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INSTRUKCJA UZYTKOWNIKA

Edycja 2

UWAGI:

1. Przed rozpoczeciem uzytkowania softstartera ASTAT Plus nalezy szczegétowo
zapoznac sie z niniejszg instrukcja. Instrukcje nalezy przechowywaé w bezpiecznym
miejscu dla pozniejszego wykorzystania.

2. UpewniC sie, czy instrukcja zostata dostarczona uzytkownikowi kohcowemu.

3. Oznakowanie CE.
Przy stosowaniu softstartera ASTAT Plus w krajach Unii Europejskiej wymagana jest
zgodnosé z dyrektywg EMC. Wykonanie ASTAT Plus jest zgodne z normami
podstawowymi EN 50081-2 i EN 50082-2.

4. Jednym z elementdw polityki GE jest ciagty rozwéj. Zastrzegamy sobie prawo do
dokonywania zmian konstrukcyjnych wyrobu lub jego elementéw strukturalnych bez
uprzedniego powiadomienia.

GE imagination at work



ASTAT Plus

Ostrzezenia:

—_

. Przed instalowaniem i serwisowaniem odtaczy¢ napiecie zasilania.
. Nawet gdy softstarter jest wytgczony, w obwodzie silnika obecne jest

niebezpieczne napiecie. Zaleca sie zastosowanie stycznika odcinajgcego
odtaczajgcego obwdd, gdy sterowanie silnika jest w pozycji ,WYLACZONY”.

. Zespot moze zawierac¢ jeden lub kilka obwodéw pod napieciem. Przed

serwisowaniem lub instalowaniem odtgczy¢ zaréwno napigcie zasilania, jak i
obwody sterowania.

. Lagodne zatrzymanie nie moze by¢ wykorzystane jako zatrzymanie awaryjne /

bezpieczenstwa.

. Tryb zatrzymania powinien by¢ tak nastawiony, aby spetnial wymagania

odnosnie do bezpieczenhstwa obstugi.

. Dla spetnienia wymagan przepiséw kanadyjskich ( Canadian Electrical Code,

Part 1) nalezy zapewni¢ dodatkowe zabezpieczenie nadpradowe dla silnika.
Astat Plus zapewnia inny rodzaj zabezpieczenia silnika.

Uwagi:

1.

Wyspecyfikowane bezpieczniki pétprzewodnikowe moga nie zapewniac
wystarczajgcej ochrony przytacza. Patrz: lokalnie obowigzujgce przepisy
elektryczne.

. Nastawienia zabezpieczen termicznych powinny by¢ odpowiednio dobrane dla

zastosowanego silnika.

. Niska predkosc¢ obrotowa zmienia charakterystyke termiczng silnika z powodu

pogorszonego chtodzenia. Przy pracy w tym zakresie obrotéw zwréci¢ uwage
na nagrzewanie silnika.

. Hamowanie pradem statym (DC) - prad hamowania moze takze przegrzewac

silnik. Nalezy wybra¢ najmniejszy prad hamowania i czas.

. Hamowanie DC wymaga dodatkowego wtgczenia wyjscia przekaznikowego 3

w obwdd sterowania silnika. Patrz: schemat na stronie A-12.

. Nienormalne czasy rozruchu - ponad 30s lub powtarzajgce sie czesto operacje

przyspieszania / opdzniania, niska predkos$¢ i hamowanie impulsowe DC
moga spowodowacé uszkodzenie silnika. Skontaktowaé sie z wytworca silnika
w celu wlasciwego doboru silnika.

. Jezeli w okresie pomiedzy rozruchami zaniknie napiecie sterowania,

zabezpieczenie przecigzeniowe zostanie zresetowane do warunkow
»Zimnego startu”.
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1.1 Poréwnanie systemoéw rozruchu

Jest wiele aplikacji wymagajacych tagodnego
rozruchu i ograniczenia uderzen prgdowych, w
ktérych bezposredni rozruch silnika klatkowego
jest niemozliwy.

Tradycyjnie w takich przypadkach wykorzystuje
sie inne metody rozruchu z ograniczeniem
napiecia stojana. Najbardziej znane metody to:
rozruch ,gwiazda - tréjkat”, autotransformator
rozruchowy, oporniki rozruchowe w stojanie lub
wykorzystanie silnika o uzwojeniach sekcyj -
nych.

Kazda z metod rozruchu przy obnizonym napie
- ciu powoduje ograniczenie pradu a w konsek -
wencji ograniczenie momentu rozruchowego
ale zawsze wystepujg uderzenia przy przejsciu
z jednego stanu do drugiego, mogace spowo -
dowac uszkodzenia napedzanej maszyny. Dla
umozliwienia zanalizowania wtasnosci ofero -
wanych przez kazda z tych metod rozruchu, w
zamieszczonej ponizej tabeli podano indywi -
dualne dane charakterystyczne i ich poréwna -
nie z systemem ASTAT.

Ogodlnie nalezy zauwazy¢, ze obnizenie
napiecia powoduje zmniejszenie momentu
rozruchowego w kwadracie w stosunku do
pradu w fazach silnika ( nie w linii zasilajgcej ) a
obroty sg zmniejszane proporcjonalnie do
zmiany napiecia. Mozna stad wywnioskowac,
ze kazdy rozruch ze zmniejszeniem napiecia
powoduje

zmniejszenie momentu w proporcji kwadratowej w
stosunku do pradu w fazach silnika.

Z tego punktu widzenia tagodny rozruch, tak jak i
inne metody ze zmniejszeniem napiegcia,
powoduje zmniejszenie momentu wg dobranych
parametréw. Korzyscig jest oczywiscie mozliwo$¢
realizacji rozruchu wedtug zadanej rampy
czasowej, dopasowanej do wymagan napedzanej
maszyny.

Z tabeli porbwnawczej mozna tatwo zauwazyc, ze
maksymalny moment rozruchowy uzyskiwany przy
tagodnym rozruchu stanowi 90% momentu
uzyskiwanego przy rozruchu bezposrednim.

Pamietajac, ze moment rozruchu bezposredniego
stanowi 1,5 do 2,4 x moment nominalny silnika,
mozna stwierdzi¢, ze moment przy tagodnym
rozruchu jest nadal wyzszy, niz nominalny
moment max. silnika.

Jako zasade ogdlng mozna przyjaé, ze
zastosowanie softstartera pozwala na dokonanie
rozruchu napedéw pracujgcych dotychczas w
systemach konwencjonalnych z podanymi
powyzej korzysciami a przede wszystkim z
mozliwoscig dobrania wielkosci momentu i
wartosci przecigzen pradowych do charakterystyki
maszyny, w ktoérej stwierdzono niemozliwos¢ lub
trudnos¢ dobrania stopni rozruchowych w
systemach konwencjonalnych.

Konwencjonalne uktady rozruchowe
Parametr Rozruch | Autotrans - Oporniki Uzwojenia | Gwiazda - Softstarter
bezposr. formator rozruch. sekcyjne tréjkat
% pradu bezposr. 100% 30, 40 lub 58 - 70% 65% 33% Zal. od nasta -
rozruchu ( w linii ) 64% wienia, max. 90%
% momentu bezp. 100% 30,40 lub 33 -49% 48% 33% Zal. od nasta -
rozruchu 64% wienia, max. 90%
Stopnie rozruchowe 1 4,3 lub 2 3lub2 2 2 Ciagty
(1) ( bezstopn.)
Liczba potaczen 3 3 3 6 6 3
silnika
Przecigzenie linii 5xIn 1.5, 2.1 1lub 3-3.5x1In 3.25x1In 1.65 xIn | Zal. od nastawie -
( przyblizone. ) 3.2xIn nia, max. 4-7 x In
Przerwa na prze - Brak Brak Brak Brak Tak Brak
taczenie / rozruch

(1) ,Stopnie” oznaczajg nagte zmiany predkosci w czasie od spoczynku do osiggniecia predkosci nominalne;j.

1.2 Korzysci z zastosowania ASTAT Plus
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@. Zwiekszenie efektywnosci i pewnosci
przy zastosowaniu softstartera

Rozruch i zatrzymanie silnika bez skokéw i przerw
wydtuza zywotnos¢ elementdéw mechanicznych
napedzanej maszyny i znacznie zmniejsza napre -
zenia w elementach transmisyjnych i sprzegtach. W
konsekwencji zwieksza sie czas pomiedzy przeglg -
dami i zywotnos¢ maszyny.

@ Polepszenie charakterystyk
przyspieszania / zwalniania

Zdolnos$¢ do rozruchu z uzyciem rampy napieciowej
lub alternatywnie z ograniczeniem pradu umozliwia
dopasowanie sie do charakterystyki obcigzenia.
Mozliwy jest wybor startu impulsowego w przypadku
duzych obcigzen tarciem statycznym. Zatrzymanie
moze byé dokonywane jako inercyjne, z rampa
zatrzymania a takze z korzystnym energetycznie
hamowaniem prgdem statym (DC), doprowadzonym
do uzwojen stojana. Jest wiec wiele sposobow
uzyskania optymalnego zwalniania.

@ Ochrona silnika

Softstarter zabezpiecza silnik przed przecigzeniami
oraz przed niekorzystnymi warunkami pracy, jak np.
wypadnieciem fazy zasilania lub sterowania,
zablokowaniem wirnika, zwarciem tyrystora itp.

i1y Technologia cyfrowa
@ gia cyfrow

System sterowania jest oparty o wysoko wyspe -
cjalizowany mikroprocesor, w ktérym sygnaty sg
opracowywane cyfrowo z uniknieciem strat i bez
koniecznosci nastawiania wystepujacej w uktadach
analogowych, przy zachowaniu wysokiej precyzji i
szybkosci reakciji. Ptytki drukowane sg obsadzane w
technice montazu powierzchniowego SMD, co
zwieksza pewnos$c¢ dziatania urzadzenia.

(5} Wysoki poziom odpornosci na
zaktocenia

Rozwigzanie urzadzenia $cisle uwzglednia warunki
panujace w liniach zasilajgcych, ktére przenosza
kazdego dnia wiele zaktécen. Sygnaly sterujace sg
optycznie izolowane od obwodéw wykonawczych a
dodatkowo zastosowano wiele innych stopni
zabezpieczen dajgcych odpornosé na zakiocenia
zewnetrzne i ich wptywy.

@ tatwosc¢ aplikowania i nastawiania
Urzadzenie mozna stosowaé w wielu réznych
aplikacjach. Nastawianie jest bardzo fatwe a

zréznicowane opcje pozwalajg na spetnienie
wymagan aplikacji w kazdym przypadku.

2. Typy i moce

(73 Latwe diagnozowanie dzigki petnemu
monitorowaniu

Kody sygnalizacyjne wyswietlane na wyswietlaczu
alfanumerycznym powodujg, ze warunki pracy
urzgdzenia sg w kazdej chwili znane a w przypadku
naruszenia warunkow bezpieczenstwa zapewniona jest
szybka diagnostyka.

.@ Sterowanie pompami

ASTAT Plus zawiera w sobie zaawansowana funkcje,
ktéra pozwala na bardziej efektywne sterowanie
pompami, niz przy zwyktym, tagodnym rozruchu /
zatrzymaniu a przez to unikniecie uderzen hydrau -
licznych i strat w rurociggach. Metoda ta redukuje
predkos¢ obrotowg silnikéw na bazie parametréw
wewnetrznych oraz napiecia wyjsciowego, w zamknietej
petli regulacji.
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'kE/ Funkcje zaawansowane

ASTAT Plus zawiera zaawansowane funkcje, jak liniowa
rampa przyspieszania, praca impulsowa ,w przod /

w tyl”, programowalne wejscia / wyjscia, potgczenie

z komputerem poprzez port RS232 - wszystkie jako
standard.

Wiasnosci te pozwalajg na wigczenie softstartu do sieci
sterowania rozproszonego w procesach sterowanych
automatycznie - tgcznie z innymi softstarterami,
regulatorami programowalnymi, przetwornicami itp.

A-5

)




ASTAT Plus

2.1 Dane wg IEC (1)

Rozruch ciezki Rozruch lekki
Prad |220/ |380/ |440V (480/ |Prad |220/ |380/ |440V |480/ Typ Waga
znam. | 240V | 415V 500V Jznam. 240V |415V 500V kg

(2) A |kKW(4) | kW(4) | kW) |kw@) |(3) A |kW(5) kW (5) | kW(5) | kW(5)

Chtodzenie z konwekcja naturalna - IP20

14 3 55 7,5 - 17 4 7,5 7,5 - QC1FDP 4,3
3 55 7,5 7,5 4 7,5 7,5 11 QC2FDP 4,3
17 4 7,5 7,5 - 21 55 11 11 - QC1GDP [4,3
4 7,5 7,5 11 55 11 11 13 QC2GDP [4,3
22 55 11 11 - 27 7,5 13 15 - QC1HDP (4,6
55 11 11 15 7,5 13 15 15 QC2HDP (4,6
32 7,5 15 185 |- 38 10 18,5 |22 - QC1IDP 4,6
7,5 15 18,5 |22 10 18,5 |22 25 QC2IDP 4,6
Chtodzenie wymuszone wentylatorem - IPO0
48 13 22 22 - 58 15 25 30 - QC1JDP (12,5
13 22 22 30 15 25 30 37 QC2JDP (12,5
63 15 30 37 - 75 22 37 45 - QC1KDP (12,5
15 30 37 37 22 37 45 45 QC2KDP (12,5
72 20 37 37 - 86 25 45 50 - QC1LDP (17,0
20 37 37 45 25 45 50 50 QC2LDP (17,0
105 |30 55 55 - 126 |37 63 75 - QC1MDP [17,0
30 55 55 75 37 63 75 80 QC2MDP |17,0
156 |40 75 90 - 187 |55 90 110 |- QC1INDP (45,0
40 75 90 110 55 90 110 132 ] QC2NDP |45,0
240 |63 110 132 |- 288 |80 150 165 |- QC1QDP [45,0
63 110 132 160 80 150 165 (200 JQC2QDP |45,0
315 |90 160 [200 |- 378 110  |200 |220 |- QC1RDP | 55,0
90 160 [200 |220 110 |200 220 [250 |JQC2RDP |55,0
370 110  |200 |220 |- 444 132|220 250 |- QC1SDP |55,0
110  |200 [220 |250 132|220 250 [315 |JQC2SDP |55,0
475 150 250 250 |- 570 160 [300 |355 |- QC1TDP_ 80,0
150 250 250 [335 160 |[300 |355 [400 |JQC2TDP 80,0
610 [200 [315 |400 |- 732 |220 [400 450 |- QC1UDP_|105,0
200 |315 400 |400 220 |400 [450 |500 |JQC2UDP |105,0
850 [250 450 |530 |- 1020 |300 |560 |600 |- QC1VDP |120,0
250 450 |530 |600 300 |560 |600 |750 JQC2VvDP |120,0
1075 [355 |600 |600 |- 1290 |395 |715 |750 |- QC1XDP |150,0
355 600 600 |750 395 |715 |750 850 |JQC2XDP |150,0

(1) Prady znam. w A dla temperatury otoczenia do 40°C i wysoko$ci do 1000m n.p.m.

Zmniejszy¢ prad wyjsciowy o 1,5% na kazdy 1°C ponad 40°C.

Zmniejszy¢ prad wyjsciowy o 1% na kazde 100m ponad 1000m n.p.m.

Dane dla rozruchu ciezkiego, dozwolone sg zabezpieczenia klasy 10 i 20 wg IEC.

Dane dla rozruchu lekkiego, dozwolone jest zabezpieczenia klasy 10 wg IEC.

Max. zalecana moc silnika dla zabezp. klasy 20 wg IEC. Ustawi¢ odpowiednio parametry ASTAT ,N” i ,0".
Max. zalecana moc silnika dla zabezp. klasy 10 wg IEC. Ustawi¢ odpowiednio parametry ASTAT ,N” i ,0".

GICCS

2.2 Dane wg UL
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ASTAT Plus

Rozruch ciezki Rozruch lekki
Prad Max. 200V 230V 460V 200V 230V 460V Typ Waga
znam.| prad HP HP HP HP HP HP kg
A rozr. A
Chiodzenie z konwekcja naturalna - IP20
14 70 3 3 - 3 3 - QC1FDP |43
- - 7,5 - - 7,5 QC2FDP 4,3
17 85 3 3 - 3 3 - QC1GDP |43
- - 10 - - 10 QC2GDP |4,3
22 110 5 7,5 - 5 7,5 - QC1HDP |4,6
- - 15 - - 15 QC2HDP |4,6
34 170 7,5 7,5 - 10 10 - QC1IDP |46
- - 20 - - 25 QC2IDP 4,6
Chiodzenie wymuszone wentylatorem - IP00
48 240 10 15 - 15 15 - QC1JDP 12,5
- - 30 - - 30 QC2JDP |12,5
63 315 15 20 - 20 20 - QC1KDP |12,5
- - 40 - - 40 QC2KDP |12,5
72 360 20 20 - 20 25 - QC1LDP |17,0
- - 40 - - 50 QC2LDP |17,0
105 525 30 30 - 30 30 - QC1MDP |17,0
- - 60 - - 75 QC2MDP |17,0
156 780 40 50 - 50 60 - QC1NDP (45,0
- - 100 - - 125 QC2NDP 45,0
240 1200 60 75 - 75 75 - QC1QDP [45,0
- - 150 - - 200 QC2QDP [45,0
315 1575 75 100 - 100 125 - QC1RDP |55,0
- - 200 - - 250 QC2RDP |55,0
370 1850 100 125 - 125 150 - QC1SDP |55,0
- - 250 - - 300 QC2SDP |55,0
500 2500 150 150 - 150 200 - QC1TDP 80,0
- - 350 - - 400 QC2TDP 80,0
630 3150 200 200 - 200 250 - QC1UDP |105,0
- - 400 - - 500 QC2UDP |105,0
850 | 4250 250 300 - 300 350 - QC1VDP |120,0
- - 600 - - 700 QC2vDP |120,0
2.3 Charakterystyki termiczne
A-7




ASTAT Plus

ASTAT Plus pozwala na zastosowanie zabezpieczen silnika zgodnych z IEC Klasa 10 lub 20 i NEMA
10, 20 lub 30 - ktére sg swobodnie wybieralne w parametrze ,O” - overload - (przecigzenie).

IEC Klasa 10 IEC Klasa 20
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3. Dane techniczne
3.1 Dane ogdlne
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Napiecie zasilania

Uktady 3-fazowe AC

Do 440V, +10%, -15% dla serii ASTAT Plus QC1xDP
Do 500V, +10%, -15% dla serii ASTAT Plus QC2xDP

Czestotliwos¢

50 /60 Hz

Zakres pracy: 45- 65 Hz

Dane systemu

System sterowania

System mikroprocesorowy. Rampa rozruchowa ze stopniowym

sterowania wzrostem napiecia i ograniczeniem pradu
Napiecie poczatkowe |30 -95% Un
( podstawa )
Moment poczatkowy 10 - 90% Mrozr. bezpo$redniego
Rozruch udarowy 95% Un (90% Mrozr. bezposredniego) ust. w zakresie 0 -999ms
Prad silnika (Im) 0,4 - 1,2 Ir ( Prad znamionowy ASTAT )
Ograniczenie pradu 1-7xIn
Czas rampy rozruchu | 1-99 s ( Typy: rampa standardowa lub liniowa )
Oszczednos¢ energii | Redukcja nap. wyjsciowego w zaleznosci od wspétczynnika
mocy
Wymuszenie State napiecie wyjsciowe, réwne napieciu zasilania
Obejscie Bezposrednie sterowanie stycznikiem obejsciowym
Czas rampy 1-120s (1 -99 wrampie wtornej ) ustawialne niezaleznie od
zatrzymania czasu rampy przyspieszania ( Typy: rampa standardowa,
sterowanie pompami, liniowa rampa zatrzymania )
Hamowanie DC O0m-99s;05-25In
Mata predkos¢ Moment biegu ,w przéd”: 7% lub 14% predk. nominalnej,
moment biegu odwrotnego: 20% predk. nominainej
Ponowne 0 - 4 préby, czas powtarzania: 1-99 s
uruchomienie
Monitorowanie Prad silnika, napiecie zasilania, moc, wspétczynnik mocy i uptyw
czasu.
Dziatanie Sterowanie zewn. Start - Stop
Faza przyspieszania Regulowany czas
Faza ciagta Oszczedzanie energii lub wymuszenie ciggte
Faza zatrzymywania Odciecie zasilania, rampa zatrzymania, hamowanie DC,
sterowanie pompami
Wejscia / Wejscia 4 wej. cyfrowe optoizolowane: 2 state dla rozkazéw Start / Stop,
wyjscia 2 programowalne (13, 14 );
1 analogowe 0-5VDC dla sprzezenia zwr. z tachogeneratora
Wyjscia 3 programowalne przekazniki (1r, 2r, 3r),

1 analogowe 0-10VDC dla pomiaru pradu.

Zabezpiecze -
nia

Ograniczenie pradu

Nastawialne 1 -7 x In

Przecigzenie

IEC klasa 10, 20; NEMA klasa 10, 30 i 30 - wybieralne.

Czas schtadzania po
zadziataniu zabezp.

300 s

Zanik fazy na wejsciu

Zadziatanie po 3 s.

Zwarcie tyrystora

Zadziatanie po 200 ms.

Przegrzanie radiatora

Zadziatanie po 200 ms.

Termistor silnika

Zadziatanie po 200 ms, jesli impedancja termistora > wartosci
odpowiedzi

Zanik fazy na wyjsciu

Zadziatanie po 3 s.

Utkniecie wirnika

Zadziatanie po 200 ms

Bfad czest. zasilania

Brak startu przy f<48Hz lub f>62 Hz

Zab. nadpragdowe

Zadziatanie przy 100 - 150% In, czas nastawialny: 0 - 99 s

Zab. podpradowe

Zadziatanie przy 0 - 99% In, czas nastawialny: 0 -99 s

Zab. nadnapieciowe

Zadziatanie przy 100 - 130% Un, czas nastawialny: 0 - 99 s

Zab. podnapieciowe

Zadziatanie przy 0 - 50% Un, czas nastawialny: 0-99 s

Btad CPU

Zadziatanie po 60 ms

Pamie¢ btedéw

4 ostatnie btedy

Czas wolnego startu

2s x ta (ta = czas rampy przyspieszania )

Czas matej predkosci

120 s
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Warunki
srodowiskowe

Temperatura

0do+55°C
(Zmniejszy¢ prad wyjsciowy o 1,5% na kazdy 1°C ponad 45°C.)

Wilgotno$¢ wzgledna

95 - bez kondensacji

Max. wysokos$é n.p.m.

3000 m
(Zmniejszy¢ prad wyj. o 1,0% na kazdy 100 m ponad 1000 m)

Pozycja montazu

Pionowa

Stopien ochrony

IPOO ( UL - otwarta )

Normy

CE, cUL, UL

CE zgodnie z IEC947-4-2; UL, cUL - zgodnie z UL508

Emisje przewodzone i

Zgodnie z IEC947-4-2, klasa A

promieniowane

Wytadowania

elektrostatyczne

Zgodnie z IEC 1000-4-2, poziom 3

Zakiécenia

radioelektryczne

Zgodnie z IEC 1000-4-6, poziom 3 i IEC 1000-4-3, poziom 3

Odpornos¢ na

wytadowania szybkie

Zgodnie z IEC 1000-4-4, poziom 3

Odpornosc¢ na
przepiecia

Zgodnie z IEC 1000-4-5, poziom 3

3.2 Dane listwy zaciskowej wejs¢ / wyjs¢ (1/0)

Zaciski wej. / wyj. zasilania

Zacisk Funkcja Opis
1L1, 3L2, 5L3 | Zaciski zasilania 3 - faz. nap. zasilajace o wartosci odpow. dla typu ASTAT Plus
2T1,4T2,6T3 | Wyjscie do silnika | Zaciski do podtaczenia silnika 3-fazowego
A1, A2, B1, B2 | Napigcie zasilajace | 110/120V AC, +10%, -15%: 22072400 AC, +10%, -15%:
softstarter
| ||
atfaz] Joi]e= B ERERE
Wejscia cyfrowe
Zacisk Funkcja Opis
57 Potencjat wspdlny | Wspdlny zacisk dla wszystkich obwodow wejs¢ cyfrowych.
dla wejs¢ cyfr.
Rozkaz pracy. Sygnat moze by¢ doprowadzony z beznapieciowego
1 Praca (RUN) przycisku NO do zaciskow 1 57.
Rozkaz STOP. Sygnat moze by¢ doprowadzony z beznapieciowego
przycisku NC do zaciskéw 2 i 57.
2 Stop Uwaga: Rozkaz Praca / Stop moze byc¢ zrealizowany poprzez
zmostkowanie zaciskéw 1-57 i podigczenie beznapigciowego przycisku
NO do zaciskéw 2 i 57.
Te dwa wejscia sg programowalne. Moga by¢ skojarzone z n/w
3 Wej. progr. 13 funkcjami wewnetrznymi:
-Soft stop -Hamowanie DC -Rampa liniowa
4 Wej. progr. 14 -Sterow. pompami -Niska predko$¢ -Wybor 2 ramp

-Start udarowy -Niska predk. odwr.

-Wymuszenie -Ster. lok. / zdalne
Sygnat rozkazu powinien pochodzi¢ z beznap. styku NC, podtaczonego
do zaciskow 3-57 lub 4-57. Poprzez przetgczanie styku w stan ZAL/WYL
mozliwe jest aktywowanie / dezaktywowanie funkgiji.

-Obejscie
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Wejscia cyfrowe

Zacisk Funkcja Opis
11,12, 14 Przekaznik Zestyki beznapieciowe: 11-12 = NC, 11-14 = NO. Przekaznik ten moze
programowalny 1r | by¢ skojarzony z wieloma wewnetrznymi funkcjami wyjsciowymi (strona
A-12). Domysinie skojarzony jest z funkcjg pracy RUN.
23,24 Przekaznik Zestyk beznapieciowy 23-24 = NO. Przekaznik ten moze by¢ skojarzony
programowalny 2r | z wieloma wewnetrznymi funkcjami wyjsciowymi (strona A-12).
Domyslinie skojarzony jest z funkcjg konca rampy EOR.
33,34 Przekaznik Zestyk beznapieciowy 33-34 = NO. Przekaznik ten moze by¢ skojarzony
programowalny 3r | z wieloma wewnetrznymi funkcjami wyjsciowymi (strona A-12).
Domyslinie skojarzony jest z funkcjg hamowania DC (DCBR).
Wartosci wspolne dla wszystkich zestykow przekaznikéow:
Max. napiecie pracy: 380VAC(B300UL)
Prad termiczny: 8A
Zastosowanie AC-15: 220V / 3A, 380V / 1A
Zastosowanie DC-15: Max. 30V / 3,5A
Wejscia / wyjscia analogowe
Zacisk Funkcja Opis
8 Wspdlny potencjat | Wspdlny potencjat wej./ wyj. analogow. (COM) dla zacisku wej. nr 7 i
wej./ wyj. analog. wyj. nr9
7 Wejscie analog. Wejscie analogowe 0-5V dla sprzezenia zwrotnego od predkosci.
sprz. zwrotnego z | Sygnat pochodzi z tachogeneratora DC sprzezonego z silnikiem. To
tachogen. (TG) sprzezenie zwrotne jest wymagane przy funkcji rampy liniowe;j.
9 Wyjscie analogowe | Wyjscie 0-10VDC dla pomiaru pradu. Prad Ir odpowiada 2VDC.
dla pom. pradu Obcigzenie = 10kQ.
Zaciski termistoréw silnika
Zacisk Funkcja Opis
56 Wejscie z Wejscie przeznaczone do podtaczenia termistora silnika o opornosci
termistora silnika zadziatania 2.8 - 3.2 kQ i opornosci resetu 0.75 - 1 kQ. Jesli termistor
nie jest uzywany, zaciski te nalezy zmostkowac.
Komunikacja cyfrowa
Zacisk Funkcja Opis
SG, TD,RD COM, TXD, RXD Port RS232C 3-przewodowy, pétdupleksowy. Max. dtugos¢ kabla 3m.

Transmisja asynchroniczna 9600 Bd, 1 bit startu, 8 bitdw danych, 2 bity
stopu, brak parzystosci. Mozna wybraé protokét ASCII lub Modbus RTU
z klawiatury ( Patrz: Zat. 6.2). Profibus DP i DeviceNet - jako opcje dod.

3.3 Oprzewodowanie wejs¢ / wyjs¢.

A-11
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Uktad zaciskéw i konfiguracje oprzewodowania ASTAT Plus pokazano na schemacie ponizej:
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Zalecenia odnosnie do oprzewodowania napie¢ zasilania podano w rozdziale 5.

Wejscia programowalne 13, 14 domysinie nie sg skojarzone z zadng funkcja. Przed ich zastosowaniem
prosimy sprawdzi¢ informacje na stronie A-15.

Programowalne wyjscia przekaznikowe sg skojarzone domysinie z n/w funkcjami:
e Przekaznik 1r:  Praca (RUN)
»  Przekaznik 2r:  Koniec rampy (EOR)
e Przekaznik 3r: Hamowanie DC ( DCBR)

Wazne: Uzywac tylko stykow beznapigciowych !

3.4 Tryby pracy

D

A-12
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Rozruch i zatrzymanie:

Rampa inicjacyjna 1 5 cykli czestotliwosci zasilania
Napiecie poczatkowe ( podstawa) |[1a |30-90% Un ( nastawialne )
Start udarowy 2 95% Un ( wigczane w parametrze Pxxx = ON)
Rampa przyspieszania (t ramp ) 3 1-99 s ( nastawialne ). Mozliwa rampa podwdjna i liniowa ( ze
sprz. zwrotnym z tachogeneratora )
3a Szybki wzrost napigcia wyjsciowego, gdy silnik uzyska
predko$¢ znamionowg
Ograniczenie pradu 4 1-71n
Stan pracy ciagtej 5 Napiecie nominalne ( wymuszenie )
5a | Prad nominalny
6 Oszczedzanie energii ( wigczane w par. Fxxx = OFF )
Hamowanie (Wszystkie wybieralne) |7 Odciecie zasilania silnika ( zatrzymanie inercyjne ).
Sxxx = OFF, Cxxx = OFF
8 Rampa zatrzymania 1-120 s ( nastawialne ). Druga rampa
1-99s
Dostepne sg tryby rampy hamowania jak nizej:
¢ Soft Stop - Sxxx = ON
e  Ster. pompami - Sxxx = ON, Cxxx = ON
¢« Rampa liniowa zatrzymywania ( potrzebny
tachogenerator )
8a Ewolucja pradu przy rampie zatrzymania
9 Hamowanie DC 0 - 99 s ( nastawialne ).

Wiaczenie w Bxxx = ON

Rozruch z rampa napiecia

Rozruch z ograniczeniem pradu

Wymuszenie

' .
U/ Un L?}

&

Wymuszenia

Oszczednodé energif

Oszczednosc energii

(™

Pobudzanie i rampa liniowa:
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Liniowa rampa przyspieszaniai|1 1a |Nastawialny czas rampy ( par. Dxxx = ON )
zatrzymania

Niska mata predkos¢ (7%) 2 3 Wiaczanie w param. Jxxx = ON, wybor w jxxx = LO lub HI
Wysoka mata predkosé (14%)

Mata predkosé odwrotna 3a Wigczanie w param. Jxxx = ON, rxxx = ON

Mata predkosé (7 lub 14%) 4 Wiaczanie w param. Jxxx = ON

Rampa przyspieszania 5 Nastawialny czas rampy

Soft Stop ( rampa zatrzymania ) | 6 Nastawialny czas rampy

Mata predkosé (7 lub 14%) 7 Wiaczanie w param. Jxxx = ON

Hamowanie DC 8 Regulowany prad i czas.

Wigczanie w param. Bxxx = ON, wybdr w bxxx i Ixxx

Rampa liniowa ze sprzezeniem zwr. (TG)

Mata predkosé¢ - wykres podstawowy

N/ Ny
an7 f' '5 \'.
-:I?[I-\ @ f

Mata predkos¢ - wykres peiny

N MA

Laciski

Twaria | I

4.5
Lragiaita

Dwaria
1- &
Dwanie

FTwarie

2.587
Ohwanie

Programowalne wejscia oraz funkcje
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Funkcje softstartera ASTAT Plus, jak np. tagodny stop, start udarowy i inne moga by¢ wtaczane i wytgczane
poprzez nastawienie ON lub OFF w odpowiednich, dedykowanych im parametrach, z wykorzystaniem mozliwosci
zapewnianych przez klawiature. Wiele z tych funkcji moze byé wiaczanych i wytaczanych zdalnie, jak rowniez
poprzez programowalne wejscia I3 i 14 (listwa: zaciski 3-57 i 4-57).

| Funkcja | [ Param. | [ Nastawa | | Uwagi

Soft stop - | Sxxx

Ster. pompami - | Cxxx

Start udarowy o | Pxxx _ OFF | Funkcja ciagle wylaczona

Wymuszenie o | Fxxx

Obejscie o | Zxxx _ ON | Funkcja ciagle wigczona

Hamowanie DC - | Bxxx -

Rampa liniowa - | Dxxx _ 3 | Status funkcji zalezy od stanu wejscia 13
Pobudzenie (mata predk.) o | JIxxx

Praca odwrotna o | rxxx _ la | Status funkcji zalezy od stanu wejscia 14
Drugi silnik o | Axxx

Zdalne sterow. o | Xxxx

W ASTAT Plus mozna z klawiatury, jak i poprzez wejscia 13, 14 wtaczy¢ wiecej, niz jedng funkcje. Jednak po ich
réwnoczesnym wigczeniu, przy zatrzymywaniu silnika niektére z nich moga nie dziata¢ w sposdb oczekiwany.
Priorytety dziatania funkcji pokazano w ponizszej tabeli:

Dziatanie

Zatrzym. przy rampie liniowej

b Zatrzym. przy hamowaniu DC po zak. soft stopu

Zatrzym. przy sterowaniu pompami

Warunki

Hamowanie DC (B =0ON) a
Rampa liniowa (S,D = ON)
Soft stop (S=0N) c
Ster. pompami (S,C =0N) a

~| Z =
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Programowalne wyjscia przekaznikowe
ASTAT Plus posiada trzy programowalne przekazniki: 1r, 2r i 3r ( zestyki beznapieciowe). Zaciski ASTAT a to:

11-12-14, 23-24 i 33-34. Przekazniki te mozna skojarzy¢ z n/w funkcjami:

| Nrprzek. | | Par. | Warto$é | | Uwagi

22 | , | Koniec rampy EOR | Det. konca rampy - tylko z przek. 2r.
21| . | Hamowanie DC Rozkaz ham. DC - tylko z przek. 3r

Przek. 1r - | 1rxx 22 | ., |Btad FAULT Det. btedu dziatania ASTAT Plus
23 | ., | Zab. podnap. Det. spadku nap. ponizej granicy ust. w UVxx

Przek. 2r - |2rxx | 5 |24 | o | Zab. nadnap. Det. wzrostu nap. ponad granice ust. w OVxx
25| _, | Praca RUN Det. stanu pracy RUN

Przek. 3r - | 3rxx 26 | . | Pobudzenie JOG Det. pobudzenia impulsowego JOG ( mata predk.)
27 | o | Zab. podprad. Det. spadku pradu ponizej gran. ust. w UCxx
28 | o | Zab. nadprad. Det. wzrostu pradu ponad gran. ust. w OCxx
29| Wytacza funkcje przekaznika
30| - Do przysztego zastosowania

4. Programowanie

A-15
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4.1 Opis klawiatury i wyswietlacza

o "y
L e e e
Pty Ty oy
®~d—"ﬂ""”ﬁ.":.-.-'t-."i_.-'
@O— ==
LY r
Crv 'T * |

Wyswietlacz @ podaje wartosci monitorowania, statusu, nastawione wartosci parametrow i

komunikaty btedow.
Struktura wysw. F |V |V |V ] Kod stat. F [V ]|V |V ]|Kod btedu F [ V|V |V | Kod funkcji *
O|N Wiaczenie E |0 |10 | Czestotl. poza zakr. M| x | x | x | Prad silnika
S|T|O|P|Stop E|O0 |11 |Zab. przecigzen. v | x | x | x | Wersja softw.
L | O] C | K| Zdalny stop E |0 |1 |3 | Utrata sychronizmu
P|lU|L | S| Start udarowy E|O |14 | Tyrystorfaza U .
o Rkl R|A [M][P[Rampa przys. E|0 1[5 | Tyrystor fazaV P | F[x | x [ Wsp. mocy
rTp— FlU|L [L | Wymuszenie E [0 |16 | Tyrystor faza W
FarFr 7] S |A |V | E | Oszcz. energii E |0 |1 |7 | Przegrzanie radiatora .
& I“I ™ S|O|F | T | Soft stop E |0 |1 |8 | Termistor silnika L [ x [ x |x | Ogran. pradu
e P|U|M]|P | Ster. pompami E|0 |19 |Brakfazy U T | x | x | x | Moment start.
:F:."".'.:"'.'."'r.' D|C |B |K]|Hamow. DC E|{0]|2 |0 |Brakfazy V a | x | x [ x | Rampa przys.
| [N|C |H|Pobudz./m.pr. E|[0]|2 |1 |Brakfazy W d | x | x | x | Rampa zatrz.
T |A | C | H|Rampa liniowa E |0 |2 |2 | Utknigcie wirnika S | x | x | x | Wyb. softstopu
E |0 |2 |3 | Blad wewnetrzny
E |0 |2 |5 | Dlugi czas startu .
E |0 |2 |6 | Dt czas mat. predk. L | K|x | x | Blokada dost.
E |0 [2 |7 | Blokada dostepu
E |0 |2 |8 | Nap. za niskie .
E |0 [2 |9 | Nap. za wysokie * - Sa to przyktady. Szcze -
= [0 {301 Za maly ra o 2
E |0 |3 |1 |Zaduzy prad o aor A Aoa
E|0 |3 2] llos¢ prob przekroczona 4.5 - sl AZ1, 4.6 -str. A23

Klawiatura @ Pozwala na nastawianie parametrow i funkciji.

Wyboér ]E Przeszukiwanie / wybor
Wybdr kodu parametru lub funkcji dla Przeszukiwanie w do6t / zmniejszanie
wys$wietlania i modyfikacji. ' warto$ci parametru.
g
Przeszukiwanie / wybér |:| ENTER / zachowaj
Przeszukiwanie w gore, zwiekszanie Wprowadza wartos¢ param. do pamieci,
wartosci parametru. aktualizuje wartos¢ wybranego
t - parametru wartoscig wyswietlana.
4.2 Konfiguracja blokoéw parametréow
A-16
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Wybor trybu pracy

. s . . Paramesry 8 ALL
ASTAT Plus posiada duzg ilo$¢ parametréw, ktére sa manitar T === ==== =2
podzielone na 4 bloki: monitorowania, kalibracji,
podstawowe i zaawansowane. Parametry z tych grup s & CAL 1
moga by¢ wyséwietlane lub omijane - zgodnie z - i:'m:ﬂ" -
wyborem dokonanym w parametrze G. Parametry |
monitorowania sg zawsze wyswietlane, niezaleznie +
od wybranego trybu pracy. =
Nastawianie parametru G: L. - Psﬂm —]
Gxxx Wybrane par. monitorowania sg zawsze T
wyswietlane.
GCAL Wyswietlane sg parametry kalibracji. G ADV Fm:
GBAS Wyswietlane sg parametry podstaw. — “mﬁmm —]
GADV Wyswietlane sg parametry zaawans. T
GALL Wyswietlane sg wszystkie parametry. |

Przeszukiwanie i nastawianie parametréow

.

t lub + . Przyciski

O

ASTAT Plus wyswietla parametry sekwencyjnie, po nacisnieciu =+ a nastepnie:
te naciskaé powtarzalnie, az do wyswietlenia zagdanego parametru.

Istnieje szybki sposdb wybrania parametru G: Nalezy jednoczes$nie nacisng¢ =+ i
symbol parametru Gxxx.
0 O

Po wyswietleniu parametru G wybra¢ jego wartos¢ naciskajac * lub + . Wyswietlacz pokaze
sekwencyjnie: GBAS, GCAL, GADV i GALL. Wybrang, wskazang opcje zatwierdzi¢ poprzez

= .Pokaze sie

nacisniecie - .

Wartosci sktadowane w pamieci tymczasowej sg tracone w przypadku zaniku zasilania, o ile nie
zostaly zapisane w pamieci E2PROM za pomocg parametru W. Dodatkowe zalecenia - str. 4-4.
Opisana modyfikacja parametru G stanowi przyktad. W taki sam sposéb mozna modyfikowac
wszystkie inne parametry ASTAT Plus.

Uktad parametrow
Parsmeary
monEsreaeania

Wiakitanis wtarmityeenn: O, STOR LOCK, PULS

! [patrz: war, &6
[ ¢ ]
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O @

Parametry Parametry
podstawowe zaawansowane
Jednostka  Zakres dJednostka  Zakres
Cgran. pradu —_— Y 100-700 LK Blokada — min 0045
Momentrozruch. _ o 010-000 | R | ©Odczyt E2PROM —_— ON, OFF
Czas rampy pr2ysp. —p sek (1.9 | Q@ | Mastawy fabryczne — ON, OFF
Czas rampy zwaln. g ms 01-120 Powtérzenie —pil. prith 000-004
Start udarowy —» sek  000-999 Czas powtarzania — sek 001-099
Czas hamowania DC —p sek  (00-099 uv ::m-g Zla-hre%p' u —_ % 00-50
Prad hamowania DC ——pw o 050-250 I_UI\‘_I IZM.'JkaI -Zral?ew'a —» sek 00-99
Przetacznik soft-5top OFF, ON, 13, 14 I_OIV_I Pré.g Zla-hrez-p' —_ % 00-30
Przel. ster. pompami . OFF, ON, 13, 14 |_olv_| Zw'.okal .Zral?' g —w sek 0099
i ool 5 e e o
T e Rartorr S S
Eﬂ jlwzat::;y::mej pempewe] o 00-05 Zabezpieczenie —_ 0050
nadpradowe
Przel. startu udarowego  —m OFF, ON, I3, 14 ﬁ‘;‘;‘:}':;;:;:;"ﬂ —> ek 0098
Przefacznik wymuszenia —m OFF ON, I3, 14 Wtdrna rampa przysp.  —m 52k 01-99
2 Przel. obejécia > CFEONBM Wtérna rampa zwaln. —_— Sek 01-99
| B | Przel hamowania DC —» OFF,ON, 13,14 Weorny moment rozruch. == % 10-90
PON, PI3, P4 D | Przeltachogeneratora —pm ON, OFF, I3, 14
Przel. matej predkosci —_— OFF. 13,14
| j | Mata predkodé: wys. INiska s LO, HI
| r | Matapredk. odwrotha = OFF, ON, 13, 14
| A | Przel. dwéch silnikéw — OFF, ON, 13, 14
Zdalne sterowanie — OFF, ON, 13, 14
XP Wybér prot. komunikacji = 00-02
Ea Adres stacji — 001-247
1r Przekaznik wyj. 1r — 22-30
Przekaznik wyj. 2r — 20,22-30
PrzekazZnik wyj. 3r J—— 21,22-30

4.3 Blok parametrow monitorowania
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Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Jedn. Opis
domn.
_ O N _  Status ON ON - Urzadzenie wigczone do zasilania
STOP - Stop
LOCK - Zablokowanie - sterowanie z portu szer.
PULS - Start udarowy ( impulsowy )
RAMP - Rampa przyspieszania
FULL - Wymuszenie - petne przewodzenie
SAVE - Oszczedzanie energii
SOFT - Soft stop ( tagodny stop )
PUMP - Sterowanie pompami
DCBK - Hamowanie pradem statym DC
INCH - Pobudzanie / mata predkos¢
TACH - Rampa liniowa ( sprz. zwr. z tachogen.)
M x x x Prad silnika 000-999 A Wyswietla prad silnika w A
1,0-9,9 kA Prady wieksze od 999A sg wysw. w kA
% Jesli param. UFxx nie jest skalibrowany,
prad jest wskazywany w %N
v x X x Wersja softw. - - xxx = Numer wersji
V x x x Nap. zasilania - V Wyswietla nap. zasilania w V
P F x x Wsp. mocy 00-99 % Wyswietla wsp. mocy w linii zasilajacej
W X X X Moc w linii zas. - kW Wyswietla moc w linii zasilajacej
E x x x Uplyw czasu - godz. Wysw. czas pracy urz. w godz. ( x 1000 )
e x x x Buforbledow e0xx- - Zachowuje zapisy ostatnich 4 btedéw:
e3xx e0xx - Zapis najmtodszy
e3xx - Zapis najstarszy
xX - Kod btedu
K x x x Hasto K000 000-999 - =69 Zezwala na zapis do E2PROM
=10 Wiacza blokade
=20 Wylgcza blokade
W x x x Zapisdo WOFF ON, OFF - Zachowuje konfig. parametréw do
EEPROM pamieci EEPROM. Nadpisuje poprzednie
wartosci
G x x x Wyborwysw. GBAS CAL,BAS, - CAL: Wyswietla param. kalibracji
parametrow ADV, ALL BAS: Wyswietla param. podstawowe

ADV: Wyswietla parametry zaawans.
ALL: Wyswietla wszystkie parametry

Uwaga: Parametry bloku monitorowania
sg zawsze wyswietlane.

4.4 Parametry bloku kalibracji -CAL-
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Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Jedn. Opis
domn.
U x x x Ust. napiecia U400 100-500 V Napigcie nom. zasilania w zakresie 100-
zasilania 500V, nastawianie wartosci nominalnej
t x x x Kalibracja t400 000-600 Vv Nastawienie tego parametru poprawia
napiecia doktadno$¢ monitorowania napiecia dla

zabezpieczen. Spr. procedure kalibr. (1)

U F _ x Symbol ramki UF_O F,G,H,I,J, - Oznaczenie ramki w typie zespotu.
K,L,M,N, Ustawienie 0 wytacza kalibracje
QR,..X

m x x x Kalibr. pradu mO000 000-1000 A Nastawienie tego parametru poprawia

doktadno$¢ monitorowania pradu dla
zabezpieczen. Spr. procedure kalibr. (2)

N x x x Pradznam. sil. N100 040-120 % 100 x wspotcz. (| siln. / | urzadz.). Gdy
parametr ten jest ust. na wart. wyzsza,
niz 105%, charakterystyka przecigzenia
jest automatycznie ustawiana na klase
10 (C1) lub NEMA 20 (N2)

o0 X X Xx Zab. przeciaz. oC2_ OFF, N1, - Wybér jednej z charakterystyk zabezp.
N2, N3, przecigzeniowego:
C1,C2 OFF: Wytgczone ( zab. zewn. )
N1: NEMA 10
N2: NEMA 20
N3: NEMA 30

C1: IEC klasa 10
C2: IEC klasa 20

t x x x Krotnosé 100 100-130 % Wprowadza krotno$¢ pradu rozruchow.
pradu rozr. silnika

(1) Procedura kalibracji napiecia:
Po zainstalowaniu urzadzenia lub po wymianie ptyty gtéwnej doktadnos$¢ pomiaru napiecia moze by¢ rzedu
10%. Aby polepszy¢ doktadno$¢ pomiaru do ok. 3%, nalezy postapic jak nizej:

1. Wtaczy¢ ASTAT Plus i zmierzyé napiecie RMS na fazach 1L1, 3L2, 5L3 za pomocg doktadnego
woltomierza.

2. Wybra¢ parametr txxx, wstawi¢ warto$¢ napiecia zmierzonego i zatwierdzi¢ naciskajac 0. Nie ma potrzeby
wpisywania do EEPROM-u. ASTAT wykona to automatycznie.

3. Po skalibrowaniu ASTAT operacja ta nie musi by¢ ponownie wykonywana. Nalezy jednak pamieta¢, ze
parametr txxx pokaze ostatnio wprowadzong warto$¢, ktéra moze sie rézni¢ od aktualnie zmierzone;.

(2) Procedura kalibracji pradu:
Po zainstalowaniu urzadzenia lub po wymianie ptyty gtéwnej doktadnos¢ pomiaru pradu moze by¢ rzedu
10%. Aby polepszy¢ doktadno$¢ pomiaru do ok. 3%, nalezy postapi¢ jak nizej:

1. Wybraé parametr UF_x i wprowadzi¢ prawidtowy symbol ramki ASTAT (F, G, H ...)

2. Uruchomi¢ silnik i zmierzy¢ prad doktadnym amperomierzem. Pomiar wykona¢ po catkowitym zakonczeniu
rozruchu i ustabilizowaniu obrotéw silnika.

3. Wybra¢ parametr mxxx, wstawi¢ zmierzong wartos$¢ pradu i zatwierdzi¢ naciskajac O. Nie ma potrzeby
wpisywania do EEPROM-u. ASTAT wykona to automatycznie. Uwaga: Wprowadzi¢ rzeczywisty prad
zmierzony - nie wprowadza¢ pradu znamionowego z tabliczki silnika !

4. Po skalibrowaniu ASTAT, operacja ta nie musi by¢ ponownie wykonywana. Nalezy jednak pamietac, ze
parametr mxxx pokaze ostatnio wprowadzong wartos¢, ktéra moze sie rézni¢ od aktualnie zmierzone;.
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4.5 Blok parametréw podstawowych -BAS-

4.5.1. Funkcje podstawowe

Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Jedn. Opis
domn.
L x x x Ogran. pradu L350 100-700 % Ustala ograniczenie pradu urzgdzenia.
Ustala max. prad silnika, jesli prawidtowo
dobrano parametr N.
Max. zakres jest automatycznie
wyliczany przez urzadzenie ze wzoru:
Max=450 / N x 100 Max. wartos¢ = 700.
N jest wspotczynnikiem (I siln. / | urzadz.)
wyliczanym w param. Nxxx.
T _ x x Momentrozr. t 20 10-90 % Ustala poczgtkowe napiecie na silniku.
a _ x x Czasrampy a_20 01-99 sek Ustala czas rampy napiecia dla
przyspieszania przyspieszania. Czas przysp. silnika
zalezy od obcigzenia.
d x x x Czasrampy d020 001-120 sek Ustala czas rampy napiecia dla
zatrzymania zatrzymywania. Czas zwalniania silnika
zalezy od obcigzenia. Wiaczony tylko,
gdy param. Pxxx = ON.
p x x x Start udarowy p000 000-999 ms W nastawionym czasie , podczas
rozruchu dostarcza sie 95% petnego
napiecia do silnika. Funkcja uzyteczna w
przypadku duzych obcigzen ciernych.
Wiaczony tylko, gdy param. Pxxx = ON.
b _ x x Czas b_00 00-99 sek Czas hamowania DC. Wtaczony tylko,
hamowania DC gdy param. Bxxx = ON.
I x x x Prad 1050 050-250 % Prad hamowania DC. Wiaczony tylko,

hamowania DC

gdy param. Bxxx = ON.

4.5.2 Programowalne funkcje podstawowe
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Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Opis

domn.

S x x Wybér soft SOFF OFF, ON, I3, 14 Wiacza i wytgcza wszystkie funkcje
stopu tagodnego zatrzymania.

C x x Wybér sterow. COFF OFF, ON, I3, 14 Wigcza funkcje ster. pompami. Uzyteczna
pompami dla wyeliminowania uderzenh hydraulicz -

nych. Nalezy takze wiaczy¢ parametr Sxxx.
Gdy C = ON, parametry p, b il sa
wytgczone.

S T x Wyb. krzywej STO00 00-03 Wybodr réznych algorytméw sterowania w
pompowej przy fazie startu. 00 = rampa napieciowa przysp.,
starcie (*) 01-03 = rézne algorytmy pompowe.

S P x Wyb. krzywej SP02 00-05 Wybér réznych algorytméw sterowania w
pompowej przy fazie zatrzym. 00 = rampa napieciowa
zatrzymaniu (*) zatrzym., 01-05 = r6zne algorytmy

pompowe.

P x x Wybér rodz. POFF OFF, ON, I3, 14 Wiacza i wytgcza funkcje startu udarowego.
startu Jesli funkcja ster. pompami jest wtaczona,
udarowego funkcje startu udarowego i hamowania DC

sg wewnetrznie wylgczone.

F x x Wybér FOFF OFF, ON, I3, 14 Po wtaczeniu tej funkcji urzadzenie
wymuszenia dostarcza do silnika napiecie o statej

wartosci wytwarzajac najmniejszy poziom
zaktécen harmonicznych. Prosimy
zauwazyc, ze wtedy funkcja oszczedzania
energii jest wytagczona.

z X X Wybér obejscia  zOFF OFF, ON, I3, 14 Funkcja ta steruje zewnetrznym stycznikiem
obejsciowym, znacznie zmniejszajgcym
straty cieplne i eliminujgcym zaktécenia
harmoniczne. Po wigczeniu tej funkcji przek.
2r zostaje automatycznie przyporzadkowany
do tej funkcji i nalezy wtasnie z niego
skorzystac.

B x x Wyboér BOFF OFF, ON, 13, |14 Wiacza / wytgcza funkcje hamowania DC.

hamowania DC PON, PI3, Pl4 Po wybraniu funkcji B przek. 3r automa -

tycznie zostaje przyporzadkowany do tej
funkcji i nalezy wtasnie z niego skorzystac.
Po wybraniu jednej z nastaw PON, PI3, PI4
funkcja hamowania DC jest aktywowana na
krotko przed rozruchem silnika. Jest to
bardzo uzyteczne przy napedzaniu
wentylatoréw, ktére bez zasilania moga sie
obracaé w kierunku przeciwnym.

(*)- Krzywa 0 (STO00 oraz SP00): Standardowa rampa napieciowa przyspieszania i zatrzymania.

Krzywa 1 (STO01 oraz SP01):  Algorytm pompowy, oparty na ocenie wsp. mocy PF z dtugim okresem
prébkowania.

Krzywa 2 (ST02 oraz SP02):  Algorytm pompowy, oparty na biezacej ocenie wsp. mocy PF z krétkim
okresem probkowania.

Krzywa 3 (STO3 oraz SP03):  Algorytm pompowy, oparty na ocenie Sredniego wsp. mocy PF z krétkim
okresem probkowania.

Krzywa 4 (SP04): Jak krzywa 3, ale z precyzyjng oceng wsp.mocy PF

Krzywa 5 (SP05): Algorytm pompowy oparty na starszej wersji ASTAT CD
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4.6 Blok parametréw zaawansowanych

4.6.1 Funkcje zaawansowane

Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Jedn. Opis
domn.
L K x x Blokada LKOO 00-45 min Ustala czas przerwy pomiedzy kolejnymi
startami. Wartos¢ 0 wytacza tg funkcje.
R x x x Odczyt ROFF ON, OFF - taduje parametry z pamieci E2PROM do
EEPROM bufora tymczasowego.
Q x x x Nastawy fabr. QOFF 0-4 - taduje domysine nastawy fabryczne do
bufora tymczasowego.
Y _ _ x Probyrestartu Y__O 01-99 - Pozwala na max. 4 proby automatycz -
nego startu po wystapieniu btedu.
Warto$¢ 0 wytacza tg funkcije.
y _ x x Czas restartu y 10 00-50 sek Czas pomiedzy probami.
U V x x Zaniskie uvoo 00-99 % Zabezpieczenie wewnetrzne zadziata,
napiecie gdy napiecie linii spadnie ponizej
okreslonej procentowo wartosci napiecia.
Wartos¢ 0 wytacza tg funkcje.
Uwaga: Przed wigczeniem tej funkciji
skalibrowaé parametr U.
u v x x Czas zadzial. uv20 00-30 sek Czas zwtoki dla w/w zabezpieczenia.
zab. podnap.
O V x x Zawysokie ovoo0 00-99 % Zabezpieczenie wewnetrzne zadziata,
napiecie gdy napiecie linii wzrosnie powyzej
okreslonej procentowo wartosci napiecia.
Wartos¢ 0 wytacza tg funkcje.
Uwaga: Przed wigczeniem tej funkgcji
skalibrowaé parametr U.
o v x x Czas zadzial. ov20 00-99 sek Czas zwtoki dla w/w zabezpieczenia.
zab. nadnap.
U C x x Zaniskiprad 81 ed0]0] 00-99 % Zabezpieczenie wewnetrzne zadziata,
gdy prad spadnie ponizej okreslonej
procentowo wartosci prgdu. Wartos¢ 0
wylacza tg funkcje.
Uwaga: Przed wigczeniem tej funkcji
skalibrowaé parametr U.
u ¢ x x Czas zadzial. uc20 00-99 sek Czas zwtoki dla w/w zabezpieczenia.
zab. podprad.
O C x x Zawysokiprad 0CO00 00-50 % Zabezpieczenie wewnetrzne zadziata,
gdy prad wzrosnie powyzej okreslonej
procentowo wartosci pradu. Wartos$¢ 0
wylacza tg funkcje.
Uwaga: Przed wtgczeniem tej funkcji
skalibrowaé parametr U.
o ¢ x x Czas zadzial. oc20 00-99 sek Czas zwtoki dla w/w zabezpieczenia.
zab. nadprad.
2 a x x Drugarampa 2a20 01-99 % Drugi zestaw parametréw rampy
przysp. przyspieszania, rampy zatrzymania i
2 d x x Drugarampa 2d20 01-99 % parametrow momentu rozruchowego,
zatrzym. ktory przejmuje role parametrow a, di T
2 T x x Drugi moment 2T20 10-90 % po wigczeniu funkcji A.
startowy
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4.6.2 Programowalne funkcje zaawansowane

Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Opis

domn.

D x x x Rampa liniowa DOFF OFF, ON, I3, 14 Funkcja ta zapewnia liniowg rampe przyspie
-szania i zwalniania w szerokim zakresie
warunkow obcigzenia, z uzyciem sprzezenia
tachometrycznego. Konieczne jest zastoso -
wanie tachometru DC 0 - 5V, sprzezonego z
silnikiem i podtaczonego do zaciskéw 7 i 8.

J x x x Matapredkosé JOFF OFF, 13, 14 Funkcja ta pozwala na prace z matymi
obrotami. Max. czas pracy z matymi
obrotami wynosi 120s.

j _ x x Zmiana j_LO LO, HI LO = 7% predkosci znamionowej.

predkosci HI = 14% predkos$ci znamionowej.

r x x x Praca r OFF OFF, ON, I3, 14 Odwrotny kierunek obrotéw jest dozwolony
odwrotna tylko dla trybu wyzszej matej predkosci.

Zapewnia 20% obrotéw znamionowych.

A x x x Wybértrybu AOFF OFF, ON, I3, 14 Funkcja ta pozwala na stosowanie dwdch
dwoch zestawow nastawien regulacyjnych dla
silnikow przyspieszania, zwalniania i momentu

rozruchowego. Uzyteczna dla uruchamiania i
zatrzymywania silnika przy dwéch réznych
obcigzeniach.

Gdy funkcja ta jest uruchomiona, parametry
2a, 2d i 2T przejmujg role parametréw a, d i
T.

X x x x Wybér XOFF OFF, ON, 13, |14 Pozwala na sterowanie poprzez interfejs
zdalnego komunikacji szeregowej z uzyciem linii
sterowania SG(COM), TD (TXD) i RD (RXD). Wiecej

szczegotow - patrz: Zatgczniki.

X P x x Protokét XP0O 00-02 Ustala protokét komunikacji cyfrowej:
komunikacji 0 = ASCII

1 =MODBUS RTU
2 = Moduty zewnetrzne (DeviceNet,
ProfibusDP).

S X X X Adres stacji s001 001-247 Adres urzadzenia. ASCIl zezwala na max.

90 stacji.
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4.6.3 Funkcje programowalne wyj$¢ przekaznikowych

Wskazanie Funkcja Wart. Zakres Opis
domn.
1 r x x Wyjscie prze - 1r25 22-30 Jest to programowalne wyjscie przekaz -
kaznikowe 1 (RUN) nikowe z 1 beznapieciowym zestykiem
NO/NC do zaciskéw 11-12-13 ASTAT Plus.
2 r x x Wyjscie prze - 2r20 20,22-30 Jest to programowalne wyjscie przekaz -
kaznikowe 2 (EOR) nikowe z 1 beznapigciowym zestykiem NO
na zaciskach 23-24 ASTAT Plus.
Wyjscie to jest automatycznie przypisane do
sterowania obej$ciem, gdy funkcja z=ON. W
takim przypadku wszystkie inne nastawienia
tego wyj$cia ulegajg nadpisaniu.
3 r x x Wyjscie prze - 3r21 21, 22-30 Jest to programowalne wyjscie przekaz -
kaznikowe 3 (Ham. DC) nikowe z 1 beznapigciowym zestykiem NO

na zaciskach 33-34 ASTAT Plus.

Wyjscie to jest automatycznie przypisane do
sterowania hamowaniem DC, gdy funkcja
B=ON. W takim przypadku wszystkie inne
nastawienia tego wyjscia ulegajg nadpisaniu.

Programowalne wyjs$cia przekaznikowe moga by¢ przypisane do réznych funkcji, jak pokazano w
ponizszej tabeli:

Wartosé Funkcja Uwagi

param.
20 Koniec rampy (EOR)  Wykrywa koniec rampy napiecia ( tylko przekaznik 2r).
21 Hamowanie DC Rozkaz hamowania DC ( tylko przekaznik 3r)
22 Btad Wykrycie btedu dziatania
23 Za niskie napiecie Wykrycie zbyt niskiego napiecia - granica okreslona w funkcji UV
24 Za wysokie napiecie Wykrycie zbyt wysokiego napiecia - granica okreslona w funkcji OV
25 Praca (RUN) Wykrycie stanu pracy RUN
26 Mata predkosé Wykrycie stanu matej predkosci
27 Za niski prad Wykrycie zbyt niskiego pradu - granica okreslona w funkcji UC
28 Za wysoki prad Wykrycie zbyt wysokiego pradu - granica okreslona w funkcji OC
29 Wytaczone Przekaznik wytgczony
30 Do zast. w przysztosci -
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5. Instalowanie
5.1 Instalowanie urzadzenia

instrukcja.
Uzytkownik.

dostawca urzadzenia.

UWAGA ! Odtgczy¢ napiecie zasilania przed instalowaniem lub serwisowaniem urzgdzenia.
Instalacja powinna by¢ wykonywana przez specjalistyczny personel i tylko po zapoznaniu sie z niniejsza,

Za wszelkie urazy i szkody materialne wynikie ze ztego stosowania urzagdzenia odpowiedzialny jest

W przypadku jakichkolwiek watpliwosci zwigzanych z ktérakolwiek z procedur nalezy sie skontaktowac z

Uwaga: Przekroj przewodéw zasilania powinien by¢
taki sam, jak w przypadku rozruchu bezposredniego.
Wskazéwka: Spadek napigcia Vd na przewodach nie
powinien przekraczac¢ 2%.

[ R - rezyst. przewodu w mQ/m.
d = M L - dtugos¢ przewodu w m.
1000 In - prad znam. silnika w A.

Przekréj przewodu ( mm?) 2,5 4 6 10 16 25 35 50 100 150
R (Cu) w 20°C (mQ/m) 7,5 4,55 3,05 1,85 1,13 | 0,725 | 0,528 | 0,254 | 0,183 | 0,122
R(Al) w 20°C (mQ/m) 1,86 | 1,188 | 0,868 | 0,416 0,3 0,2
Oprzewodowanie sygnatowe ( nieekranowane ) powinno rajacych gazy wybuchowe / zapalne oraz w poblizu zrodet
by¢ nie dtuzsze, niz 3m ( do 25m w przypadku ciepta.
przewoddéw ekranowanych ) i powinno by¢ prowadzone Urzadzenie powinno by¢ dobrze wentylowane, przynaj -
oddzielnie od przewoddw zasilania ( linia, silnik, mniej poprzez zachowanie odstepdw, jak pokazano na
przekazniki wyjsciowe itp.) w odlegtosci przynajmniej ponizszym rysunku:
10 cm a jesli sie krzyzujg z takimi przewodami -
skrzyzowanie powinno miec¢ kat 90°.
10 = A em .,_____
-
[+ (4] ‘l
— o [
H arm L
1 [a] #) b
p—
Frovwificwn Pty s I
Lyt |
Gdy urzadzenie montowane jest na ptytach narazonych na
Zagilanky ee— silne wibracje, nalezy zastosowaé podstawe elastyczna,
zabezpieczajaca urzadzenie.
Nie instalowa¢ kondensatoréw poprawiajacych wsp. Przekazniki i styczniki zlokalizowane w tej samej obudowie
mocy pomiedzy urzadzeniem i silnikiem. co urzadzenie, powinny posiadaé tlumiki RC podtaczone
réwnolegle do cewek ( lub wtaczong zaporowo diode
Wymagania srodowiskowe: ttumiacg w przypadku zasilania DC ).
Przy instalowaniu urzadzenia nalezy pamieta¢ o
nastepujacych wymaganiach: )
- Urzadzenie powinno by¢ zainstalowane pionowo i — —
zawieszone na ptycie montazowej albo na listwach. 1 i i
Pozycja pionowa zapewnia wiasciwg cyrkulacje + |
powietrza chtodzacego.
- Parametry sSrodowiskowe nie powinny wykracza¢ [j T
poza podane warto$ci maksymalne:
. Temperatura pracy: 0 - +55°C. lr——l_ —
«  Wilgotnosé wzgl. ( bez kondensacii ): 95% AL oo
. Max. wysoko$¢ n.p.m: 3000m.
Zmniejszy¢ prady znamionowe o 1,5% na kazdy 1°C W przypadku zasilania z transformatora, jego moc znam.
ponad 40°C oraz o 1% na kazde 100m ponad 100m powinna byé przynajmniej 1,5x wyzsza (ale nie wigcej, niz
npm. . o . _ 10x ) od mocy zasilanego urzadzenia .
- Nie instalowa¢ urzadzenia w $rodowiskach zawie -
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5.2 Bezpieczniki, styczniki i oprzewodowanie zasilania

IEC, Klasa 10
Nap. zasil.

Nr. kat. In Straty | Bezp. Bezpieczniki Bezpieczniki obw. Stycz- | Stycz- | Przekr.
taczne aM Jean Mueller Bussmann sterowania nik nik prze -
100%In | (F1) (Typower | Bezp. | Moc DC3 wodu

A w A Sucu 660V~) | A VA DC1 1) mm
QC_FDP | 17 67 25 S00C+/ if01/40A/690V 00 40 1 18 CL02 | CLO2 4
QC_GDP | 21 78 32 S00C+/ Gf01/50A/690V 00 50 1 18 CL03 | CLO3 4
QC_HDP | 27 88 40 S00C+/ Gif01/80A/690V 00 80 1 18 CL04 | CLO3 6
QC_IDP | 38 116 63 S14f01/110/100A/690V | 00 100 1 18 CL45 | CLO4 10
QC_JDP | 58 208 80 S1if01/110/125A/690V | 00 125 2 55 CL07 | CL45 16
QC _KDP | 75 277 100 S1.f01/110/160A/690V | 00 160 2 55 CL08 | CLO6 25
QC_LDP | 86 302 125 S1if01/110/200A/690V | 00 200 2 55 CL09 | CLO6 35
QC_MDP | 126 389 200 S1.f01/110/250A/690V | 00 250 2 55 CK75 | CLO7 50
QC_NDP | 187 719 250 M20if02/315A/690V 00 315 2 78 CKo08 | CL10 95
QC_QDP | 288 1097 400 M3Uif02/500A/690V 2 550 2 78 CK95 | CK85 185
QC_RDP | 378 1286 500 S30if02/110/630A/690V 2 630 4 118 | CK10 | CK85 240
QC_SDP | 444 1374 630 S3f02/110/800A/690V 2 800 4 118 | CK11 | CK95 | Szyna (2)
QC_TDP | 570 | 2086 800 | S3uf02/110/1000A/690V | 3 1000 4 118 | CK12 | CK10 | Szyna (2)
QC_UDP | 732 | 2352 1000 | S3uf02/110/1250A/690V | 3 1250 4 248 | CK12 | CK10 | Szyna(2)
QC_VDP | 1020 | 3000 1250 | S30f02/110/800A/690V - - 4 248 | CK13 | CK11 | Szyna(2)
QC_XDP | 1290 | 3839 | 2x800 | S3iif02/110/1000A/690V - - 4 248 | CK13 | CK12 | Szyna (2)
IEC, Klasa 10
QC_FDP | 14 56 20 S00C+/ Gif01/40A/690V 00 40 1 18 CL01 | CLO1 4
QC_GDP | 17 65 25 S00C+/ if01/50A/690V 00 50 1 18 CL02 | CLO2 4
QC_HDP | 22 74 32 S00C+/ Gif01/80A/690V 00 80 1 18 CL03 | CLO3 4
QC_IDP | 32 99 63 S13f01/110/100A/690V | 00 100 1 18 CL04 | CLO4 6
QC_JDP | 48 178 80 S14f01/110/125A/690V | 00 125 2 55 CL06 | CLO4 10
QC_KDP | 63 236 80 S1.f01/110/160A/690V | 00 160 2 55 CL07 | CLO4 16
QC_LDP | 72 257 100 S13f01/110/200A/690V | 00 200 2 55 CL08 | CLO6 25
QC_MDP | 105 325 160 S11f01/110/250A/690V | 00 250 2 55 CL10 | CLO6 35
QC_NDP | 156 591 200 M20if02/315A/690V 00 315 2 78 CL75 | CLO7 70
QC_QDP | 240 901 315 M3Uif02/500A/690V 2 550 2 78 CK85 | CL75 120
QC_RDP | 315 1063 400 S31if02/110/630A/690V 2 630 4 118 | CK95 | CK85 185
QC_SDP | 370 1136 500 S3f02/110/800A/690V 2 800 4 118 | CK10 | CK85 240
QC_TDP | 475 1721 630 | S3uf02/110/1000A/690V | 3 1000 4 118 | CK11 | CK95 | Szyna (2)
QC_UDP | 610 1950 800 | S3uf02/110/1250A/690V | 3 1250 4 248 | CK12 | CK10 | Szyna (2)
QC_VDP | 850 | 2491 1000 | S30f02/110/800A/690V - - 4 248 | CK13 | CK10 | Szyna(2)
QC_XDP | 1075 | 3168 1250 | S30if02/110/1000A/690V - - 4 248 | CK13 | CK12 | Szyna (2)
(1) - 3 styki DC3 muszg by¢ potagczone réwnolegle (2) - Wedtug IEC 609471-1
Ochrona odgatezienia wg UL
Nr. Bezpieczniki pétprzewodnikowe Gould - Shawmut Dane zwarciowe przy max. 480V
katalog. Typ A50QS Typ A50P Max. klasa | Max. Bez 4

(3) (4) nom. bezp. | wielk. | kombi- | kombi- Uwagi

RK5iJ styczn. | nacji nacja

QC_FDP | 50A - 30A 35A 25kA [ 5KA (3) - Odpowiednie do stosowania

QC_GDP | 60A - 35A 40A 25Ka |[5KkA w obwodach zdolnych dostarczyé

QC_HDP | 80A - 40A 50A 25kA [5KkA | nie wigcej, niz 100kA RMS

QC_IDP | 100A B 70A 80A 25 kA | 5 KA symetr. dla 208, 240 i max. 480V

QC_JDP [ 150A - 100A 125A  [25kA |10 kA | przy stosowaniu bezp. potprzewod

QC_KDP | 200A - 125A 150A | 25kA | 10kA | -nikowych dla zabezp. przed

QC_LDP | 225A - 150A 150A 25kA |10 kA ?g:;rs;zgﬂvézﬂlegﬁgsvxut o

QC_MDP | 350A - 200A 250A 25kA [ 10 kA B

QC_NDP | 450A - 350A 350A |65kA |25kA | 101, typ ASQS lub ASOP.

QC_QDP | 600A - 500A 600A 65 kA [25kA | (4) - Odpowiednie do stosowania

QC_RDP | 2x500A réwnol. | - 600A 700A 65 kA |25kA | w obwodach zdolnych dostarczy¢

QC_SDP | 2x600A réwnol. | - 600A 800A 65 kA |25 kA | nie wigcej, niz 65kA RMS symetr.

QC_TDP |- 2x1000A réwnol. | - 800A [65kA |[30kA |dla208, 240 imax. 480V przy

QC_UDP |- 2x1200A réwnol. | - 1000A |65kA [30 kA | stosowaniu stycznikéw o

QC_VDP 2x1600A rownol. | - 1200A | 65kA |65 kA | Wytrzymalosci réwniez 65kA.

Uwaga: Przy stosow. ASTAT Plus w pot. z bezp. pétprzewodnikowymi obowigzuje zalecenie typ 2 wg IEC
60947-4. Te bezp. sg zalecane dla najlepszej, catkowitej ochrony obwodu. Podane bezp. pétprzewodnikowe

mogg zapewnia¢ ochrone odgatezienia. Patrz: przepisy lokalne.

)
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5.3 Uruchomienie

Upewni¢ sie, czy oprzewodowanie
urzadzenia odpowiada jednemu z
zalecanych schematéw potaczen lub
jest mu rGwnowazne.

Jezeli silnik posiada czujnik termiczny, usung¢ mostek pomiedzy
zaciskami 5 i 6 przed podtaczeniem czujnika.

Upewnic sie, czy podtaczenie
oprzewodowania zasilania obwodow
sterowania odpowiada napieciu linii.

._|-|_I

Ii'!!.' ||'

Dostosowa¢ wart. pradu znamiono -
wego w urzadzeniu do wartosci pradu
silnika wprowadzajgc wartosé pradu
silnika In:

Nxxx: xxx = In ( silnika ) / Ir (urzadz.) x 100. Wart. fabryczna: N100

Ustawi¢ charakterystyke dziatania zab.
przecigzeniowego wg potrzeb

oxxx: xxx = OFF ( Wyl.) (Zastosowac zewnetrzny
przekaznik przecigzeniowy)

C1/C2=1EC, Klasa 10 lub 20
N1 /N2 /N3 - NEMA 10, 20 lub 30

Wart. fabryczna: o_C1

Ustawi¢ parametry rozruchu wg
potrzeb.

Lxxx:

xxx = Im ( start ) / In ( silnika ) x 100

Wart. fabryczna:

Moment rozruch T _xx T 20
Czas rampy przysp. axxx a_20
Start udarowy P ON/OFF/13/14 P OFF

pxxx ( jesli P=ON)  p100
Lxxx L300

Czas startu udarowego
Ogranicz. pradu

Ustawié parametry hamowania:

Wart. fabryczna:

tagodne zatrzym. P ON/OFF/13/14 S OFF
Czas rampy zatrzym. dxxx d_20
Hamowanie DC B ON/OFF/13/14 B OFF

b_xx(jesliB=ON) b__5
Ixxx (jesliB=ON) 1150

Czas hamow. DC
Prad hamow. DC

Jesli domysina konfiguracja zostata
zmieniona i chcemy jg zachowac,
nalezy pamieta¢ o przepisaniu pamieci
E2PROM jak obok:

- Ustawi¢ parametr Kna ON (ON =69 + 00)
- Ustawi¢ parametr W na ON
- Nacisnag¢ O ( parametr W ustawi sie samoczynnie na OFF )

Wystac¢ rozkaz startu do urzadzenia i upewnic sie, czy jego praca jest prawidtowa.
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5.4 Typowe niesprawnosci i ich usuwanie

Objaw lub btad

Mozliwa przyczyna

Srodki zaradcze

Wyswietlacz nie swieci.

Brak nap. zasilania obwodow
sterowania

Sprawdzi¢ oprzewodowanie i
wartos¢ napiecia

Spalony bezpiecznik F1 na ptytce
zasilania

Sprawdzi¢ / wymienic¢ - patrz: strona
6,8

Zty styk w potaczeniach linii ptas -
kiej taczacej pt. zasilania z ptytkg
sterowania

Sprawdzi¢ potaczenia

Urzadzenie nie odpowiada na
rozkazy Start / stop

Spalony bezpiecznik F2 na ptytce
zasilania

Sprawdzi¢ / wymienic¢ - patrz: strona
6,8

Btad czestotliwosci ( Powinno by¢:

45 Hz<fs <65 Hz)

Brak fazy 1L1 lub czestotliwos¢
poza dozwolonym zakresem

Sprawdzi¢ faze 1L1 i czestotliwos¢

Zadziatanie zabezpieczenia
przecigzeniowego

Nadmierna moc lub prad podczas
rozruchu

Spr. warunki przecigzenia przy roz -
ruchu i podczas pracy. Spr. nasta -
wienia param. NxxX, LXXX i 0XXx

Utrata synchronizmu (Ex13)

Utrata fazy 1L1

Sprawdzi¢ faze 1L1

Tyrystor U, V, W (Ex14)
(Ex15) (Ex16)

Zwarty tyrystor

Sprawdzi¢ modut tyrystora

Brak faz na wyjsciu

Sprawdzi¢ fazy 2T1, 4T2, 6T3

Termostat radiatora (Ex17)

Zadziatanie termostatu radiatora
wskutek przegrzania lub uszkodz.

Sprawdzi¢ termostat i
oprzewodowanie

Termistor silnika (Ex18) Zadziatanie termistora na skutek Sprawdzi¢ termistor i
przegrzania lub uszkodzenia oprzewodowanie
Utrata fazy U, V, W  (Ex19) Brak faz na wej$ciu / wyjsciu Spr. oprzewodowanie zasilania
(Ex20) mocy 1L1, 3L2, 5L3, 2T1, 4T2, 6T3.
(Ex21) Uszkodzony tyrystor i Sprawdzi¢ przewody katody i
oprzewodowanie bramki. Sprawdzi¢ tyrystory
Utkniecie wirnika (Ex22) Urzadzenie wykryto warunek Uruchomié ponownie urzadzenie i
utkniecia wirnika sprawdzi¢ czy wystepuje zauwa -
zalne zmniejszenie obrotéw silnika
w warunkach obcigzenia. W tym
przypadku sprobowac¢ zewrze¢
obejscie 3-57 pod koniec rampy
przyspieszania
Btad wewnetrzny (Ex23) Btad dziatania mikroprocesora Sprawdzi¢, czy IC1i1C8 sg
prawidtowo wtozone do podstawek
Dtugi czas startu (Ex25) Stan ogr. pradu wystapit przez Zwiekszy¢ poziom ograniczania

wigcej niz 2 x ta lub ponad 240
sek ( ta =czas rampy przysp.)

pradu lub czas rampy
przyspieszania

Dtugi czas matej predkosci (Ex26)

Urzadzenie pracowato w trybie
matej predkosci dtuzej niz 120 sek

Unika¢ takich warunkow

Blokada (Ex27) Czas pomiedzy kolejnymi Sprawdzi¢, czy nastawienie jest
uruchomieniami jest mniejszy niz wiasciwe. Zabezpieczenie to moze
nastawiony w par. LKxx by¢ wylaczone

Za mate napiecie (Ex28) Napiecie linii wykracza poza Sprawdzi¢, czy nastawienia sg

Za duze napiecie (Ex29) granice okreslone w parametrach wlasciwe. Zabezpieczenie to moze
UVxx i Ovxx by¢ wylaczone

Za duzy prad (Ex30) Prad silnika wykracza poza Sprawdzi¢, czy nastawienia sg

Za maty prad (Ex31) granice okreslone w parametrach wlasciwe. Zabezpieczenie to moze
UCxx i Ocxx by¢ wytaczone

Préba restartu (Ex32) Funkcja ponownego startu nie Sprawdzi¢ ostatni komunikat e1xx i

uruchamia silnika po btedzie
dziatania

A-29

skorygowaé. Upewni¢ sie, czy
nastawienie restartu jest wiasciwe
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5.5 Sprawdzanie tyrystora
Zwarcie:

Uzy¢ lampy testowej, aby sprawdzi¢ uszkodzony
modut mocy pomiedzy fazg wejsciows i
wyjsciowa.

Jesli lampa zaswieci sie, oznacza to, ze
przynajmniej jeden z tyrystorow jest zwarty.
Sprawdzi¢ miernikiem uniwersalnym opornos¢ R
pomiedzy wejsciem i wyjsciem tej samej fazy

( mostek B na ptycie gtdwnej musi by¢ przedtem
roztgczony ).

Przerwa:

Na pokazanym obok prostym uktadzie probnym
lampa testowa powinna sie zaswieci¢ po
wigczeniu przetacznika S i pozosta¢ dalej w tym
stanie po jego wytagczeniu.

Jesli jest inaczej - tyrystor jest uszkodzony.

TLY  JL bl 5L3 )
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6. Zalaczniki
6.1 Schematy aplikacyjne

Schemat podstawowy

Mapigcie redlanis

110 ¢ 120V A

f v
ST 4
fspiprin raslinniy Ll il
B0 0 DA A LT 4
L [l a4 el
N el
.
L |
I'ragres Ine wg, proekar

Wajdisa piagiamioesalie {i

Iy -
u 4 =1
| [ ] | |
Sl Elop Teimisied
P iypekiki whod e nis @) ailnikm

&

(oo (3l IaTe}

Schemat ze sterowaniem stycznikiem obejsciowym
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Uwagi:

(1) Stycznik odcinajacy DC1 nie jest
wymagany dla dziatania silnika.
Nalezy jednak mie¢ na uwadze, ze
DC1 zapewnia galwaniczng
separacje od wejscia zasilania, co
polepsza bezpieczenstwo.

(2) W tym przypadku rozkazy Start i Stop
pochodzg od przyciskow. Dozwolony
jest takze rozkaz ciggty pod warun -
kiem podtaczenia zaciskéw 1, 2 i 57
jak narys. A12.

(3) Przekazniki wyjsciowe pozwalajg na
bezposrednie sterowanie stycznikami
pod warunkiem zgodnosci z danymi
na str. A11 instrukcji.

(4) ASTAT Plus jest wyposazony w
elektroniczne zabezpieczenie
przecigzeniowe silnika, odpowiednie
w wielu aplikacjach. W przypadku
innych wymagan okreslonych w
lokalnych przepisach oraz dla
ochrony silnika przed zanikiem fazy
nalezy uzy¢ zabezpieczen
zewnetrznych.

Uwagi:

(1) Stycznik odcinajgcy DC1 nie jest
wymagany dla dziatania silnika.
Nalezy jednak mie¢ na uwadze, ze
DC1 zapewnia galwaniczng
separacje od wejscia zasilania, co
polepsza bezpieczenstwo.

(2) W tym przypadku rozkazy Start i Stop
pochodzg od przetagcznika.
Dozwolone jest takze uzycie przycis -
kéw pod warunkiem podtgczenia
zaciskéw 1, 2 i 57, jak na rys. A12.

(3) Przekazniki wyjsciowe pozwalajg na
bezposrednie sterowanie stycznikami
pod warunkiem zgodnosci z danymi
na str. A11 instrukcji.

(4) Uwaga: W przypadku obejscia nalezy
uzy¢ zewnetrznego zabezpieczenia
przecigzeniowego.

(5) Sterowanie obejsciem z uzyciem
funkcji zxxx i zewn. stycznika DC2.
Szczegoéty podano ponizej.

Sterowanie stycznikiem obejsciowym. Kroki programowania
1. Funkcje obejs$cia wtgcza sie ustawiajac par. zxxx=ON. W tym przypadku wtgczenie obejscia nastapi
automatycznie po zakonczeniu rozruchu. Alternatywnie mozna zxxx ustawi¢ na I3 lub 4. Wtedy obejscie
moze by¢ sterowane jednym sygnatem zewnetrznym (5). Spr: Rozdziat 4.5.2 na str. A22 - szczegdly.
2. Po wiaczeniu tej funkcji przekaznik 2r jest automatycznie przypisany do tej funkgciji. ( Spr: Rozdziat 4.6.3
na str. A24 ). Nalezy uzy¢ tego przekaznika do sterowania stycznikiem obejsciowym.
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Schemat podstawowy z pobudzaniem ( mata predkos¢ )
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Uwagi:

(1) Stycznik odcinajacy DC1 nie jest
wymagany dla dziatania silnika. Nalezy
jednak mie¢ na uwadze, ze DC1
zapewnia galwaniczng separacje od
wejscia zasilania, co polepsza

(2) bezpieczenstwo.

W tym przypadku rozkazy Start i Stop
pochodzg od przyciskow. Dozwolony jest
takze rozkaz ciggly pod warunkiem
podiaczenia zaciskéw 1, 2 i 57, jak na rys.

(3) A12.

Przekazniki wyjsciowe pozwalajg na
bezposrednie sterowanie stycznikami pod
warunkiem zgodnos$ci z danymi na str.

(4) A11 instrukcji.

ASTAT Plus jest wyposazony w
elektroniczne zabezpieczenie
przecigzeniowe silnika, odpowiednie w
wielu aplikacjach. W przypadku innych
wymagan okreslonych w lokalnych
przepisach oraz dla ochrony silnika przed
zanikiem fazy nalezy uzy¢ zabezpieczen

(5) zewnetrznych.

Pobudzanie ,W przod” i \W tyt”
wykorzystuje wejscia programowalne 13,
14.

Funkcja pobudzania ( mata predkos¢ ) - kroki programowania.

1. Funkcja matej predkosci moze by¢ witagczona poprzez ustawienie Jxxx=13. W tym przypadku wtaczanie ,W przod”
nastepuje przyciskiem podigczonym do zac. 3-57. Pobudzenie ,W tyl” wigcza sie poprzez ustaw. rxxx=ON.
Alternatywnie mozna ustawi¢ rxxx=I4. Wtedy pobudzanie ,W przéd” i ,W tyt’ nastepuje przyciskami podtgczonymi

odpowiednio do 13 i 14 (5). Szczegoty - str. A24. rozdz. 4.6.3.

2. F. malej predk. jest aktywna w trybie zatrzymania ASTAT Plus. Mata predk. i praca sa wewn. wzajemnie blokowane.

Schemat podstawowy z hamowaniem DC
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Uwagi:

(1) Stycznik odcinajacy DC1 nie jest
wymagany dla dziatania silnika. Nalezy
jednak mie¢ na uwadze, ze DC1
zapewnia galwaniczng separacje od
wejscia zasilania, co polepsza

(2) bezpieczenstwo.

W tym przypadku rozkazy Start i Stop
pochodza od przetacznika. Dozwolone
jest takze uzycie przyciskéw pod war.
podiacz. zac. 1, 21 57, jak na rys. A12.

(3)  Przekazniki wyjsciowe pozwalajg na
bezposrednie sterowanie stycznikami pod
warunkiem zgodnosci z danymi na str.

(4) A11 instrukcji.

ASTAT Plus jest wyposazony w elektro -
niczne zabezpieczenie przecigzeniowe
silnika, odpowiednie w wielu aplikacjach.
W przypadku innych wymagan okreslo -
nych w lokalnych przepisach oraz dla
ochrony silnika przed zanikiem fazy
nalezy uzy¢ zabezpieczeh zewnetrznych.
Hamowanie DC podczas zatrzymywania
jest realizowana przez funkcje hamowania
DC i zewnetrzny stycznik DC3.

Uwaga: 3 zestyki DC3 musza by¢
potaczone réwnolegle. Obowigzkowo
pomiedzy 2T1 i 4T2. W innym przypadku
nastapi zwarcie.

Funkcja hamowania DC - kroki programowania
1. Funkcje hamowania DC wiacza sie poprzez ustawienie Bxxx=ON.

2. Po wiaczeniu funkcji przekaznik 3r jest automatycznie przypisywany do tej funkcji. Nalezy go uzy¢ do sterowania

stycznikiem DC3. Szczegdly - patrz: rozdziat 4.5.2 na str. A21i A22.
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Schemat podstawowy z rampa liniowa
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Funkcja rampy liniowej - kroki programowania

Uwagi:

Stycznik odcinajacy DC1 nie jest
wymagany dla dziatania silnika. Nalezy
jednak mie¢ na uwadze, ze DC1
zapewnia galwan. separacje od wejscia
zasilania, co polepsza bezpieczenstwo.
W tym przypadku rozkazy Start i Stop
pochodzg od przyciskow. Dozwolony jest
takze rozkaz ciggty pod warunkiem
podiaczenia zaciskéw 1, 2 i 57, jak na rys.
A12.

Przekazniki wyjsciowe pozwalajg na
bezposrednie sterowanie stycznikami pod
warunkiem zgodnosci z danymi na str.
A11 instrukcji.

ASTAT Plus jest wyposazony w
elektroniczne zabezpieczenie
przecigzeniowe silnika, odpowiednie w
wielu aplikacjach. W przypadku innych
wymagan okreslonych w lokalnych
przepisach oraz dla ochrony silnika przed
zanikiem fazy nalezy uzy¢ zabezpieczen
zewnetrznych.

Rampa liniowa jest realizowana za
pomoca funkcji Dxxx. Nalezy uzy¢
tachogeneratora do realizacji sprzezenia
zwrotnego. Szczegdty podano ponizej.

1. Funkcja rampy liniowej moze by¢ wtaczona poprzez ustawienie Dxxx=ON. W tym przypadku rampa jest niezalezna

od obcigzenia.

2. Funkcja ta wymaga sprzezenia zwrotnego z wykorzystaniem tachogeneratora zewnetrznego. Szczegdty - patrz

rozdziat 4.6.2 na str. A24.
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6.2 Komunikacja szeregowa

ASTAT Plus moze nadawac¢ i odbiera¢ dane poprzez port szeregowy RS232. Za pomocg tego portu
ASTAT Plus komunikuje sie z urzadzeniem nadrzednym ( komputer PC, sterownik PLC lub sie¢
przemystowa Fieldbus ) i moze by¢ uruchamiany, zatrzymywany, programowany i sprawdzany.

Mozliwe s3a trzy rodzaje komunikacji:

Potaczenie z PC / PLC w protokole ASCII ( dostepne oprogramowanie komunikacyjne PC
Windows ).

Potaczenie z PC / PLC w protokole Modbus RTU.

Potaczenie z siecig przemystowg Fieldbus ( Profibus DP / DeviceNet ). W tym przypadku
niezbedne jest zastosowanie zewnetrznego modutu komunikacyjnego. ASTAT Plus
komunikuje sie z tym modutem w protokole Modbus RTU a modut pracuje jako bramka do
systemu Fieldbus.

W celu wybrania Zzadanej procedury uzytkownik musi zmieni¢ warto$¢ parametru XP:

Protokot komunikacji Wartos¢ parametru XP
ASCII 0
Modbus RTU 1
Profibus DP / DeviceNet 2

6.2.1 Port RS232C, oprzewodowanie i nastawy komunikacyjne

RS232 jest standardem operacyjnym tylko w rozumieniu charakterystyki elektrycznej ( napiecie, czasy
itp. ), podczas gdy procedura komunikacji jest okreslana poprzez protokét ( Modbus, Profibus DP /
DeviceNet itp. ). Max. dozwolona dtugosc¢ kabla potgczeniowego RS232 wynosi 3m. ASTAT Plus
wykorzystuje ztacze o tylko 3 biegunach: TD, RD, SG.

Zacisk ASTAT Plus Sygnat
TD Transmisja danych ( TXD )
RD Odbioér danych (RXD)
SG Potencjat wspélny ( COM )
kabel RS-232
KOMPUTER D0

ztgeze R5-232
O-5UB4

2 TO
3 RD| nsTaTplus
5 / SG

i W

Ponizsza tabela podaje nastawy komunikacyjne wykorzystywane przez ASTAT Plus przy transmisji
przez port szeregowy:

Nazwa Nastawa Opis
Predkos¢ transmisji | 9600 Bd Predkos$¢ transmisji w bitach / s
Parzysto$¢ Brak Metoda kontroli btedoéw
Lb. bitéw danych 8 Liczba bitbw danych w kazdej transmisji
Lb. bitéw startu 1 Liczba bitbw wskazujacych poczatek transmisji
Lb. bitéw stopu 2 Liczba bitéw wskazujacych koniec transmisiji
Dane ASCII / Modbus RTU | Uzyty protokét komunikacii
Kontrola przept. inf. | Brak Sygnaty RTS i CTS - nie wykorzystywane.

o
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6.2.2 Protokét ASCII

Aby wybrac ten protokdt komunikacji, nalezy ustawié parametr XP = 0. Jest mozliwa obstuga ASTAT
Plus z urzadzenia nadrzednego za pomocg zestawu znakéw ASCII. Dostepne sg dwie funkcje
umozliwiajgce odczyt i zapis parametréw ( READ i WRITE ).

Zapis parametréow do ASTAT Plus

Aby zapisa¢ parametry do ASTAT Plus stosuje sie nastepujacy format rozkazu:

Zapytanie z urz. nadrzednego: :ssWxxxyyy[

Odpowiedz z ASTAT Plus: :ssWxxxyyy[

Gdzie: ,:” jest znakiem poczatku rozkazu, ,ss” - adresem stacji, ,xxx” ( potrzebne 3 bity ) - numerem
parametru a ,yyy” ( potrzebne 3 bity ) - wartoscig do zapisania w parametrze. Znak ,Return” O
wskazuje koniec rozkazu.

Uwaga: Modyfikacja parametru podczas biegu silnika nie jest dozwolona.

Odczyt parametréw z ASTAT Plus

Aby odczytac¢ parametry z ASTAT Plus stosuje sie nastepujacy format rozkazu:

Zapytanie z urz. nadrzednego: :ssRxxx[]

Odpowiedz z ASTAT Plus: :ssRxxxyyyyy[

Gdzie: ,” jest znakiem poczatku rozkazu, ,ss” - adresem stacji, ,xxx” ( potrzebne 3 bity ) - numerem
parametru a ,yyyyy” ( odpowiedz znakowa ) - wartoscig parametru. Znak ,Return” O wskazuje koniec
rozkazu.

Przyktady
Jesli komunikujemy sie ze stacja 2:

Rozkaz uruchomienia urzadzenia: :02W06000001
Rozkaz zatrzymania urzadzenia: :02W0600010
Ustawienie rampy przysp. na 35 s: :02W0050350
Rozkaz odczytania wybranej krzywej przecigzeniowe;: :02R01601

( Przyktadowa odpowiedz :02R01600004[1 oznacza, ze wybrana krzywa to IEC, Klasa 10 ).

Tabela zamieszczona w rozdziale 6.2.5 podaje kompletne dane parametréw, ktére mozna
kontrolowa¢ poprzez port szeregowy.

6.2.3 Protoké6t Modbus RTU

Modbus RTU jest standardowym protokotem komunikacyjnym. Jest on catkowicie zdefiniowany tak, ze
kazde urzadzenie nadrzedne Modbus RTU jest w stanie nawigza¢ komunikacje z ASTAT Plus. Aby
wybrac ten protokdt, nalezy, ustawi¢ XP = 1.

Komunikacje rozpoczyna urz. nadrzedne ( Master ) wysytajac zapytanie, na ktére urzgdzenie ASTAT
Plus ( Slave ) odpowiada. Kazdy komunikat z Master do Slave i odwrotnie jest transmitowany
asynchronicznie jak nizej:

Czas przerwy

Adres Slave

Kod funkcji

Pole danych

Kod btedu CRC

Czas przerwy

3,5 znaku

0-247

1-24

N znakow

2 znaki

3,5 znaku

Wymagane jest nadanie urzgdzeniom Slave unikatowych adreséw. Urzadzenie nadrzedne Master
jest w stanie obstuzy¢ do 248 r6znych adreséw ale adres 0 jest stosowany do komunikatéw ogdlnych
( rozgtoszeniowych ). CRC jest kodem wykrycia btedu. Pomimo ze protokét Modbus definiuje do 24

funkgiji, tylko trzy sg potrzebne w ASTAT Plus:

-Read

- Write

-Read + Write .
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Odczyt parametréw z ASTAT Plus

Kod funkgcji przypisany do READ to 3 (3h).

Rozkaz z urzadzenia Master musi zawiera¢ ponizsze informacje:

- Adres urzadzenia Slave. Urzadzenie Master musi okresli¢, ktére urzadzenie Slave zostato

wybrane do transmisji. Inne urzadzenia odbiorg rozkaz, ale go nie wykonajg. Tylko Slave o
odpowiednim adresie wysle komunikat odpowiedzi.

- Kod funkcji: Jak powyzej. Rozkaz odczytu to 3 (3h).

- Pole danych: Poniewaz jest to rozkaz odczytu, wymaganymi danymi sg: adres startowy do

rozpoczecia odczytu i liczba parametréw do odczytania.

Czas przerwy Adres Slave Kod funkcji Pole danych Kod btedu CRC | Czas przerwy
3,5 znaku Slave # 3 Adres startowy i 2 znaki 3,5 znaku
liczba param.

Odpowiedz z ASTAT Plus bedzie zawierata ten sam adres Slave i kod funkcji, ale pole danych bedzie
zawierato taczng ilos¢ odczytanych znakow i wartosci odczytanych parametréw.

Czas przerwy Adres Slave Kod funkcji Pole danych Kod btedu CRC | Czas przerwy
3,5 znaku Slave # 3 Liczba odczyt. 2 znaki 3,5 znaku
znakow i
wartosci
parametrow

Zapis parametréow do ASTAT Plus

Kod funkcji przypisany do WRITE to 16 (10h).

Rozkaz z urzadzenia Master musi zawiera¢ ponizsze informacje:

- Adres urzadzenia Slave. Urzadzenie Master musi okresli¢, ktére urzadzenie Slave zostato

wybrane do transmisji. Inne urzadzenia odbiorg rozkaz, ale go nie wykonajg. Tylko Slave o
odpowiednim adresie wysle komunikat odpowiedzi.

- Kod funkcji: Jak powyzej. Rozkaz zapisu to 16 (10h).

- Pole danych: Poniewaz jest to rozkaz zapisu, wymaganymi danymi sg: adres startowy, liczba

parametréw do zapisania, liczba znakéw i wartosci do zapisania.

Czas przerwy

Adres Slave

Kod funkciji

Pole danych

Kod btedu CRC

Czas przerwy

3,5 znaku

Slave #

10

Adres startowy,
Ib. parametrow
do zapisania,
liczba znakow i
wartosci do
zapisania

2 znaki

3,5 znaku

Odpowiedz z ASTAT Plus bedzie zawierata ten sam adres Slave i kod funkciji, ale pole danych bedzie
zawierato tgczng ilos¢ odczytanych znakow i wartosci odczytanych parametréw.

Czas przerwy Adres Slave Kod funkcji Pole danych Kod btedu CRC | Czas przerwy
3,5 znaku Slave # 10 Liczba odczyt. 2 znaki 3,5 znaku
znakow i
wartosci
parametrow
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Odczyt + zapis parametréw do ASTAT Plus

Kod funkciji przypisany do WRITE to 23 (17h).
Rozkaz z urzadzenia Master musi zawiera¢ informacje potrzebne do wykonania obu operaciji:

- Adres urzadzenia Slave. Urzadzenie Master musi okresli¢, ktére urzadzenie Slave zostato
wybrane do transmisji. Inne urzadzenia odbiorg rozkaz, ale go nie wykonajg. Tylko Slave o
odpowiednim adresie wysle komunikat odpowiedzi.

- Kod funkcji: Jak powyzej. Rozkaz odczytu + zapisu to 23 (17h).

- Pole danych: Poniewaz jest to rozkaz odczytu, wymaganymi danymi sg: adres startowy i
liczba param. do odczytu. Poniewaz jest to takze rozkaz zapisu, wymaganymi danymi sa:
adres startowy, liczba parametréw do zapisu, liczba znakéw i wartosci do zapisania.

Czas przerwy

Adres Slave

Kod funkcji

Pole danych

Kod btedu CRC

Czas przerwy

3,5 znaku

Slave #

17

Adres starowy do odczytu,
Ib. parametrow do odczytu,
adres startowy do zapisu,
Ib. parametréw do zapisu,
wartosci do zapisania

2 znaki

3,5 znaku

Odpowiedz z ASTAT Plus bedzie zawierata ten sam adres Slave i kod funkciji, ale pole danych bedzie
zawierato tgczng ilos¢ odczytanych znakow i warto$¢ odczytanego parametru.

Czas przerwy | Adres Slave |Kod funkcji | Pole danych Kod btedu CRC | Czas przerwy
3,5 znaku # 17 Liczba odczyt. znakdw i 2 znaki 3,5 znaku
wartos¢ parametru
Przykiady

Przypusémy, ze probujemy sie skomunikowa¢ z urzgdzeniem Slave o adresie 17 ( prosze zauwazyc,
ze 17 to w kodzie heksadecymalnym 11h ):

Aby odczytac warto$ci parametréow 3, 4, 5i 6:

Czas przerwy

Adres Slave

Kod funkcji Pole danych

Kod btedu CRC

Czas przerwy

3,5 znaku

11

03

0003
0004

2 znaki

3,5 znaku

Aby zapisac warto$ci 1, 2i 3 w pa

rametrach 9, 10 11:

Czas przerwy

Adres Slave

Kod funkcji Pole danych

Kod btedu CRC

Czas przerwy

3,5 znaku

11

10

0009
0003
06
0001
0002
0003

2 znaki

3,5 znaku

Aby wykonac ob

a rozkazy razem:

Czas przerwy

Adres Slave

Kod funkcji Pole danych

Kod btedu CRC

Czas przerwy

3,5 znaku

11

17

0003
0004
0009
0003
06
0001
0002
0003

2 znaki

3,5 znaku
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6.2.4 Profibus DP / DeviceNet

Mozliwe jest podtaczenie ASTAT Plus do sieci przemystowej Fieldbus. Wymagany jest tylko adapter
komunikacyjny. Nalezy takze ustawi¢ parametr XP=2.

Dostepne sg dwa rézne moduty: Profibus DP i DeviceNet.

Profibus DP: Nr kat: QCPPDP Nr ref.: 129769
DeviceNet: Nr kat: QCPDNT Nr ref.: 129768

ASTAT Plus komunikuje sie z tym modutem w protokole Modbus RTU.

ASTAT | podbus RTU |

plus | Adapter - | System
komunikacyjny | Fieldbus
(medul ) [ !

| Profibus DP / DeviceNst

il -
Max. diugasé 3m

Uwaga:

Szczegodtowe informacje odnosnie do modutéw komunikacyjnych QCPPDP i QCPDNT podano w ich
instrukcjach obstugi.
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6.2.5 Lista parametréw dostepnych poprzez port szeregowy

Nr Nazwa Zapis / Zakres
param. | parametru Funkcja odczyt | warto$ci Uwagi
(R/W)
000 Status Stan softstartera R/- 0-14 0: ON (Zat.)
1: STOP ( Wyt.)
2: LOCK ( Blokada )
4: ALARM ( Btedy)
5: RAMP ( Rampa przysp.)
6: FULL ( Petna moc )
7: SAVE ( Oszcz. ener. )
8: SOFT ( kagodne zatrz.)
9: DCBK ( Hamow. DC )
10. FULL ( Wymuszenie )
11. Nie stosowany
12. INCH ( Pobudzanie )
13. TACH ( Rampal lin.)
14. PUMP ( Ster. pomp. )
001 M Prad silnika ( %N lub A zal. od par. UF ) R/-
002 N Nom. prad silnika ( % pradu urzadz. ) R/W 40-120
003 L Prad ograniczenia (% In) R/W 100 - 700
004 T Moment rozruchowy ( % | rozr. bezp. ) R/W 10-90
005 a Czas rampy przyspieszania (sek ) R/W 1-99
006 d Czas rampy zatrzymywania ( sek ) R/W 1-120
007 p Czas startu udarowego ( ms ) R/W 0-999
008 b Czas hamowania DC ( sek ) R/W 0-99
009 I Prad hamowania DC (% In) R/W 50 - 250
010 S Sterowanie fagodnym zatrzymaniem R/W 0-3 (1): 8ZF
2:13
3: 14
011 C Sterowanie pompami R/W 0-3 (1): 8EF
2:13
3: 14
012 P Sterowanie startem udarowym R/W 0-3 (1): 8EF
2:13
3: 14
013 F Wymuszenie R/W 0-3 0: OFF
1: ON
2:13
3: 14
014 B Sterowanie hamowaniem DC R/W 0-6 (1): 8EF
2:13
3:14
4: PON
5: PI3
6: P14
015 LK Blokada ( sek) R/W 0-45
016 o Krzywa dziat. zabezp. przecigzeniowego |R/W 0-5 (1): ﬁfF
2: N2
3: N3
4: C1
5:C2
017 Do uzytku wewnetrznego
018 w Zapis do EEPROM -/W 1
019 R Odczyt z EEPROM -/W 1
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Nr Nazwa Zapis / Zakres
param. | parametru Funkcja odczyt | warto$ci Uwagi
(R/W)
020 --- Do uzytku wewnetrznego
021 v Wersja software’u R/- XXX VXXX
022 --- Do uzytku wewnetrznego
023 --- Do uzytku wewnetrznego
024 1r Przek. programowalny 11-12-14 R/W 22-30 Patrz: Funkcje przek. progr.
na str. A24
025 2r Przek. programowalny 23-24 R/W 20, 22-30
026 3r Przek. programowalny 33-34 R/W 21-30
027 oC Nastawa zab. nadpragdowego ( %N ) R/W 0-50 0: OFF
028 ocC Czas zadziat. zab. nadpradowego (sek) |R/W 0-99
029 r Mata predkosc¢ ruchu odwrotnego R/W 0-3 (1): 8ZF
2:13
3: 14
030 Y Liczba préb ponownego startu R/W 0-4
031 y Czas powtarzania prob ( sek) R/W 1-99
032 uv Nastawa zab. podnapieciowego ( %U ) R/W 0-50 0: OFF
033 uv Czas zadz. zab. podnapieciowego (sek) |R/W 0-99
034 ov Nastawa zab. przepieciowego ( %U ) R/W 0-30 0: OFF
035 ov Czas zadziat. zab. przepieciowego (sek) |R/W 0-99
036 uc Nastawa zab. podpradowego ( %N ) R/W 0-99 0: OFF
037 uc Czas zadziat. zab. podpradowego (sek) |R/W 0-99
038 PF Wspdtczynnik mocy (%) R/- 00 -99
039 U Napiecie nominalne (V) R/W 100 - 500
040 \Y, Napiecie linii (V) R/-
041 w Moc ( kW*10) R/-
042 X Sterowanie zdalne / lokalne 0-3 (1): 8EF
2:13
3: 14
043 D Sterowanie rampg liniowg R/W 0-3 (1): 8ZF
2:13
3: 14
044 J Sterowanie matg predkoscig R/W 0-2 (1): I(:)SFF
2:14
045 j Typ matej predkosci R/W 0-1 0: HI
1: LO
046 2a Rampa wtdérna przyspieszania ( sek ) R/W 1-99
047 2d Rampa wtdérna zatrzymywania ( sek ) R/W 1-99
048 A Wybér drugiej rampy R/W 0-3 (1): 8ZF
2:13
3: 14
049 UF Numer ramki zespotu R/W 0-16 0: Nie zdefin.
1-16: Ramki od F do X
050 E Uptyw czasu ( godz. ) R/-
052 Q Przywotanie nastaw fabrycznych -IW 1
053 2T Drugi mom. rozruch. ( % M bezp. rozr. ) R/W 10-90
054 m Kalibracja pradu R/-
055 --- Do uzytku wewnetrznego
056 z Funkcja obejscia R/W 0-3 0: OFF 2:13
1: ON 3: 14
057 --- Do uzytku wewnetrznego
058 f Krotno$¢ przecigzenia (%N ) R/W 100 - 130
059 t Kalibracja napiecia R/-
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Nr Nazwa Zapis / Zakres
param. | parametru Funkcja odczyt | warto$ci Uwagi
(R/W)
060 RUN / Rozkaz startu / zatrzymania -IW 0: RUN
STOP 1: STOP

061 --- Do uzytku wewnetrznego

062 --- Do uzytku wewnetrznego

063 --- Do uzytku wewnetrznego

064 --- Do uzytku wewnetrznego

065 --- Do uzytku wewnetrznego

066 --- Do uzytku wewnetrznego

067 --- Do uzytku wewnetrznego

068 --- Do uzytku wewnetrznego

069 --- Do uzytku wewnetrznego

070 ST Wybdr krzywej pompowej R/W 0-3 0: Standardowa rampa nap.
1-3: Algorytmy pompowe

071 --- Do uzytku wewnetrznego

072 --- Do uzytku wewnetrznego

073 SP Wybér krzywej pompowej R/W 0-5 0: Standardowa rampa nap.
1-5: Algorytmy pompowe

074 --- Do uzytku wewnetrznego

075 --- Do uzytku wewnetrznego

076 --- Do uzytku wewnetrznego

077 --- Do uzytku wewnetrznego

078 --- Do uzytku wewnetrznego

079 --- Do uzytku wewnetrznego

080 --- Do uzytku wewnetrznego

081 --- Do uzytku wewnetrznego

082 --- Do uzytku wewnetrznego

083 XP Protokdét komunikacyjny R/W 0-2 0: ASCII
1: Modbus RTU
2: Inne ( modut zewn. )

084 s Adres stacji dla kom. cyfrowej R/W 1-247

085 e0xx Biad e0 R/- xx: Kod btedu

086 e1xx Btad e1 R/- xx: Kod btedu

087 e2xx Btad e2 R/- xx: Kod btedu

088 e3xx Biad e3 R/- xx: Kod btedu

) —=
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6.3 Wymiary
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QC_WDP [ 510 [ 490 | 305 | 460 | 465 | @ | 53 | 106 | 54 | 258 | 70 | 16& 45
TC_QOF | 510 | 490 | 205 | 460 | 465 | @ | 53 | 106 | o | 250 | 70 | 168 [5]
O FDP | 560 | 640 | @17 | 480 | 495 | @ | &8 | 118 | & | 275 | 78 | 168 45
O SOF | 550 | 540 | 317 | 480 | 495 | @ | & | 118 | & | 275 | 78 | 168 45
O TOPF | 560 | 685 | 817 | 500 | 640 | G | 69 | 118 | 645 | 270 | 100 | 168 a0
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