

10 Konserwacija i utrzymanie w dobrym stanie

Nowoczesne podzespoty elektroniczne sg bardzo zywotne i z natury nie zuzywajg sie mechanicznie, a
zatem normalnie nie ma potrzeby przeprowadzania zadnych szczegdlnych prac konserwacyjnych i
zwigzanych z utrzymaniem w dobrym stanie technicznym.

W ramach zwyczajowej konserwacji dzwigoéw nalezy jednak sprawdzaé poprawnosc¢ zaciskéw oraz
styki ztgczy pod katem ich wypalenia sie.

W otoczeniu brudnym i zapylonym, zwtaszcza w przypadku dzwigéw przemystowych, np.: w przemysle
chemicznym czy podobnym, nalezy w celu wyeliminowania prgdow petzajgcych i przebi¢ od czasu do
czasu przedmuchac osady kurzu na ptytkach i elementach elektrycznych.

Poza tym nalezy zadbac o to, aby Zebra elementéw chtodzgcych nie zostaty zapchane osadzajgcym
sie kurzem. W normalnych budynkach mieszkalnych i biurowych takie problemy z reguty nie wystepuja.

Przy nadajnikach impulsu nie sprzezonych lub nie wbudowanych bezposrednio lecz tgczonych z
watem silnika pasami napedowymi (najczesciej pasami zebatymi), nalezy w regularnych odstepach
czasu sprawdzac naprezenie pasow.
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11 Falownik ze zintegrowanymi stycznikami jazdy

11.10golnie

Falownik dostepny jest takze ze zintegrowanymi stycznikami jazdy. Styczniki jazdy odpowiadajg
kategorii uzytkowej AC3 i sg wyposazone w kontakty pomocnicze.

Proponuje sie system Plug&Play, w ktérym przetwornice czestotliwosci tgczy sie z uktadem
sterowania poprzez wtyczke. W ten sposéb eliminuje sie btedy w okablowania na placu budowy.
Obecnie wtyczki pasujg do wielu niemieckich producentéw uktadéw sterowania.

Cate urzgdzenie umieszczone jest w obudowie, tak iz mozna je zamocowac na Scianie poza szafo
sterowniczg. Do wielkosci budowlanej 6 w urzadzeniu zintegrowany jest opornik hamowania.

A Ostrzezenie: Ze wzgledu na wytwarzanie ciepta opornika hamowania urzgdzenie moze by¢ mocowane
jedynie na powierzchniach niepalnych (np. sciana betonowa). W celu zachowania wiasciwej

wentylacji opornika hamowania, nalezy pod i nad urzadzeniem zachowac wolng przestrzen wynoszgcag

przynajmniej 50cm.

Nad urzadzeniem / opornikiem hamowania nie mogg znajdowac sie tatwopalne materiaty!

Nieprzestrzeganie powyzszego ostrzezenia grozi POZAREM !

11.2Dane techniczne

Prady odpowiadajg prgdom urzadzenia standardowego.

Wielkosc¢ Wymiary
budowana

szerokosé wysokosc¢ maks. gtebokos¢
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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Aufgrund der Warmeentwicklung des Brems-
widerstandes darf das Gerat nur auf einer
nicht brennbaren Oberflache (z.B. Beton-
wand) montiert werden. Damit die Beliiftung
des Bremswiderstandes nicht behindert wird,
mub liber und unter dem Gerét ein Luftraum
‘'von mindestens 20cm frei gelassen werden.

Befinden sich brennbare Materialien in der
Nidhe des Gerites, so ist ein Abstand von
‘mindestens 50cm zu gewahrleisten!

400.0

Bremswiderstand

Frequenzumrichter FRC-F
/ mit Schiitzen

251.0 (FRC-F1..F4)

273.0 (FRC-F5/F6)

MaRstab 1:4
FRC-FS / BRW |DIN ISO S |
BaUQI'OBe 1---6 2768m Zchngs.-Nr.: 5-597-31
Datum Name
Alle Befestigungsbohrungen 2 11.0 zeei'rb 01.03.04 | Miiller Gesamtkonstruktion mit
Alle Abmessungen in mm Norm integriertem Bremswiderstand
technische Anderungen vorbehalten Blatt
Datei: 1
5-597-31.skd
In:z:ex Rev.| And.Nr.|Freigabe Name| 18l
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11.2.2 Mocowanie kabli

Doprowadzenie linii nastepuje przez otwor u dotu. Standardowo na dolnej czesci ptyty montazowej
urzgdzenia znajduje sie blacha do zamocowania kabla.

Blacha ta stuzy do odcigzenia ciggu kabla i dodatkowo do kontaktowania sie ostony kabli
ekranowanych. Kable mocuje sie do tej blachy w sposéb nastepujacy:

kable nie ekranowane:
e zamocowanie przy pomocy zatgczonych tgcznikéw kabli do istniejgcych otwordw po srodku
blachy.

kable ekranowane:
e zdjgc ekran kabla
o wyszukaé odpowiednie uchwyty kablowe z zatgczonych.
e zalgczone blaszane nakretki przesungé w zagdane miejsce tak, zeby gltadka powierzchnia byta
u gory.
e uchwyty zamocowac zatgczonymi sSrubami M4- do nakretek blaszanych..

Kabel nadajnika wprowadza sie pod obudowg a ekran jest uziemiany na goérze przy wtyczce.
Wskazéwka: Dopéki uzywany jest nadajnik sinusowy, ekran kabla musi by¢ takze uziemiony

przy pomocy odpowiedniej obejmy. Nie wystarcza podigczy¢ ekran tylko za pomoca
mocowania fgcza SUB-D !

11.2.3 Okablowanie

Przewod doprowadzajgcy z sieci podtacza sie do zacisku ,L71-L2-L3-PE*. W przypadku urzadzenh ze
zintegrowanymi automatami zabezpieczajgcymi trzeba przytgczy¢ przewodnik neutralny do
odpowiednio oznaczonego niebieskiego zacisku.

Przewdd opornika hamowania podigcza sie do zaciskéw ,RB“i ,+* oraz ,PE“. W przypadku urzadzenh
ze zintegrowanym opornikiem hamowania nie jest potrzebne okablowanie zewnetrzne.

Przewdd silnika podtgcza sie bezposrednio do kontaktéw stycznikéw oznaczonych symbolami ,,U-V-W*
i do zacisku PE.

Kable uktadu sterowania w przypadku urzgdzen typu Plug&Play nalezy jedynie podtgczy¢ do uktadu
sterowania.
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12 Praca falownika bez stycznikow jazdy

12.1 Informacje ogolne

Praca bez stycznikéw jazdy jest przeznaczona tylko dla falownikéw RST- serii ,,IMD*
Te muszg by¢ wyposazone w opcje ,,Bezpieczny stop“ (STO) praca bez stycznika jazdy.

Zastosowanie jest dopuszczalne dla asynchronicznych przektadni - napedéw oraz bez
przektadniowych permanentnie wzbudzanych silnikéw synchronicznych.

Dzwigi musza by¢ wykonane wedtug wytycznej dzwigowej 95/16/EG.

12.2 Zakres zastosowania

Za pomocg funkcji STO (STO — Safe Torque Off) mozna w zastosowaniu dzwigowym zrezygnowac z
tzw. stycznikéw jazdy w celu przerwania przeptywu energii pomiedzy falownikiem i jednostkg
napedowg zgodnie z wymogami EN 81-1. Funkcja ta zapobiega z duzym prawdopodobienstwem
powstawaniu niekontrolowanych obrotéw napedu w przypadku btedu.

Dzieki bezpiecznej dwukanatowej budowie tacza przy dezaktywowanych wejsciach STO zapobiega sie
niekontrolowanemu wysterowaniu elementéw tgczeniowych w przeksztattniku falownika.

Przy zastosowaniu z silnikami asynchronicznymi z powodu btednej funkcji elementéw tgczeniowych w
przeksztattniku falownika nie moze dojs¢ do momentu obrotowego i w nastepstwie do
niekontrolowanego ruchu kabiny. Przy zastosowaniu z permanentnie wzbudzanymi silnikami
synchronicznymi, w przypadku btedu (zwarcie minimum dwdch elementéw fgczeniowych) jest mozliwe
ustawienie napedu do potowy obrotu. Tg okolicznos¢ nalezy bra¢ pod uwage zaréwno przy
mechanicznej jak i elektrycznej konstrukcji dzwigu !

12.3 Wskazowki bezpieczenstwa

Planowanie, konstrukcja, instalacja oraz konserwacja elementéw od ktérych zalezy bezpieczenstwo
moze by¢ dokonywane tylko przez odpowiednio wykwalifikowany personel !

Funkcja STO nie zapewnia odigczenia potencjatu od zrodta zasilania. Przed kazdg czynnoscig
wykonywang na podzespotach elektrycznych dzwigu nalezy wytgczy¢ urzgdzenie i odczekaé wymagany
czas w celu roztadowania kondensatoréw miedzyobwodowych falownika !

Przy zastosowaniu funkcji STO bezpieczenstwo dzwigu moze by¢ tylko wtedy zapewnione, jezeli jest

ona fachowo zespolona w nadrzedny systemem nadzoru. Wymagang w tym celu analize zagrozen
przeprowadza wytgcznie przedsiebiorstwo montazowe wprowadzajgce urzgdzenie w ruch !

12.4 Sposob dziatania

Propozycje podtgczenia stuzg wyjasnieniu problematyki bezpieczenstwa i spetniajg w tej formie
wymagania bezpieczenstwa technicznego. Kazde praktyczne zastosowanie musi by¢ sprawdzone
odnos$nie przydatnosci i bezpieczehstwa technicznego.

Jak wida¢ na schematach zasadniczych, falownik z silnikiem jest sprzezony bezposrednio. Oba
przekazniki KSTO1 i KSTO2 zastepujg zazwyczaj uzywane styczniki jazdy. Wysterowanie nastepuje
poprzez nadrzedne sterowanie dzwigu. Wymagane w tym celu napiecie zostaje przechwycone na
koncu obwodu bezpieczenstwa. Réwnolegle wysterowany (elektroniczny) przekaznik KGS stuzy
zwolnieniu regulatora (GS) i zapewnia we wszystkich zatrzymaniach awaryjnych (do tego zaliczajg sie
réwniez tryb inspekcji — i doregulowania ) szybkie wytgczenie falownika. Ten przekaznik moze byé
réwniez zastgpiony przez wersje elektroniczng, ktéra zalecana jest przede wszystkim w potgczeniu z
bezprzektadniowymi permanentnie wzbudzanymi napedami synchronicznymi.
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Wymagane wedtug EN 81-1 redundancyjne wytgczenie luzownika wymaga uzycia dwoch réwnolegtych
stycznikow.

Zatgczony schemat nr 1 zapewnia podczas pracy i zatrzymania awaryjnego (przerwanie obwodu
bezpieczenstwa)

w przypadku uszkodzenia jednego ze stycznikdw luzownika (KBR1 lub KBR2) bezzwtoczne zadziatanie
mechaniczne hamulca.

Zastosowanie schematu nr 2 umozliwia przy normalnym trybie pracy przedtuzenie wytgczenia stycznika
luzownika KBR_DC. Na wskutek aktywnego w tym wypadku obwodu kompensacyjnego prostownika
hamulca moze doj$¢ do fagodnego mechanicznego zadziatania hamulca i ograniczenia gtosnosci
urzgdzenia.

W ramach analizy zagrozen nalezy okresli¢ w jakim stopniu, w sytuacji zatrzymania awaryjnego (
przerwanie obwodu bezpieczenstwa ), btgd jednego ze stycznikow hamowania (KBR1/KBR2 lub
KBR_AC/KBR_DC) wptywa na bezpieczenstwo dzwigu. Wyzej wymienione fakty nie powstajg w
zwigzku z zastosowaniem funkcji STO, lecz sg konsekwencjg ogoélnych wymagan bezpieczenstwa dla
dzwigdw.

Wysterowanie stycznikéw hamulca nastepuje w obydwéch przypadkach poprzez nadrzedne
sterowanie. Wymagane tutaj napiecie zostaje przechwycone na koncu obwodu bezpieczenstwa.
Wysterowanie obu wejs¢ STO, STO1 oraz STO2 falownika nastepuje réwniez poprzez odpowiednie
kontakty zamykajgce przekaznikéw KSTO1 oraz KSTO2. Kazdorazowo poprzez kontakt otwierajgcy
tego przekaznika jak i stycznikéw hamulca zostaje zapewniona kontrola odpadania stycznikéw przez
sterowanie.

12.5 Wymagania dotyczace instalacji /lkomponentow

W celu ustalenia izolacji z przyczyn bezpieczenstwa nalezy kierowac sie wytycznymi DIN EN 61800-5-
1 grupy zanieczyszczeh 3 i kategorii przepiec Ill.

Jezeli linia wysterowania sygnatéw STO1 i STO2 znajduje sie poza zamknieta szafg sterownicza, to
utozenie musi by¢ przeprowadzone z zabezpieczeniem (kabel ekranowany lub oddzielne utozenie w
korytkach).

Przymusowo prowadzone kontakty nie sg koniecznie wymagane dla przekaznikow KSTO1 i KSTO2,
jednak w tym przypadku kontrola stycznikéw sterowania w odniesieniu do tych przekaznikow ma tylko
charakter informacyjny.

Musi by¢ zapewnione bezpieczne rozdzielenie miedzy uzwojeniem a kontaktami.

Kontakty stycznikéw hamowania KBR1/KBR2 lub KBR_AC/KBR_DC muszg by¢ prowadzone
przymusowo. Bezpieczne rozdzielenie musi by¢ zapewnione zaréwno miedzy uzwojeniem a kontaktami
jak i miedzy samymi kontaktami.

Bezpieczne rozdzielenie wedtug DIN EN 61800-5-1 jest spetnione dla nastepujgcych wartosci:
Odstepy izolacyjne powietrzne i po izolacji pomiedzy uzwojeniem a kontaktem ewent. pomiedzy
kontaktami muszg wynosi¢ przynajmniej 5,5 mm.

Wytrzymato$¢ napieciowa pomiedzy uzwojeniem i kontaktem ewent. pomiedzy kontaktami musi
wynosi¢ przynajmniej 3000 V AC / 4240V DC .

12.6 Aktywacja funkcji STO

Funkcja STO- jest aktywowana fabrycznie na zaméwienie. Aktywacja / Deaktywacja przez klienta nie
jest przewidziana. Niedopuszczalna ingerencja po stronie klienta niesie ze sobg konsekwencje utraty
wszelkiej gwarancji oraz roszczen z tytutu odpowiedzialno$ci.
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12.7 Sprawdzenie funkcji

W celu sprawdzenia sygnatéw i funkcji odpowiedzialnych za bezpieczenstwo nalezy upewnic sie, ze w
kabinie nie znajdujg sie osoby. Nastepnie nalezy zablokowa¢ wezwania w sterowaniu dzwigu.

Ponizej opisane testy zaleca sie przeprowadzac¢ poprzez odtgczenie sygnatu STO na przekaznikach.
W przypadku odtgczenia sygnatu STO ze strony falownika nalezy koniecznie zwrdci¢ uwage, aby nie
doszto do kontaktu przewodu z falownikiem (niebezpieczenstwo zniszczenia !).

Meldunek btedu STO jest kasowany tylko poprzez wylgczenie napiecia.

12.7.1 Sprawdzenie sygnatu GS

W celu sprawdzenia sygnatu GS nalezy odpig¢ kabel na zacisku ,53“ i za pomocg sterowania dzwigu
nadac¢ rozkaz jazdy. Falownik nie moze zasili¢ silnika i hamulec podtrzymujgcy musi pozostac
zacisniety (brak ruchéw kabiny).

Teraz ponownie podpig¢ kabel do zacisku 53, nadac rozkaz i powtorzy¢ test podczas jazdy.

Natychmiast musi by¢ wywotane zatrzymanie awaryjne (unieruchomienie kabiny).
Nastepnie ponownie podtgczyé kabel do zacisku 53.

12.7.2 Sprawdzenie sygnatéw STO

W celu sprawdzenia funkcji sygnatow STO nalezy najpierw odpig¢ kabel na zacisku ,STO1“ a
nastepnie za pomocg sterowania dzwigu nadaé rozkaz jazdy. Falownik nie moze zasili¢ silnika i
hamulec podtrzymujgcy musi pozostac zacisnigty (brak ruchdw kabiny). Przekaznik meldunkowo-
zakioceniowy TU falownika odpada i na wyswietlaczu falownika zostaje wyswietlony btad ,STO-
Error®.

Nastepnie ponownie przytgczyé kabel do zacisku ,STO1“ i powtérzy¢ czynnos¢ z sygnatem ,STO2

Obie kontrole powtérzy¢ podczas jazdy. W obu przypadkach musi by¢é natychmiast wywotane

zatrzymanie awaryjne (unieruchomienie kabiny). Przekaznik meldunkowo-zaktoceniowy TU falownika
odpada i na wyswietlaczu falownika zostaje wyswietlony btad ,STO-Error®.

12.7.3 Sprawdzenie Kontroli odpadania stycznikow

W celu sprawdzenia dziatania kontroli odpadania stycznikédw nalezy odtgczy¢ kabel w odpowiednim
wejsciu sterowania dzwigu i nastepnie nada¢ wezwanie w sterowaniu. Po zakonczonej jezdzie stan ten
musi by¢ rozpoznany i wskazany przez sterowanie dzwigu. Ponowne wezwanie nie moze powodowac
kolejnej jazdy.

Po zakonczonych kontrolach jeszcze raz sprawdzi¢ okablowanie i odblokowa¢ wezwania.
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Konformitatsaussage zur Baumusterprifung
Attestation of Conformity to a Type Examination

Hiamit wird bescheinigt, dass das u.g. Produkt der Firma/
This certify that the produc! described balow from company

RST Elektronik GmbH
Tannenstrasse 11

74229 Qedheim
Deutschland

die Anforderungen der folgenden Prifgrundlage(n) erfiilt.
fuifiiis the requirements of the following test regulations.

Geprift nach EN 8§1-20:2020 5.9.2.5.4 a)
Tested in accordance with 5.9.2.2.2.3 a) 1)
5.11.1.1
EN 81-50:2020 5.15
Beschmibung des Produkles Frequenzumrichter mit sicherem abgeschalteten Moment (STO)
(Details 5. Anlage 1) zur Verwendung an Aufzugsantrieben
Descrption of product Freguency converters with safe torgue off function (8TO) for lift drives

(Details see Annex 1)

Typenbazaichnung Funktion ,Safe Torque OFF" fir Frequenzumrichter IMD-1..7, FRC-FB/FS und FRC-Q10/Q11

Type Designation mit Steuerungsplatine *S$TO" zur Verwendung als Aufzugsantrieb ohne Fahrschiitze
Function "Safe Torgue O for frequency converters IMD-1..7, FRC-FB/F3 and FRC-Q10/011 with
control board "STO" for use as an elevator drive without drive contactors

Anlage Diese Kenformitdtsaussage darf nur zusammen mit der dazugehdrigen Anlage (2 Seiten)
Annex verwendet werden.
This Certificate of Conformity is only valiid with the attached annex (2 pages)

Dieses Zertifikat bescheinigt das Ergebnis der Priifung an dem vorgestellten Priffgegenstand. Eine allgeamein gilltige Aussage
lber die Qualitit der Produkte aus der laufenden Fertigung kann hieraus nicht abgeleitet werden.

This certificate is issuved based on the examination of the product sample provided by the company mentioned above. A general
statement regarding the guality of products from seres production cannol be directly derved.

Registder-Nr. | Registered No. 44 788 16007801 Giltigkeit / Validity
Prifbercht Mr. / Test Report No. 3528 0822 von/ from 202105-26
Aktenzeichan [ File reference 8003029439 bis { urtil 2026-05-25

Essen, 2021-05-26
arifizierungsstelle Sicherheitsbauteile von Aufziigen
Cenification Body Safely components of ifts

TOV NORD CERT GmbH Langemarckstralie 20 45141 Essen www. luev-nord-cen de technology@tuev-nord.de

Bitte baachten Sie auch die umseitigen Hinwaise
Piease also pay attention to the information stated overdeal
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ANLAGE
ANNEX

Anlage 1, Seite 1 von 2
Annex 1, page 1 of 2

zur Konformitatsaussage [/ to Certificate of Conformity
Registrier-Nr. /| Registered No. 44 799 16007801

Allgemeine Angaben
General information

Typbezeichnung:
Type Description:

Verschmutzungsgrad:
Pollution dedgres:

Nennspannungen:
Nominal voltages:

Abstinde zwischen Sicherheits-
und Steverungskreisen:
Isplation between safety circults
and standard control circuiis:

Priifergabnis:
Test resull:

Siehe Seite 1 der Konformititsaussage
See page 1of the Certificate of Conformity

Siehe Seite 1 der Konformitdtsaussage
See page 1of the Certificate of Conformity

3

STO Eingangsspannung/ STO input voltage: 24 V DC

Entsprechend/according (o EN 81-1/-50/ EN 60664-1

Antriebe mit Umrichtern IMD-1..7, FRC-FB/F9 und FRC-Q10/Q11 mit Steuerungs-
platine “STO" erfiillen bei Einhaltung der in den Anwendungshinweisen genannten
Randbedingungen die Anforderungen der auf Seite 1 der Konformitdtsaussage
genannten Normen.

Drive systems using frequency converters IMD-1..7, FRC-FE/F9 and FRC-Q10/011
including control beard “STO" with safe torgue off function (STO) if applied according
to the “Conditions of application” fullii the safely requirement s of the standards
mentioned on page 1 of the Cenificate of Conformily.

Diese Konformititsaussage dient als Grundlage fir die Konformitdtserklrung
des Herstellers.

This Certificate of Conformity is a basis for the manufacturer's Declaration of Conformity.

Essen, 2021-05-26

arifizierungsstelle Sicherheitsbauteile von Aufziigen
Cenification Body Safely components of ifts

TOV NORD CERT GmbH

Langemarckstralta 20

45141 Essen www. luev-nord-cen de technology@tuev-nord.de
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ANLAGE
ANNEX

Anlage 1, Seite 2 von 2
Annex 1, page 2 of 2

Besondere Bedingungen zur
sicheren Verwendung:
Special conditions for safe use:

zur Konformitatsaussage [/ to Certificate of Conformity
Registrier-Nr. /| Registered No. 44 799 16007801

2 i : .
Die sichere Reglersperre ist durch zwei unabhiangige Schaltmittel anzusteuern. Die Zuleitung
zwischen den externen Schaltmitteln und den Eingdngen STO1 + STO2 der sicheren Regler-
sparre am Umrichter ist bei Montage aulerhalb eines Schaltschranks geschiitzt zu verlegen
um mechanische Beschidigung und Kurzschiuss zu anderen Schaltkreisen zu vermeiden.
Die Umrichter sind zum Betrieb von 3-phas. Wechselstrommotoren vorgesehen.

Gemdil EN B1-1/EN B1-20 muss die Energiezufubr zur Bremseinrichtung durch mindestens
zwei unabhangige elektrische Betriebsmittel oder einem Sicherheitsbauteil unterbrochen
waerden. Diese Anforderung ist im Rahmen der Aufzugsinstallation zu realisieren. Die Brems-
einrichtung war nicht im Priifungsumfang enthalten.

Ein Hinweis zum Anschluss der Bremse ist in der Konzeptbeschreibung enthalten. Die in
diesem Dokument enthaltene Beschreibung der Uberwachung der Betriebsmittel zum Still-
setzen des Antriebs und die Testprozedur zum Machweis der Uberwachungsfunktion sowie
die Darstellung der Einbindung des Antriebssystems in den Sicherheitskreis und die Auf-
zugssteuerung bieten eine Ldsung, die diesen Anforderungen geniigt

Conditions of application:

The safe disable signal must be switched off by means of two independent swil ching devices.

The connecting cables between the extemal switching dewices and the safe disable inputs STO1 +
STO2 of the drive must be protected o avoid mechanical damage and short cul to any other wiring
when instalied outside of a cabinet.

The dives are intended to be used with three-phase AC molors.

According to EN 81-1/EN 81-20, the energy supply to the break device has to be intermupted by at
lpast two independent electical swilching devices or by a safety component. This requirement has
to be met by the electrical installation of the ift. The brake device was not in the scope of the type
XA Ao,

A hint conceming the brake connections is given in the concept descrption document. The
description of the moniterng of the switching devices and the tes! procedurs fo check the
monitering function given in the concep! description document and the diagrams for connecting the
drive with the Iift control and with the safety chain provide a selulion that meets these reguirements.

Essen, 2021-05-26

arifizierungsstelle Sicherheitsbauteile von Aufziigen
Cenification Body Safely components of ifts

TOV NORD CERT GmbH Langemarckstralie 20 45141 Essen www. luev-nord-cen de technology@tuev-nord.de
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13

Modut USB- do diugoterminowego zapisu danych

13.1 Instalacja modutu USB

o Prosze wytgczy¢ falownik i odczekac ok. 3 minut, aby elektronika falownika byta zupetnie
pozbawiona napiecia.

¢ Nastepnie nalezy podtgczy¢ modut USB do gniazd "X _HOST1" oraz "X _HOST2" (pozycja na
dole po prawej nad gniazdami ptyt ) do Basiscontroller. Prosze zwréci¢ uwage, czy wtyczki
boczne sg poprawnie osadzone.

e Nastepnie nalezy ponownie wigczyc¢ falownik. Jak tylko modut USB zostanie wykryty, menu
rozszerzone - modut USB (zobacz nastepny punkt ) zostaje zwolniony.

13.2 USB - Menu

Prosze zmieni¢ na menu rozszerzone — modut USB- i wybraé za pomoca

13.2.1 Wywotanie / Aktywacja
rozszerzone -

USB-Modul

—————————————————————— przycisku E
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

13.2.2

Sterowanie

Komunikacja z Memory Stick jest aktywowana za pomocg przycisku E-.

Teraz modut czeka, az bedzie dostepny Memory Stick . Mozna go wsadzi¢
bez koniecznosci wylgczania urzgdzenia.

Najpierw Memory-Stick jest odczytywany i sprawdzane sg dane.

Po odczycie pokazywane jest menu gtéwne.

w menu

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

Sterowanie w menu dziata jak dotychczas. Wybdr punktu menu nastepuje
najpierw przez uzycie strzatki "€ i potwierdzenie przyciskiem" "E".
Aktywne menu pokazane jest za pomocg symbolu ">" . Za pomocg "C"-
mozna opusci¢ menu USB .
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13.2.3 Zapisywanie parametrow Menu na pamieé¢ przenosng USB

##USB-menu glowneii
>zapisac na USB
Zaladowac z USB

Prosze wybra¢ widniejgcy obok punkt menu i potwierdzi¢ przyciskiem "E".

ﬁ?ﬁzicpiiijsgr Mozna wybrac¢ z 99 wstepnie zdefiniowanych nazw plikéw. Gdy na pamieéi
s##parafilel przenosnej USB jest juz zapisany plik o danej nazwie, nie bedzie ona do
##Parafile2 wyboru na tej liscie.
##Parafile3d

Zapisac parametry . Po _dokonamu wybo_ru’ nazwy pllku za pomocg przycisku E- parametry sg
Param -> USB-Modul zapisywane na pamiec¢ przenosng USB.

(Nr)
C=przerwac

Wazne wskazowki :

e Prosze sie upewnic¢, by podczas zapisu nie byta przeprowadzona jazda !
e Podczas zapisywania pamieci przeno$nej USB nie wolno wyjmowagé, grozi to utratg danych !

13.2.4 Wczytanie parametréow falownika z USB-Stick

##USB-menu glowneii

Zapisac na USB

>zaladowac z USB

Zmazac z USB

Wybor numer pliku

>##Parafilel
##Parafile2
##Parafile3

Prosze wybra¢ widniejgcy obok punkt menu i potwierdzi¢ przyciskiem "E".

Istniejgce dane sg pokazywane na liscie.

Param ladowac .. Po dok . b lik iski E t tad
USB-Modul -> Param O dokonaniu wyboru nazwy pliku przyciskiem E- parametry sg tadowane zZ

(Nx) pamieci przeno$nej USB.
C=przerwac

Wazne wskazowki:

o Prosze zapewnié, by podczas zapisu nie byta przeprowadzona jazda !
e Podczas zapisywania pamieci przenosnej USB nie wolno jej wyjmowac , grozi to utratg
danych!
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13.3 Kasowanie parametrow falownika z pamiecéi przenosnej USB

## USB-menu glownei##
Zapisac na USB
Zaladowac z USB
>zmazac z USB

Wybor nr. pliku..
>##Parafilel
##Parafile2
##Parafile3

Param ladowac ..

USB-Modul -> Param
(Nr)

C=przerwac

Wazne wskazowki:

Prosze wybra¢ widniejgcy obok punkt menu i potwierdzi¢ przyciskiem "E".

Istniejgce dane sg pokazywane na liscie.

Po dokonaniu wyboru nazwy pliku przyciskiem E- parametry sg kasowane z
pamieci przenosnej USB.

e Prosze sie upewnic, by podczas zapisu nie byta przeprowadzona jazda !
e Podczas zapisywania pamieci przenosnej USB nie wolno wyjmowac , grozi to utratg danych !

13.4 Aktywacja zapisu krzywej jazdy na USB-Stick

## 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<

Prosze wybrac widniejgcy obok punkt menu. Wtaczenie i wytaczenie zapisu
krzywej jazdy nastepuje za pomocg przycisku "E".
Na obrazku obok zapis krzywej jazdy jest wytgczony.

Za pomoca przycisku E- prosze wtgczy¢ zapis krzywej jazdy. Teraz po kazdej
jezdzie nastepuje zapis za USB-Stick. Aby mogto powstac
przyporzadkowanie nazwa pliku odpowiada tutaj licznikowi jazd falownika.
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13.5 Meldunki btedéw modutu USB

13.5.1 Brak modutu USB !?!

Przyczyna:
Modut nie zostat wykryty ewent. nie odpowiada

Pomoc:
Prosze sprawdzi¢, czy jest poprawnie osadzony w gniezdzie.

13.5.2 Err: USB-Stick Init, Err: USB--Status, Err: USB-FP-Status

Przyczyna:
Inicjalizacja ewent. komunikacja z USB-Stick nie powiodta sie.

Pomoc:
Sprébowaé uzy¢ inny Memory-Stick

13.5.3 Err: SendParam

Przyczyna:
Btad przy przekazywaniu parametrow

Pomoc:
Sprébowaé ponownie
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14 Bledy i ostrzezenia

Wskazowka: Ponizsze zestawienie zawiera najczesciej wystepujace btedy i ostrzezenia.

14.1 Meldunki o btedach przy falowniku

14.11 Tachometr spolaryzowany
Opis:
Oznaczenie wartosci ,powinno by¢* i jest sie nie zgadzaja.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Nie zgadza sie przyporzgdkowanie pola obrotowego silnika i sladéw nadajnika inkrementalnego.
Podczas jazdy w gore kabiny na wyswietlaczu musi pojawia¢ sie dodatnia liczba obrotéw.

Slad nadajnika impulsowego A i B, zamienié lub 2 przekrecié dwie fazy silnika.

14.1.2 Brak rozruchu

Opis:

Mimo podania predkosci obrotowej ,powinno by¢* i 100 % momentu obrotowego nie rozpoznano ruchu
sjest’.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Nadajnik inkrementalny nie jest poprawnie podtgczony lub jest zepsuty. Prosze sprawdzi¢, czy przy
ruchu kabiny na wyswietlaczu pojawia sie predkosé obrotowa.

Liczba kresek nadajnika inkrementalnego jest Zle ustawiona.

Hamulec sie nie otwiera, tzn. silnik jest przecigzony.

Silnik rozwija zbyt maty moment obrotowy, poniewaz falownik nie zostat poprawnie dopasowana do
silnika.

14.1.3 Nadmierna predkos¢
Opis:
Predkosc¢ obrotowa ,jest” jest wieksza niz V4 + 20 %

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Niekontrolowane otwarcie hamulcow.

Otwarcie stycznikéw jazdy podczas jazdy.

Zepsuty tachometr lub zaktécenia elektromagnetyczne w pracy tachometru.

14.1.4 Odchylenie requlacji
Opis:
Odchylenie pomiedzy wartoscig ,powinno by¢“ a wartoscig ,jest” jest zbyt duze.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Silnik Zle dopasowany do falownika.

Silnik przecigzony.

Przetwornica za mata.

Za niskie napiecie sieciowe

Dane w urzadzeniu nalezy poréwnac z tabliczkg znamionowa.

14.1.5 Nadmierny prad
Opis:
Wartos¢ pradu przekracza maksymalny prad falownika.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Spiecie w obwodzie wyjsciowym falownika, np. przez uszkodzenia silnika lub zte okablowanie.
Sprawdzi¢ okablowanie.

Sprawdzi¢ i przemierzy¢ uzwojenia silnika.
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14.1.6 Za wysokie napiecie ZWK (obwodu posrednieqo)
Opis:
Napiecie miedzy-obwodowe ro$nie ponad dang wartosé.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Energia w trybie hamowania nie moze juz by¢ odprowadzana z obwodu posredniego. Ewentualnie Zle
jest podtaczony opornik hamowania lub tez jest zepsuty.

Podwyzszone napigcia sieciowe rezonans w potgczeniu z urzgdzeniami do kompensacji biernego
pradu.

14.1.7 Za niskie napiecie obwodu posrednieqo
Opis:
Napiecie obwodu posredniego zmniejsza sie ponizej okreslonej wartosci.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Zbyt mate napiecia sieciowe (np. praca na pradzie awaryjnym podczas przecigzenia generatora, praca
na zasilaniu budowlanym ze zbyt matym przekrojem podtgczenia.

Spadki napiecia sieciowego.

14.1.8 Adaptacja silnika

Opis:

Podczas ustawiania regulatora prgdu powstat btgd.
Przerwane potaczenie silnik-falownik.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Styczniki jazdy nie zaciggniete.
Zuzyte kontakty stycznikow jazdy.
Btad w okablowaniu.

14.1.9 Temperatura silnika
Opis:
Opo6r pomiedzy zaciskami tgczgcymi 35 i 36 jest wiekszy niz 3 kOhm, dlatego termistor zareagowat

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Silnik przegrzany
Jezeli nie jest podigczony termistor, musi by¢ wstawiony mostek pomiedzy zaciskami 35 36 .

14.1.10 _ Temperatura KK. (nadmierna temperatura radiatora)
Opis:
Temperatura radiatora wzrasta ponad warto$¢ granicznag.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Zbyt wysoka temperatura otoczenia.

Brak otworu wentylacyjnego w szafie sterowniczej.
Dobrano za maly falownik.

14.1.11 _ DCP TimeoutErr
Opis:
Brak telegramow z ukfadu sterowania.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Sprawdzi¢ czy kabel taczacy DCP nie jest Zle podtgczony lub przerwany ?
Czy sterowanie ustawione jest na poprawny tryb DCP ?
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14.1.12 DCP-ChecksumErr
Opis:
Btedne telegramy ze sterowania

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Kabel DCP skrecony i ekranowany ?
Ekran podtgczony na catej powierzchni ?

14.1.13 DCPO04 pozostata droga

Opis:

Tylko w trybie DCP04. Pozostata droga przybiera negatywne wartosci, Pozostata droga nie zmienia sie
podczas opoOznienia w ciggu 100 msec, zwieksza sie podczas rampy hamowania.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Biad przekazu w protokole DCP. Sprawdzi¢, czy tgcze DCP jest ekranowane a ekran poprawnie
potgczony z PE. Kontakt z RST.

14.1.14 Timout FastStart DCP

Opis:
Podczas sekwencji szybkiego startu w czasie 10 s nie wystepuje rozkaz jazdy

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Kontakt z RST.

14.1.15 Btad czasu pracy
Opis:
Zaprogramowany nadzér czasu pracy zgltosit sie.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Dezaktywowaé nadzér czasu pracy lub wydtuzyé czas.

14.1.16 __ Biad stycznikow

Opis:

Styczniki jazdy 0,5 sek po wytgczenia przekaznika ZS sg jeszcze zaciggniete
lub odpadty podczas jazdy.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Sprawdzi¢, czy styczniki sg pézniej niz 0, 5 sek. po wytgczeniu przekaznika ZS nadal zaciggniete.

14.1.17 __Element mocy
Opis:
Meldunek o btedzie zostat wywotany przez element mocy falownika.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Zatgczenie stycznika jazdy pod napieciem.

Silne zaki6cenia elektromagnetyczne EMV.

Defekt falownika

Sprawdzi¢ ekran i okablowanie RC stycznikow.

Sprawdzi¢, czy w poblizu falownika nie wystepuja silne zrodta zaktdceh elektromagnetycznych
(np. duze maszyny, ..).

Wymienié przetwornice.
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14.1.18 Porownanie faz

Opis:
Podczas poréwnania faz maszyny synchronicznej pojawit sie btad.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Wprowadzona liczba par biegunéw jest nieprawidtowa.

Kabel nadajnika nie jest ekranowany ewent. ekran niepoprawnie zamocowany.
Kontakt z RST.

14.1.19 Zwarcie doziemne
Opis:
Zmierzony prad zwarcia doziemnego przekracza wartos¢ dopuszczalng..

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Mocne zaki6cenia elektromagnetyczne EMV

Silnik zepsuty.

Sprawdzi¢ ostoniecie okablowanie RC stycznikow.

Sprawdzi¢, czy w poblizu falownika nie wystepujg silne zrédta zakiécen (np. duze maszyny, ..).
Przemierzy¢ silnik.

14.1.20 Przeciazenie silnika
Opis:
Catkowite graniczne obcigzenie silnika zostato przekroczone.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Btedne ustawienia parametrow.
Zepsuty nadajnik inkrementalny.
Mozliwe, ze za malty silnik.
Sprawdzi¢ parametry.

Kontakt z RST.

14.1.21 _ Amplituda sinus
Opis:
Amplituda sygnatéw sinus poza obszarem tolerancji.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Nadajnik sinus uszkodzony

Wtyczka D-SUB Zle skonfigurowana lub nie podtgczona.
Sprawdzi¢ okablowanie nadajnika sinusowego.

Kontakt z RST.

14.1.22 Amplituda CD
Opis:
Amplituda sygnatéw CD (nadajnik ERN1387) lezy poza obszarem toleranc;ji.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Nadajnik sinusowy zepsuty.

Wtyczka D-SUB Zle skonfigurowana lub nie podtgczona.
Sprawdzi¢ okablowanie nadajnika sinusowego.

Kontakt z RST.

14.1.23 Btad jazda ref.
Opis:
Jezeli w przypadku nadajnika CD po 60 s jazdy nie zostat odnotowany impuls zerowy.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Kontakt z RST.
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14.1.24 EnDat BUS OPEN, EnDat Timeout , EnDat CRC
Opis:
Btad przy inicjalizacji nadajnika warto$ci absolutnych.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Nadajnik wartosci absolutnych jest uszkodzony
Ustawiony protokét SSI.

D-SUB wtyczka Zle skonfigurowana lub nie podigczona.
Sprawdzanie okablowania nadajnika sinusowego
Kontakt z RST.

14.1.25 EnDat ALARM

Opis:
Nadajnik zgtasza Alarm-Bit. Poprawna funkcja nadajnika nie jest dalej zapewniona.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Wymienié nadajnik

14.1.26 __EnDat impulsy

Opis:

Ustawiona liczba kreskowa nadajnika jest niezgodna.
Przyczyna, wzglednie pomoc:

Skorygowac¢ parametr.

14.1.27 SSI BUS OPEN, SSI Timeout
Opis:
Btedy przy inicjalizacji nadajnika wartosci absolutnych.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Ustawiony protokét EnDat.

Nadajnik wartosci absolutnych jest uszkodzony.

D-SUB wtyczka Zle skonfigurowana lub nie podigczona.
Sprawdzanie okablowania nadajnika sinusowego.
Kontakt z RST.

14.1.28 n-Max Synchron
Opis:
Maksymalnie dopuszczalna ilo$¢ obrotéw dla napedu gearless zostata przekroczona

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Kontakt z RST.

14.1.29 _ Przeciazenie FU

Opis:

Podczas jazdy konstant falownik rozpoznat wzrost napiecia (pradu) wiekszy o 1,5 od napiecia
falownika.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Hamulec zapada podczas jazdy
Kontakt z RST.
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14.1.30 _ Timeout ZS=Imot

Opis:

Tylko w przypadku korzystania z funkgji ,Silnik pod napieciem”

Rozruch: Po podaniu sygnatu GS sterowanie nie przyjmuje przez okres 5 sekund rozkazéw jazdy.
Zatrzymywanie: Po odjeciu rozkazu jazdy sterowanie nie anuluje przez okres 5 sekund sygnatu GS.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Korekta czaséw w sterowaniu.

14.1.31 __SSC-Error
Opis:
Wewnetrzny btad falownika

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Wytgczyé i po 30 sec ponownie wigczy¢ falownik. Jezeli btgd sie powtdrzy piyta 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, wzglednie pomoc:
Aktywowac automatyczny pomiar parametréw silnika.

14.1.33 Za wysokie napiecie. sie¢, za niskie napiecie. sie¢, pole wirujace sie¢
Opis:
Nadzér faz (jezeli istnieje) zadziatat w falowniku.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Kontakt z RST

14.1.34 Timeout luzownik start

Opis:

Jezeli aktywna jest kontrola hamowania i w ciggu 5 sekund po zatgczeniu przekaznika ZB nie
nadszedt meldunek zwrotny o otwarciu hamulca.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Kontrola hamulca, kontrola okablowania.

14.1.35 BRW _za wysoka temperatura
Opis:
Poprzez wejscie cyfrowe 2 stwierdzono, ze zatgczyt sie termistor na oporniku hamowania.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Przemierzyc wejscie cyfrowe 2.

14.1.36 __BRW_Current
Opis:
Podczas postoju opornik hamowania dokonat pomiaru pradu.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Btad urzgdzenia.
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14.1.37 __Zanik sygnalu GS podczas jazdy
Opis:
Podczas jazdy zanikt sygnat GS. Sygnat GS nie jest nadzorowany, przy VO, VN oraz V1.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Przerwany obwod bezpieczenstwa, wytgczenie awaryjne przez sterowanie.

14.1.38 _EEPROM
Opis:
Btad wewnetrznego modutu pamieci

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Wymieni¢ ptyte.

14.1.39 Timeout BremseStart

Opis:

Po rozpoczeciu jazdy brak informacji zwrotnej "hamulec otwarty" na wejsciach cyfrowych, mimo , ze
jest aktywna funkcja ,Nadzér otwarcia hamulca przy starcie®.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Sprawdzenie okablowania ewent. deaktywacja funkcji nadzoru (zobacz 8.7.4.2).

14.1.40 Odpadniecie STO podczas jazdy

Opis:
W trybie pracy falownika bez stycznika jazdy sygnaty zwalniajgce STO- odpadty podczas jazdy.
Przyczyna, wzglednie pomoc:

Krétkie przerwanie obwodu bezpieczenstwa, kontrola okablowania.

14.1.41 STO-Logik

Opis:

W trybie pracy falownika bez stycznika jazdy zadziatat nadzér STO-nadzor-logik. Sygnaty STO1 oraz
STO2 majg rézne stopnie.

Przyczyna, wzglednie pomoc:

Kontrola okablowania.

14.1.42 Brake-On EN81

Opis:
Zadziatat nadzor kontaktow hamulcow. Jeden z sygnalow zostat podany przed rozpoczeciem jazdy lub
brak jednego z sygnalow po rozpoczeciu jazdy.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Sprawdz okablownaie i mikroprzetgczniki hamulca.

14.1.43 Brake-Off EN81

Opis:
Zadziatat nadzor kontaktow hamulcow. Wejscia nie zmienity napieca na 0V po zakonczeniu jazdy.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Sprawdz okablownaie i mikroprzetgczniki hamulca.
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14.1.44 DirChangeCounterMax

Opis:
Zostata osiggnieta maksymalna liczba zmian kierunku jazd.

Przyczyna, wzglednie pomoc:
Nalezy zmieni¢ liny.

14.2 Ostrzezenia przy falowniku

14.2.1 Temperatura radiatora
Temperatura elementu chtodzgcego przekroczyta granice.

14.2.2 Dane silnika o.k. ?

Podczas ustawiania parametréw danych o urzgdzeniu nie uwzgledniono poslizgu. Ewentualnie
ustawiona zostata synchroniczna liczba obrotéw (np. 1500) zamiast predkosci obrotowej znamionowe;j
(np. 1450) (patrz 7.3.1.3)

14.2.3 Brak sygnatu referencyjnego
Jazda bezposrednia z sygnatem referencyjnym: W dopuszczalnym czasie nie zostat rozpoznany zaden
sygnat referencyjny.

14.2.4 Biad pomiaru obciazenia.

Kalibracja analogowego pomiaru obcigzenia: Napiecie wyjsciowe jednostki mierzagcej obcigzenie przy
kabinie zatadowanej nie jest wystarczajgco wyzsze od tego przy pustej kabinie. Tym samym nie jest
mozliwa poprawna kalibracja.

14.2.5 Brak 5V 15V 24V
Brakuje wewnetrznego napiecia. Kontrolowac bezpiecznik, ewentualnie zewnetrzne zwarcie.

14.2.6 DCP- Polaczenie
Brakuje potgczenie DCP z sterowaniem ew. przerwane.

14.2.7 DCP04 Software
Rozpoznano nie pasujgce dane(pozycja lub pozostata droga negatywna, brak odpowiedniego profilu
jazdy dla wybranej drogi. Moze wystgpi¢ podczas zatrzymania awaryjnego i moze by¢ zignorowany.

14.2.8 Rozkazy jazdy !?

Podczas wprowadzania fazy (maszyna synchroniczna) rozkazy jazdy zostaty anulowane
przedwczesnie, tak ze pomiar nie zostat zakonczony.

14.2.9 Czasy kontrolne !?

Podczas zatrzymywania sterowanie odcina sygnat GS, zanim falownik wytgczy stopieh koncowy
(element mocy). Nalezy zwiekszy¢ czasy odpadania stycznikow w sterowaniu.

14.2.10 EEP-zabezpieczenie zapisu
Podjeto probe zmiany parametru, mimo ze pamie¢ byta zabezpieczong przed zapisem.

14.2.11 EEP-RAM dostep

Préba zmiany parametru bez zdefiniowanego zrddta wprowadzenia.

14.2.12 EEPROM-btad

Bfad podczas zapisu parametrow.

14.2.13 __Konfig Device
Parametry nie pasujg do hardware urzadzenia.
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14.2.14 Wartosci pomiaru
Przy poréwnaniu faz powstaty nieprawdopodobne wyniki. Ponownie przeprowadzi¢ proces.

14.2.15 MAXWARTOSC PARA
W generowaniu wartosci "powinno by¢” zostaty ograniczone rézne wielkosci. Przewaznie
spowodowane poprzez niezdefiniowane sekwencje rozkazow jazdy.

14.2.16 Brak sygnatu STO
Zwolnienie regulatora GS zostato nadane, jednak brak sygnatéw STO, wiec jazda nie jest mozliwa.

14.2.17 DirChangeCounterKrit
Pozostalo jeszcze 100000 zmian kierunku jazdy do zmiany lin.

strona: 128

9-591-130-6



RST

15 Ustawienia fabryczne, przeqlad parametrow

Parametry ustawiane Tekst Zakres Ustawienia Uwagi
wyswietlacza wartosci podstawowe.
Predkosci
Jazda pelzajgca VO 0,2 -630 150 U/min Do wyboru w mm/sec
Inspekcja V1 1-1500 300 U/min Do wyboru w mm/sec
1. Predkos$¢ posrednia. V2 1-2700 1000 U/min Do wyboru w mm/sec
2. Predkos¢ posrednia. 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
Nadzér dojazdu EQ 0-2700 300 U/min Do wyboru w mm/sec
Nadzér hamowania BU 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 stycznikéw jazdy pAS] 100 - 5000 300 msec
Czas zamkniecia hamulca ZB_zu (zam) -1000 - 1000 200 msec
Czas otwarcia hamulca ZB_auf(otw) 0-300 100 msec
Regulator
Regulator liczby obrotow n_P 4 -1000 40
Regulator liczby obrotéw n_| 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_| 1—-8000 100
Granica reg. zatrzymania GA 0 - 3000 50 U/min
Wysterowanie wstepne MV 0-500 100
momentu obrotowego
Dane urzgdzenia
asynchroniczny
Silnik-prgd znamionowy I_MOT 2-200 Pradf;zsvr:iilt:gowy Tabliczka znamionowa silnika
Silnik- napiecie znamionowe U_MOT 127 - 700 400 V Tabliczka znamionowa silnika
Silnik-obroty znamionowe n_MOT 50 - 3000 1350 U/min Tabliczka znamionowa silnika
Silnik- czestotliwos¢ f_MOT 20 - 100 50 Hz Tabliczka znamionowa silnika
zZnamionowa
cos (phi) cos(phi) 30-99 80 Tabliczka znamionowa silnika
Liczba kreskowa nadajnika Nadajnik 500 - 4096 1024 Nadajnik prostokatny
Typ nadajnika Typ nadajnika TTL TTL/HTL/Sinus
Dane urzadzenia
synchroniczny
Silnik-prgd znamionowy I_MOT 2-200 Pradf;zsvr:iilt:gowy Tabliczka znamionowa silnika
Silnik-liczba par biegunéw Pary biegunéw 1-100 2 Tabliczka znamionowa silnika
Liczba kreskowa nadajnika Nadajnik 500 - 4096 1024 Nadajnik sinusowy
Typ nadajnika Sinus EnDat / Sinus SSI/ CD
Przesunigcie katowe wirnika RhoOffset -8192 - 8192 0 Pomiar automatyczny
Przetozenie napedu Przet.naped 1-10000 1 Realne przetozenie*100
Srednica kota ciernego D-Kolo cierne. 1-1000 1 mm
Zawieszenie Zawieszenie 0-5 0
Open-Loop 3
Napiecie startowe U_Start 0-32000 4000 Automatyczne rozpoznanie
Opor silnika R1_Motor 700 Automatyczne rozpoznanie
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obcigzenia

DCPO04
Przebieg dojazdu Stop z VO 0-1 0
Rozszerzone menu
Rozszerzona krzywa jazdy
Czas przysp. rozruchowego AR 0 - 3000 500 msec
Typ przysp. rozruchowego AR_TYP 0-1 1 Standard: dynamiczy
(statyczny, dynamiczny )

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

Korekta ostrotuku SC 0-1000 500

Zaokraglenie korekty ostrotuku R_SC 0 - 1000 1000
Czas ramp przy przej$ciach T V4->Vz 0-5000 0 Przejscia V4 <-> V3 oder V2
predkosci
Czas rozpedu do predkosci . V3 HL_V3 0 - 10000 0 do wyboru w mm
Czas rozpedu do predkosci. V2 HL_V2 0 - 10000 0 do wyboru w mm
Rampa hamowania z predkosci. B_V3 0 - 10000 0 do wyboru w mm
Rampa hamowania z predkosci. B_V2 0 - 10000 0 Do wyboru w mm
V2
Czas rozpedu do predkosci .V31 HL V31 0 — 10000 0 do wyboru w mm
Czas rozpedu do predkosci .V32 HL_V32 0 — 10000 0 do wyboru w mm
Rampa hamowania z predkosci B_V31 0 - 10000 0 do wyboru w mm
V31
Rampa hamowania z predkosci. B_V32 0 - 10000 0 do wyboru w mm
V32
Droga poréwnawcza S-Ref 0-500 0 mm Korekta pozycji przy dojezdzie
bezposrednim
Rozszerzony regulator
Regulator potozenia LR 0-300 20% Wzmocnienie regulator potozenia
Czas odczytu TA 1000 - 10000 5000 usec
Maksymalny prad silnika IMAX_MOT 100 - 300 195 %
P-wzmocnienie regulator prad. Strom_P 1-1000 15
I-wzmocnienie regulatora prad Strom_| 1-32767 4000
Wygtadzenie moementu Igsoll_T1 0-5 0
obrotowego
Woysterowanie wstepne LV 100 - 900 500
obcigzenia
Czestotliwos$¢ zatgczenia f PWM 4-15 10
Wejscia - / wyjscia
Wejscie nadajnika T-1 0-10 0 Wygtadzenie ilo$¢ obr.-wartosé
Jest”
Wejscie nadajnika Kieruneksinn 0-5 0 Standard: norma
Funkcja wejscie cyfrowe 1 Digin1 0-1 0 Reset btedéw/Nadzor
stycznikdw/HamulecStart
Funkcja wejscie cyfrowe 2 Digin2 0-1 0 Reset btedéw/Nadzor
stycznikdw/HamulecStart
Kodowanie rozkazy jazdy Rozkazy jazdy 0-1 0 Roéwnolegty/Binarny
Konfiguracja sygnatéw kierunku tylko RO 0-1 0 RO lub RO+RU
Wyjscia ZS=ImotOn 0-1 0 Sygnat silnik pod napieciem
Nadzory
Nadzor czasu biegu Czas biegu 0-600 0 sec Tylko dla stycznikéw
Nadzér stycznikow Nadzor 0-1 0 Nadzér odpadniecia stycznikow
stycznikow.
Kontrola hamulca przy starcie Hamulec Start 0-1 0
Termistor silnika PTC Motor 0-1 0
Funkcje dodatkowe
Moment zrywu dla préby V1Max Zryw 0-1 0 Mozliwy tylko przy V1
chwytaczy
Test potgczenie silnika Test silnika 0-1 1 zwolni¢ test
DCP szybki start Szybki start 0- 1 0
Analogowy pomiar obcigzenia
Punkt pracy petna IgObcigzenie 0-100 Pomiar automatyczny
Punkt pracy pusta IgPusta 0-100 Pomiar automatyczny
Enable wysterowanie wstepne Enable 0-1 0 Zwolnienie za pomoca 1
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