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Abstrakt

Piedmétem bakalaiské prace Rizeni asynchronniho motoru frekvenénim méni¢em SIEMENS
Micromaster 440 je seznamit se s problematikou fizeni motorti pomoci frekvenéniho ménice
a ovefit si moznosti programu STARTER. Popsané feSeni umoziiuje ovladani motoru

prostiednictvim sériové linky mezi méni¢em a pocitacem.

Abstract

The subject of the bachelor thesis Control of asynchronous motor by frequency converter
SIEMENS Micromaster 440 is to get acquainted with problems of motor control by means of
frequency converter and verify possibilities of program STARTER. The described solution

allows the motor to be controlled via a serial link between the drive and the computer.

Klic¢ova slova

Frekvenéni méni¢, Micromaster 440, asynchronni motor, SIEMENS, Program STARTER,

Sériova linka
Key Words

Variable frequency drive, Micromaster 440, asynchronous motor, SIEMENS, Program
STARTER, serial link
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Seznam pouzitych zkratek a symbolu
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Poruchové hlaseni
Vystrazné hlaseni
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1.Uvod

Frekvencni méniCe jsou v soucasnosti velmi pouzivanym nastrojem na ovladani
frekvence asynchronnich motord. Cilem tohoto méniCe je vytvofit takovy
casovy prubéh napéti, aby se motor rozebéhl na pozadované otacky. Vyhodou
tohoto zplsobu fizeni je rozbéh s nizkym oteplenim motoru, které je témét
zanedbatelné a lze u asynchronniho motoru dosdhnout také témef maximalniho
zabérného momentu. V dnesni dobé je zplsob rozbehu fizen pocitacem a je
mozné simulovat rizné zptusoby rozb&hu, naptiklad rozbéh s linedrnim nartistem
otacek nebo fidit motor s riznymi charakteristikami. Nevyhodou tohoto fizeni
jsou vysoké naklady na polovodivé soucastky a taky software, ktery je nutno
koupit nebo vytvoftit. Program STARTER, ktery firma Siemens nabizi k ménici,
je jednou z moznosti, jak fidit méni¢ a nasledné i asynchronni motor.

Cilem této prace je seznamit Se S problematikou fizeni motoru frekvenci
a zmapovani problematiky programu STARTER a nasledné ovladani motoru

skrze sériovou linku mezi méni¢em a pocitacem.



2. Dokumentace

Typ:

Jednd se o méni¢ kmitoctu od firmy Siemens, kterd dodava tyto meénice
vrozmezi 120 W az 75 kW. V naSem piipad¢ byl pouzit Micromaster 440
6SE6440-2AD24-0BAL.

2.1 Technické bezpecnostni udaje

Preprava a skladovani:

Pfistroj je citlivy na otiesy, razy a jiné nestandartni zachazeni. Proto pfi
pieprave, skladovani, ¢i vybalovani musime dbat zvySené opatrnosti.

Tento méni¢ musi byt skladovan v ¢istych a suchych prostorach s teplotou
v rozmezi od —40°C do + 70°C. Neni vhodné, aby dochazelo ke kolisani
teploty. Soucastky, které se v méni¢i nachdzi napt. izolace, polovodice atd.,

nejsou na toto kolisani dimenzované. Musi platit:

A9 =227% <30k )

t2—tg

kde 9, je teplota prostiedi ve kterém se piistroj nachazi v Case t, a ¥, je
teplota prostfedi piislusna casu t; . Plati tedy t, > t,. V pfipadé nedodrzeni
hrozi riziko poskozeni.

Uvadi se zde poznamka, ze pfistroj se doporuceno skladovat maximalné rok,
poté se musi kondenzatory v napétovém meziobvodu vyménit.

Provozni teplota:

Teplota okoli pfi provozu je urCena zatéZnym momentem. V piipad€ potieby
provozu mimo teplotni rozmezi se musi redukovat vystupni proud podle obrazku
2.1.1 a 2.1.2 pro dva ruzné typy momentt. Katalog uvadi teplotni rozmezi od
—10°C azdo + 60°C. V obrazku 2.1.1 a 2.1.2 jsou uvedeny grafy pro korekci
proudu, kde se pfi otepleni o 10°C snizi vystupni proud o 50 %. Katalog vSak
neuvadi korekci proudu pro teploty mensi nez — 10°C, proto se provoz pod

touto teplotou nedoporucuje.
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Obrazek 2..1.1 Graf korekce elektrického proudu v zavislosti na teploté
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Obrazek 2.1.2 Graf korekcee elektrického proudu v zavislosti na teploté

Nadmorska vySka:
Pokud je potieba instalovat méni¢ v nadmotské vysce vétsi nez 1000 m n.m., je

tteba provést korekci vystupniho proudu dle obrazku 2.1.3 a pii nadmotské



vySce vétsi nez 2000 m n.m. je tieba také korigovat napdjeci napéti dle obrazku

2.1.4.

I.  Korekce vystupniho proudu:
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Obrazek 2.1.3 Graf korekce vystupniho proudu v nadmotské vysce na 1000 m n.m.

ii.  Korekce napajeciho napéti:
napajaci ‘
M

} i -
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m

Obrazek 2.1.4 graf korekce napajeciho napéti v nadmoi'ské vysce nad 2000 m n.m.

ViIhkost:
Vzduch musi byt 95 % bez kondenzace vodni pary
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Mechanicka odolnost:
Meéni¢ nevystavovat prudkym narazim a nedorucuje se umistovat v blizkosti
mist, kde dochazi k trvalym vibracim. Mechanickd odolnost je stanovena
normou dle IEC 68-2-6:
v konstantni amplituda vychylky: 0,075 mm v kmitoétovém pasmu od

10 Hzdo 58 Hz

v’ zrychleni: 9,8 % V kmitoétovém pasmu od 58 Hz do 500 Hz

Elektromagneticka radiace:

Nedoporucuje se méni¢ instalovat v blizkosti elektromagnetického zateni.
Znecisténi vzduchu:

M¢éni€¢ musime chranit pfed vniknutim cizich téles, jinak nelze zarudit
bezchybny provoz. Mista kde se provozuje, musi byt suchd a neprasnd.

Vzduch, kterym ochlazujeme méni¢, musi byt téz suchy a neprasny. Prach lze
ovsem odfiltrovat a vodu vysusit.

Voda:

Musime zajistit ochranu ménice pfed vodou a srazenou parou.

Teplo:

M¢éni¢ musi byt umistén svisle, aby funkce chlazeni byla G¢inna.

Pro méni¢ umistény do rozvodné skiin¢ plati, Ze pod i nad méni¢em musi byt

dostate¢ny prostor, aby se teplo neakumulovalo.

2.2 Charakteristické vlastnosti

Zakladni vlastnosti:

Snadné ptipojeni, nastaveni a uvedeni do provozu
Méni¢ navrzen v souladu s pozadavky EMC
MozZnost provozu na izolované siti

Rychla odezva na fidici signaly

Spolehlivost a flexibilita

Vysoky spinaci kmitocet PWM modulace

N X X X X X

Ciselné, analogové, externi zadavani kmitoctu

11



Rozsirené vlastnosti:

Vektorové fizeni bez zpétné otackové vazby

Vektorové fizeni s otdckovou vazbou a inkrementalnim snimacem rychlosti
Rizeni s aktivni regulaci magnetizaéniho proudu ke zvyseni uéinnosti 1
Rychla ochrana proti nadmérnému vzristu proudu

Moznost brzdéni motoru protiproudem

Kompaundni brzdéni

Vestavény PID regulator

Specialni funkce pro polohovani a rezim kontroly zatéZovaciho momentu

AN U U N NN

Kompletni ochrana méni€e 1 motoru proti pietizeni
Ochranné vlastnosti:

v" Ochrana proti prepéti i podpéti

v Ochrana proti zemnimu spojeni a mezifazovému zkratu
v Ochrana proti piekro¢eni teploty
v

Ochrana motoru pomoci PTC/KTY ¢idla ve vinuti motoru

2.3 Montaz a instalace

Bezpecnost:

Na silovych svorkiach méni¢e se mize vyskytovat vysoké napéti. Po odpojeni
ménice od sité nutno vyckat minimalné 5 minut, nez budeme moci manipulovat
se silovymi obvody ménice.

Nedodrzenim zasad bezpecnosti a zpusobilosti hrozi riziko

smrti.

IS
=
o
S

Mechanicka instalace:
Pod a nad méni¢em nechejte volny prostor zndzornény Sipkami
pod a nad méni¢em. Typ ménice pouzity na tento projekt je

velikost B. Vyrobce nabizi ménice v péti variantach od

nejmensi A az po F pro riizné vykony a faze.

Obrazek 2.3.1 méni¢

12



Technicka data:

Tabulka ¢.1 — zakladni technicka data

Napéti [V]

Vykon [kW]

vyska [mm]

hloubka [mm]

délka [mm]

3x 400

22-4

202

172

149

Tabulka ¢.2 —

vstupni parametry

Vstupni parametry

Pn [kW]

S [KVA]

| [A]

4

7,8 10,2

Tabulka ¢.3

—udaje o pojistce

Pojistky

In [A]

doporuceny typ

20

3NA3807

Tabulka ¢.4 — primér kabelu

Prameér vstupniho kabelu

Vstupni kabel [mm?]

Vystupni kabel [mmz]

25-6

1-6

Tabulka ¢.5 — Hmotnost a utahovaci moment

Hmotnost [kg]

Utahovaci moment pro
napajeci svorkovnice [Nm]

3,4

1,1

Jedna se o stiidavy méni€ s vestavénym filtrem 3x AC s rozsahem provozniho

napéti 380 V —480 V, £+ 10 % . Katalog uvadi, zékladni parametry jako jsou

vykonové parametry, vstupni veli¢iny, kde proud odpovida zkratovému napéti

napajeni Vk = 2% vztaZzenému k jmenovitému vykonu ménice a jmenovitému

napéti napajeni 400 V bez sitové tlumivky. Pokud je sitova tlumivka pouzita

uvedené hodnoty jsou o 70 — 80 % nizsi.
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Elektricka instalace:

v
v

Dodrzovani bezpe¢nostnich opatfeni pii instalaci

Uzemnéni ménice

Provoz ménice s dlouhym motorovym kabelem:

Tabulka ¢.6 — délka motorového kabelu

Maximalni délka motorového kabelu
typ Vykon Nestinény Stinény
ménice [kW]| kabel [m] kabel [m]
primé
pripojeni 0,12-75 100 50
motoru z
meénics
vystupni 0,12-75 300 200
tlumivkou

Provoz ménice s proudovym chranicem:

Lze, jen pokud jsou dodrzeny tyto pozadavky:

v

v
v
v
v

méni¢ kmitoc¢tu neni vybaven radiovym odrusovacim filtrem

proudové relé typu B, inikovy proud 300 mA

nulovy vodi¢ napéajeni uzemnén

Vv piipad¢€ pouziti vice mé€nicli ma kazdy méni¢ sviij proudovy chranic
maximalni délka motorového kabelu bude 50 m pro stinény kabel a pro

nestinény 100 m

Provoz na izolované siti:

Pokud dojde ke zkratu jedné z napdjecich fazi na zem, méni¢ bude pokracovat

v ¢innosti. Pokud dojde ke zkratu jedné z vystupnich f4zi na zem, méni¢ ohldsi

poruchu prekroceni proudu (F0001). Musi se odstranit propojka ze spodu

ménice, kterd pripojuje odrusovaci kondenzator a na vystupu méni¢e musi byt

zapojena vystupni tlumivka.

Pripojeni sité a motoru:

Sitovy ptivod musi byt dimenzovan na poZzadovany proud motoru. Méni¢ musi

byt chranén spravné dimenzovanymi pojistkami nebo jisti¢em.

14



Typy motorii, které 1ze méni¢em napajet:

Asynchronni, synchronni, jednomotorové a skupinové (paralelni spojeni).
V piipad€ napdjeni synchronniho motoru nebo vice asynchronnich motort
paralelné spojenych musi byt zvolen zpusob fizeni dle charakteristiky U/f.
Obrazek 2.3.2 ukazuje, jakym zplisobem je potieba propojit svorky v ménici,
abychom tspésné ovladali motor. Tabulka ¢.7 pifidava slovni vysvétleni téchto
svorek.

stejnosmérny vnéjsi brzdny
meziobvod odpornik

pfipojeni sité pfipojeni motoru

Obrazek 2.3.2 zapojeni svorek na ménici

Zapojeni lze provést pro ob¢ varianty do A nebo do Y.

Toto zapojeni je obvyklé pro malé motory do hvézdy a pro vétsi do trojihelniku.

15



e Data pribliZujici slovné vyznam znacek:

Tabulka ¢.7 — vyznam zkratek

zapojenisilov+Al:B11é svorkovnice
Sllova_ Funkce
svorkovnice
PE uzemnéni privodu
L/L1 sitovy privod
N/L2 sitovy pfivod
L3 sitovy ptivod ( pro 3faze)
PE uzemnni motorového privodu
U privod k motoru
\Y privod k motoru
w privod k motoru
prfipojeni brzdného
DC+/B+ odporniku/ kladny pdl ss
mezobvodu
B- pripojeni brzdného odporniku
DC- zaporny pol ss meziobvodu

Ridici svorkovnice ménice:

Tabulka ¢.8 — zapojeni fidici svorkovnice

zapojeni fidici svorkovnice
svorky na
fidici Oznaceni Hodnota Funkce Poznamka
svorkovnici
1 10V + +10V referencni napéti <10 mA
2 ov ov referencni napéti vztazny potencial
3 AIN1+ |0-10V /-10V - +10V analogovy vstup 1viz: kladny potencal
4 AIN2 - 0-20mA/4-20mA P0756[1] az P0761[1] zaporny potencial
5 DIN 1 digitalnivstup 1
6 DIN 2 programovatelné vstupy viz: digitalnivstup 2 24V log. Uroveri 1 =+15-+30V,
7 DIN 3 P0701 - PO704 digitalnivstup 3 vstupni proud max. 5 mA
8 DIN 4 digitalnivstup 4
9 izol. +24 +24V pomocné napajeci napéti <50 mA
10 AIN2+ | 0-10V, Ry =720kQ analogovy vstup 1viz: kladny potencal
11 AIN2- [0-20mA /4-20mA, R, =120kQ P0756[2] az P0761[2] zaporny potencial
12 AOUT1+ | 0-20mA /4-20mA (maximdlni | analogovy vystup viz: kladny potencal
13 AOUT1- | zatéZovaciimpedance 500 Q) P0771[2] az P0781[2] zaporny potencial
14 PTCA vstup tepelné ochrany viz POGO1
15 PTCB mootoru PTC/KTY
16 DIN 5 programovatelné vstupy viz: digitdInivstup 5 24V log. Uroveri 1 =+15-+30
17 DIN 6 P0705 - PO706 digitalnivstup 6 V, vstupni proud max. 5 mA
18 RLLA 230V ~ /2 A (odporovd z4téz) programovatelné relé 1 roz?inalcf kontakt
19 RUIB 1 30v=/5A (odporové z4té?) viz: PO731 spinaci kontakt
20 RL1C stiedni kontakt
21 RL2B 230V ~/ 2 A (odporova zatéz) programovatelné relé 2 spinaci kontakt
22 RL2 C 30V =/5A (odporova zaté?) viz: P0732 stfedni kontakt
23 RL3A 230V ~ /2 A (odporova zatéz) programovatelné relé 3 roz?ma,u kontakt
24 RL3B 30V =/ 5A (odporova zatéz) viz: P0733 spvlnaalkontakt
25 RL3 C stfedni kontakt
26 AOUT2+ [ 0-20mA /4 -20 mA (maximalni | analogovy vystup viz: kladny potencal
27 AOUT2- | zatéZovaciimpedance 500 Q) P0771[2] az P0781[2] zaporny potencial
28 izol. OV oV pomocné napdjecinapéti| sp. pot. ke sv9aDIN1-DIN 6
29 P+ e
0 N- sériova linka RS485
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Vodice jsou v fidici svorkovnici upevnény pomoci pruziny. Na obrazku 2.3.3 je

mozno vidét redlné usporadani svorkovnice ménice S Cisly odkazujici na tabulku

¢.8.

®om
it KTt KB

12 13 14 15

Obrazek 2.3.3 usporadani svorkovnice ménice

Volba provozu:

Ptepinacem DIP 2 je mozné zvolit provoz ménice na siti 50 Hz nebo 60 Hz.
ON - 50 Hz Evropa

OFF — 60 Hz USA

Konfigurace analogovych vstupi:

Piepinaci DIP1 a DIP2, které jsou na svorkovnicové desce, je mozné ménit
konfiguraci AIN1 a AIN2.

OFF — napétovy vstup 0...10 V

ON — proudovy vstup 0...20 mA

pro DINT odpovida AIN1

17



Vypocet integralu (2) zavisi na zpisobu chlazeni motoru, ktery lze vybrat

Vv panelu parametri (P0335). Chovani ménice pti dosazeni maximalni zatéze je

Tepelna ochrana motoru:

Pokud motor pracuje Sniz§imi nez jmenovitymi otaCkami, je snizen

i chladici uc¢inek ventilatord, ktery je na hrideli motoru.

Proto je nutnd redukce zatézovaciho momentu. Pro ¢tyfpdlovy motor plati:

pokles momentu

Mmot | z divodu Gginosti
pohonu s FM

100% ‘st (st

~95%

50%

im n im otacky

Obrazek 2.3.4 zobrazeni redukce zatéZového momentu motoru

Me¢ni¢ vyhodnocuje tepelné zatizeni motoru imérné:

~fyirde ()

urceno parametrem P0610.

Aby nemohlo dojit k tepelnému pfetizeni motoru pifi provozu na nizkych

otackach, je vhodné vybavit motor teplotnim ¢idlem.
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Bimetalovy kontakt:

Zapojte jej do obvodu externi poruchy pies oddélovaci relé na néktery
Z binarnich vstupti DIN1 az DIN6 a vyberte piislusny parametr P0901 az
PO706 nastavte hodnotu 29 (funkce externi porucha).

napajeni
oviadani
svorkovnice
menice
9 (+24V) bimetal
PO70x =29 motor
externi porucha

DM KA1

Obrazek 2.3.5 zapojeni bimetalového kontaktu

PTC termistor:

Zapojte dle obrazku a vyberte parametr PO601 a nastavte hodnotu 1 (PTC
termistor).

Pokud je odpor termistoru vétsi nez 1500€2, méni¢ bude hlasit vystrazna
hlaseni A0O511 a poté poruchu FOO11 (piekroceni zatizeni motoru). Skute¢na
hodnota odporu, kdy se neobjevi hlaSeni, by méla byt mezi 1000Q az
2000Q2.

svorkovnice
menice
—O 14
y PTCA

PO601 = 1

PTC
+3 A

—0 15
PTCB

Obrazek 2.3.6 zapojeni PTC termistoru
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Linearni snima¢ KTY84 — 130:

Pro méfeni teploty je tato varianta nejvhodnéjsi. Pro snima¢ zvolte parametr
P0601 a nastavte na hodnotu 2 (teplotni snima¢ KTY). Zmétenou teplotu
motoru lze zjistit parametrem r0035. Teplota, pii které méni¢ hlasi vystrahu
AO0511, lze nastavit parametrem P0604 (default 130 °C). Pii ptekroceni této

urovné o 10 % hlasi ménic poruchové hlaseni FOO11.

svorkovnice
meénice
— 14

PTC A
KTY84
g P0601 = 2

—0 15
PTCB

Obrazek 2.3.7 zapojeni linearniho snimace
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2.4 Blokové schéma ménice

d?llﬂnl vstupy DINT a DINB

misto analogovysh vaiupd
Q1 +1ov

e w

M7 8 e

4 phi pFipoleni spined
$—-—-O0——ANI- naansl atl
: reteculol spinaol pepstt: 200+ 240V 113 AC
, - <1.75V 5 = vypnulo 500 + B00V IAC
| DA aINze >3.7V 88 = zepnuto PE
oM Az - []
CoTTrrorrmErEnm e Q-_-l-ﬁ&r----'w_-}--e}* """"""" !
___ci)"_ P panel BOP L‘IEL} :
— 0t —w -B8688 :
%] M e VA W '
e A, > AD |— /1\]::> L !
0V ++{0V = 253 N-NJ:Q Rhwonk @ T .
10 !
oo N |
AINZ-y | phavednik — = usmirfiovad X
w8 | |
i_@‘_ = '
DING L ||
- T L |
K DiNg “@I 17 [/ ,
24V — e 0 aev (mec 100ma) »JT‘ I &
Q I ™ {tzakovan zdiro]) -
-0 ov 4o
. e AOUT1+ .12 o X
L E] AQUTY- 4, 13 o R 1 I [l  ua .
s AOUTZ: 28 :
VA : .
@D AOUTE: 2T | o | CPU i
I T -
———C?— ] X
. 3~ :
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Obrazek 2.4.1 schéma blokového ménice
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3. Tovarni nastaveni ménice

Meéni¢ je z vyroby nastaven na Ctyipolovy tfifazovy indukéni motor Siemens
1LA7. Je tfeba, aby parametry ménice, zejména P0304 (jmenovité sdruzené
napéti motoru), P0305 (proud motoru), P0307 (jmenovity vykon) a P0310
(provozni frekvence — 50 Hz) byly ptizptsobeny odpovidajicim hodnotam ze

Stitku motoru.
Motor je nastaven dale:

e P0700 — vybér zpisobu ovladani — digitalni vstup

e P1000 - volba zdroje Zadané hodnoty — analogovy vstup

e P0335 — chlazeni motoru — bez chlazeni (0)

e P0640 — proudovy limit motoru — 150 % jmenovitého proudu
e P1080 — minimalni kmitocet — nulovy

e P1082 — maximalni kmitocet — 50 Hz (pro Evropu)

e P1120 — doba rozb&hu motoru — nastaveno na 10 s

e P1300 — rezim tizeni — bez rezimu (0)

Provedeni vstupt:

DIP1(1.2) = OFF

ADC1 =ADC2 — 18 10 20 21 29 23 94 95|
=0-10V

12 13 14 15 E[EVA 26 27

Analogovy
vystup
020 mA

(500 ©2) CE:

Obrazek 3.1 nastaveni ménice
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Tabulka ¢.9 — vstupy

Vstup/Vystup Svorky Parametr | Funkce

digitalni vstup 1 5 P0O701 =1 ZAPNYP1 (/10)
digitalni vstup 2 6 P0702 =12 |reverzace (¥¥)
digitalni vstup 3 7 P0703 =9 potvrzeni poruchy (Ack)
digitalni vstup 4 8 P0704 = 15 | potvrzeni poruchy

digitalni vstup 5 16 P0705 = 15 | fixni Zadana hodnota (pfimy vybér)
digitalni vstup 6 17 P0706 = 15 | fixni Zadana hodnota (pfimy vybér)
digitalni vstup 7 pres ADC1 P0707 =0 | fixni Zadana hodnota (pFimy vybér)
digitalni vstup 8 pfes ADC2 | P0708 =0 | digitalni vstup deaktivovan

Aktivace tovarniho nastaveni:
e Nutno nastavit parametr P0010 na 30

e Nasledna aktivace parametrem P0970 = 1

Mé¢nic je nastaven na frekvenci sit¢ 50 Hz. Pro zménu na 60 Hz nutno prepnout

prepina¢ DIP do polohy zapnuto. Pfepina¢ je umistén na obrazku 3.1.1

3.1 Panel BOP

Tento panel je dopliikem k méni¢i. Umoznuje pristup
K parametrim méni¢e a jejich zménu. Po zméné
parametrl Ize méni¢ provozovat, aniz by byl panel na
meéni¢i umistén. Takto lze pouzit jeden panel pro
nastaveni vSech ménicl. Pro aktivaci panelu nutno

zménit parametr P0700 na 1.

3.1.1 Panel BOP

Zelené tlacitko odpovida zapnuti a cervené vypnuti ménice. Oboustranna Sipka
slouzi k reverzaci a ureni sméru otaceni. Tlacitko JOG slouzi k provozu motoru
podle pfedem nastavenych parametri. Fn ma vice funkci, ale predev§im
zobrazuje zékladni hodnoty ménice a hlaseni poruchy. P slouzi k pfepinani mezi

parametry pomoci Sipek a jejich nasledné zmeéné.

Zména parametru:
Po stisknuti tla¢itka P navolte Sipkami parametr, ktery chceme zménit. Nasledné
stiskneme opét P a zobrazi se hodnota tohoto parametru. Sipkami navolime

pozadovanou hodnotu a opétovnym stiskem P hodnotu uloZime.
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4. Uvedeni do provozu — rucné

Za pouziti funkce — rychlé uvedeni do provozu — se méni¢ nakonfiguruje pro
konkrétni motor podle Stitkovych hodnot. Toto mizeme vynechat jen v ptipade,
ze mame k dispozici ttifazovy indukéni motor Siemens ILA se shodnou

vykonovou tfidou, jakou ma ménic.

Pomoci panelu BOP a tla¢itka P, jak je uvedeno v ptedchozi kapitole, 1ze ménit
parametry méni¢e. Pro rychlé uvedeni do provozu je nutno nastavit tyto

parametry:

1. P0003 = 3 — Jde o uzivatelskou pfistupovou zpravu, ktera nabizi standartni
(1), roz8ifenou (2) a pro odborniky (3) sekci.
2. P004 = 0 — Filtr parametrii, kde nula znamena vSechny parametry
3. P0010 =1 — Parametr uvadéni do provozu
v’ Piipraven 0
v" Rychlé uvedeni do provozu 1
v Tovarni nastaveni 30
4. P0100 = 0 — Nastaveni frekvence sité pro Evropu (50 Hz)
5. P0205 =... — Charakteristika zatéze
v Konstantni 0
v’ Variabilni 1
6. P0300=... — Typ pohonu
v Asynchronni stroj 1
v" Synchronni stroj 2
7. P0304 =... — Jmenovité napéti motoru (nutno ovéfit, zda typ motoru
odpovida zapojeni na svorkovnici)
8. P0305 =... — Jmenovity proud motoru Vv [A]
9. P0307 =... — Jmenovity vykon motoru
v Pokud je P0100 = 0 nebo 2 je hodnota vykonu uvedena v kW
v Pokud je P0100 = 1 je vykon uveden v hp (koniska sila, 1kW = 1,34
hp)
10. P0308 =... — Utinik cos ¢
v Automaticky vypoc¢itand méni¢em 0

v" Pouze pro P0100=0, 2
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11.

12.
13.

14.

15.

16.

17.

P0309 =... — U¢innost motoru 7
v Automaticky vypoc¢itand méni¢em 0
v Pouze pro P0100 =1
P0310 =... — Jmenovity kmitoc¢et motoru
P0311 =... — Jmenovité otacky motoru
v Nastavenim na 0 dojde k internimu piepoéteni hodnoty
v' Otacky se zadavaji v rpm ¢ili ot/min
P0320 =... — Magnetizacni proud motoru v % vzhledem k jmenovitému
proudu (P0305)
v Pokud je nastavena 0 dojde k vypoc¢teni pomoci parametru P340 = 1
v’ Je zobrazovan v parametru r0331
P0335=... — Chlazeni motoru
v’ Vlastni chlazeni 0
v" Vynucené chlazeni 1
v’ Vlastni chlazeni a zabudovany ventilator 2
v" Vynucené chlazeni a zabudovany ventilator 3
P0604 =... — Faktor pietizeni motoru
v' Udava, kolikrat maze byt proud vétsi nez jmenovita hodnota proudu
P305 (tedy kolikrat vétsi zatéZzovaci moment) s ohledem na dobu
zatizeni.
v" Hodnota vyrobcem nastavena parametrem P0205 na 150 % pro
konstantni zatézny moment a pro proménny zatézny moment 110 %.
P0700 =... — Vybér zptisobu ovladani
v Tovarni nastaveni 0
BOP 1
Svorky 2
USS na rozhrani BOP 4
USS na rozhrani COM 5
CB (komunika¢ni modul) na rozhrani COM 6

NN NN
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18. P1000 =... — Vybér zdroje zadané hodnoty
v" Ur¢uje zdroj poZzadované hodnoty frekvence
Analogovy vstup 2
pevny kmitocet 3
USS na rozhrani BOP 4
USS na rozhrani COM (kontakty 29 a 30 na tidici svorkovnici) 5

AN N NN

bez hlavni zadané hodnoty kmito¢tu + motorpotenciometr
..z 77

19. P1080 =... — Minimalni kmitocet

20. P1082 =... — Maximalni kmitocet

21. P1120 =... — Doba rozb&hu motoru v [S] bez zaobleni rampy

v' Nastaveni pfili§ kratké doby je signalizovano hlaSenim A0501
(dosazena hodnota proudového limitu), ptipadné chybovym hlasenim
F0001 (ptekroceni proudu)

22.P1121 =... — Doba dob&hu motoru v [S] bez zaobleni rampy

v' Nastaveni prfili§ kratké doby je signalizovano hlaSenim
A0501(dosazena hodnota proudového nebo napétového limitu),
piipadné¢ chybovym hlaSenim F0001 (piekroCeni proudu) nebo
F0002(ptepéti) vlivem indukovaného napéti

23.P1135 =... — Doba dob&éhu motoru po povelu VYP3 v [s]

v" Urluje pokles vystupni frekvence z maxima na nulu po vloZeni
povelu VYP3 (rychlé zastaveni). Nastaveni pfili§ kratké doby je
signalizovéno hlaSenim A0501 (dosaZena hodnota proudového nebo
napetového limitu), piipadné chybovym hlasenim FO001 (ptekroceni
proudu) nebo FO002 (piepéti) vliivem indukovaného napéti

24. P1300 =... — Rezimy fizeni

vt S linearni charakteristikou O

v —sFFC1

s kvadratickou charakteristikou 2

\
S =S =S =

4 7 s programovatelnou charakteristikou 3

v’ vektorové fizeni bez a se zpétnou otackovou vazbou 20, 21

v’ vektorové fizeni momentu bez a se zpétnou otd¢kovou vazbou 22, 23
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25. P1500 =... — Vybér zdroje zddané hodnoty momentu

v

AN N NN

Bez hlavni hodnoty 0
Analogovy vstup 2

USS na rozhrani BOP 4
USS na rozhrani COM 5
CB na rozhrani COM 6
Analogovy vstup dalsi 7

26. P1910 =... — Volba identifikace dat motoru

v

Vzdy 0 — sttidani deaktivovano

27. P1960 =... — Optimalizace regulatoru otacek

v
v

Neaktivni 0

Pro vektorové fizeni motoru (P1300 =20, 21) 1

28. P3900 = 1 — Ukonceni rychlého uvedeni ménice do provozu

v
v
v

Ukonceni bez vypoctu (bez rychlého nastaveni) 0

Vypocet a vymaz vSech ostatnich parametrt 1

Vypocet nastaveni motoru a piepsani vSech vstupnich i vystupnich
parametrl tovarnim nastavenim

Pouze vypocet nastaveni motoru (ostatni nastaveni zachovano) 3

4.1 Nastaveni pro dan¢ vyuziti

Nejprve: PO003 = 3 — Uzivatelska ptistupova prava — pro odborniky

Nastaveni sériového rozhrani:

1. P2010 =... — Pfenosova rychlost USS
v 0Od 4 (2400 bps) do 12 (115200 bps)
2. P2011 =... — Adresa USS
v' Nastavi jedine¢nou adresu ménice
3. P2012 =... — D¢élka PZD dat sériové¢ linky USS
v" Nastavi pocet 16bitovych slov PZD v USS telegramu
4. P2013 =... — Délka PKW dat sériové linky USS
v Nastavi pocet 16bitovych slov PKW v USS telegramu
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5. Komunikace s PC

¢ Nastaveni spojeni mezi méni¢em a programem STARTER
Potiebujeme k dispozici kabel pro sériovou linku s jednim koncem USB pro

ptipojeni k PC:

Obrazek 5.1 kabel s USB koncem pro sériovou linku

Program STARTER je uzivatelsky velmi ptistupny. Po zapnuti programu se
zobrazi tivodni okno, kde si Ize vybrat, jestli chceme otevfit existujici projekt
nebo zalozit novy offline nebo online. Pro prvotni nastaveni se doporucuje

zalozit novy program offline.

' STARTER - Project Wizard

1. 2 3 4.
Introduction Create PGAPC - Set Inzert drive Summary
new project interface units

Armange drive units
offline...

Find drive units
online...

Open existing
project [offling]...

¥ Display \Wizard during start

Cancel |

Obrazek 5.2 — program STARTER — vytvoieni nového projektu

Vybereme tedy ,,Arrange drive units offline*. Dal$i okénko nés vyzve k zadani

jména projektu, jméno autora a mista kam chceme projekt uloZit.

Nésledné je nutno vybrat ptistupovy bod, tedy jakym zplisobem jsme pfipojeni
k méni¢i. Vybereme podle obrazku PC COM-Port.USS.1 a jeho parametr se
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stejnym nazvem viz. obrazek 5.2. V piipadé, Ze mame Spatné nakonfigurovany
pristupovy bod, dé se spustit diagnostika, kterd sama najde patficné parametry
spojeni jako naptiklad rychlost pfenosu, pocet ptendsenych bitl a adresa. To vse

musi byt nastaveno na obou stranach jak pro ménic, tak pro PC.

=1e you can see which signals fram the contral care are actually evaluated/output. 'You can see where they
me fram in the individual parameter dialog boxes.

Zontol word: | ’—Stalus word:

Contral word 1 Control word 2 Status word 1
0 () STARTER - Project Wizard = Access Path | LLDP / DCP | PNIO Adapter | Info |
1 act
3 8 1 2 3 4 Access Poirt of the Application:
Introduction Create PG/PC - Set Insert dive Summary
3 O hew praject interface units
4+ O
[ O S L Interface Parameter Assignment Used:
NE X Properties..
g O ‘ ‘ @ Specify the onling connection ta the dive unit: IFCCOM Rl 4'
7 A ".?ij? | BB icteliR) Cortrno Ry Wislese-h 2206 - Diagrostics
g O -~ 1 ‘ i X
- 44
10 O
N foess point DEVICE -
{User parameter assignment {converted))
Setinterface: PC COM-Port USS.1 PG/PC |
Tive_unil MNote: Please select DEVICE a3 the access point and set S7LISB as the
interface for the G120 with a CU2x=-21
il < Back | Met > | Cancel |
—

Obrazek 5.3 program STARTER — nastaveni vstupt

Jako tfeti krok nds program vyzve, abychom vybrali zafizeni, které mame
k dispozici. V naSem piipadé to je Micromaster 440. Poté pfidame tlacitkem

,,lnsert.,

" STARTER - Project Wizard

1. 2 3 4.
Intraduction Create PG/PC - Set Inzert drive Surmmary
new project interface units

Please enter the drive unit data:

~ Previes  Drive unit

E--@ Posl Device: IMicromaster vl
ﬂﬁ - Type: 440 -
Wersion: I 21 - l

Target dev. addr.: ID
Mame: IMlCHDMASTEH_44D

SINAMICS tutorial | Insert |

< Back | Mext > | Carcel |

Obrazek 5.4 program STARTER — pfidani zafizeni do projektu
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Ctvrté okénko je shrnuti a prehled toho co jsme zadali v piedchozich okénkach.

1 2 3 4
Introduction Create PG/PC - Set Insest dive Summary
rew project interface Lt

The fallowing settings have been selected

- Project name: Pastup
Storage location: C:\Program Files [+86/NSIEMENS\Step?

- Intertace: PC COM-Port USS .1

- Drive units:
MICROMASTER_440 [MICROMASTER_440 , Addr. 0

. r

< Back | Complele| Cancel |

Obrazek 5.5 program STARTER- souhrn postupnych kroka

;. e v r B STAR
Nyni je nutno pfidat pristupové uzly. i —
. . . 0O New with wizard...
V panelu si najdeme ,Project el Open.. cileo
=59 Close
a klikneme na ,,Accessible nodes*. i e Cues
1 Save as.

Po kliknuti se automaticky zaCne @ =0 Odpsieatomst
Conversion of old Starter projects...
vyhledavat pfistupovy uzel. V nasem heck constency A

Save and compile changes Crl+Alt+B

Save and recompile all

piipad¢ jde o Drive unit 1 s adresou 0

Download to target system

a typ zafizeni, které mame k dispozici. S

Know-how protection for programs

4 ror r ~r 7 . Delete...
Vyhleddvani zalezi na spravnosti )
Connect to selected target devices

Disconnect from target system

nastaveni avodnim okénku. Nasledné

Accessible nodes

1P addresses of PG/PC interface...

po té co se usp&sné vyhleda tento uzel, Set PG/PC intefac..
Archive
zobrazi se nam v okénku a mame Retrieve from archie..
. . Save and export...
moznost tento uzel ptidat do projektu mpot.
Print... Ctrl+P
tla¢itkem ,,Accept”. Bez tohoto it
4 . . v Praiect Printer setup...
nebude mozne spUSt It Onllne rezim Opens 1 Postup -- C\Program Files (s86)\SIEMENS\5tep7\s7proj\Postup
A~ 2 Micromaster -- C:\Program Files (x86)\SIEMENS\StepT\sTpro...

P

a také nasledné spusténi motoru skrze M -

ménic. Obrazek 5.6 program STARTER — pfistupové kroky
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Program STARTER umoZznuje nastaveni portu jes$t€¢ zmenit Vtomto okénku
Vv ptipad¢, ze by doslo k chybnému prvotnimu nastaveni. Nemusime tak zakladat

novy projekt.

=] a Accessible nodes
: Diive_unit_1 (address = 0, type = MICROMASTER 440%214)

Extended settings
Access point: DEVICE (STARTER, SCOUT) Aecess point

Interface parameterization used PC COM-PartUSS 1 PG/PC.

IP address of the sought node:

Do pou want b accept the selected drive units into the project?

Accept i Select drive units | Update | M M

Obrazek 5.7 program STARTER- vlozeni pfistupovych uzli

Jako dalsi krok zvolime, jaké zatizeni chceme ovladat. K tomu slouzi v panelu
zélozka ,,Target system* a zde vybereme ,,Select target devices*

Target systern | View Options  Window

Select target devices...

Load r

=TT TSN

Copy RAM to ROM

Device trace
Measuring function

Automatic controller setting
- T

Obrazek 5.8 program STARTER — vybér zatizeni
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Zobrazi se nam tabulka, kde mame vybrat, které zafizeni budeme ovladat.

Devices that go online with "Connect to selected target devices"

Target device EAcce.s.s point
Drive_unit_1 (CSTONLINE (@ DEVICE
v MICROMASTER_4£40 (CISTOMNLINE (@ DEVICE

Obrazek 5.9 program STARTER - ovladaci zafizeni

Vybereme Micromaster_440, jedna se o piipojeni skrze kabel, proto nechame
oznacenou kolonku ,,DEVICE* a potvrdime. Nyni nas program v dal§im kroku (obrazek
5.10) wvyzve, abychom pfifadili spravné zafizeni pro online komunikaci

s Micromaster_440.

88 assion Target Device:

- Unassigned devic - Assigned devics
(28 Postun Target device inthe project | Accessible nodes ]
Dirve_urit_1 MICROMASTER_440 Drive_unit_1 [address = 0, lyp...
8l MICROMASTER 440

B Accessible nodes
Hls Diive_unit_1 (address = 0, type = MICROMA:

[a [¥]

] i »

1~ Curent preselection

Current project

Accessible nodes:

Connect to assigned devices | Concal | Help

Obrazek 5.10 program STARTER — piipojeni k pfitazenému zafizeni

Nasledné piitadime Micromaster_440 K ptistupovému uzlu Drive_unit_1. Po

poklepnuti na ,,Connect to assigned devices* prejdeme do online rezimu.
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6. Online rezim

Po zdarném ptipojeni do online rezimu se nam nabidne vlevo k dispozici seznam

modulu.

=2 Project 6
% Insert single drive unit
Enﬁ-& Drive_unit_1

£y MICROMASTER 440

----- » Configuration

..... » Expert list

----- & Drive navigator

----- » Terminals / bus

----- » Limits

..... » Diagnostics

----- » Alarm history

----- » Control panel

= Extended

----- > Motor potentiometer (M

----- > Fixed frequencies

----- » PID controller

..... > Setpoints

----- » Shutdown functions

----- > Speed controller
..... » Start functions
..... » Functions

----- » Free modules
EEH:I SIMAMICS LIERARIES
-] MONITOR

Obrazek 6.1 program STARTER — piehled jednotlivych moduld

Nabizi Sirokou Skalu nastaveni parametrd nize budou vysvétleny jednotlivé

moduly:
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Configuration — Nastaveni parametri motoru:

Program STARTER také umoznuje nastavit parametry motoru. Me¢nic je
schopen tento motor identifikovat a nckteré parametry sam spocitat. Pro

vrov

nastaveni v§ech parametra slouzi zluté tla¢itko ,,Reconfigure drive®.

Reconfigure drive...

Configuration l
I ame: |MIEHDMASTEH_44IJ Operating mode: |[D] W/ with linear characteriztic
Dirive type: katar:
BSER440-24024-0BAx  btd440 [1] Azynchrionous rotational motor - 400% 10,004
3AC380-4800 +103-10% 400kw BO0O0OHz 715 min-g
47-63Hz 4.00 ki
Firmware 2.11
Communication module [CB) | 1. Matar identification |
[0] Mo CB option board : Stopl
2. Determ. of the saturation |
|[0] Disabled |
Encoder:
[ Display all drive data sets [0] Disabled

| Digplay all command data sets

Obrazek 6.1 nastaveni parametrd motoru

Po stisknuti miizeme zadat frekvenci sité, typ provozu (konstantni moment,
proménny moment), typ motoru a jeho Stitkové hodnoty, typ U/f
Charakteristiky (v naSem ptipad¢ linearni charakteristika), typ pfipojeni (v
naSem piipadé USS na BOP lince), hlavni parametry (minimalni —

maximalni frekvence, ¢as rozb¢hu, ¢as brzdéni).
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- o .
e Expert list — Seznam parametri:
v J4 Y _tw St
Nalezneme zde vsechny sledované parametry motoru a ménice. Napiiklad tu
.7 . 14 24
Ize najit frekvenci, vykon, proud nebo moment motoru a spousty dalSich
o r
parametr — obrazek 6.2.
Expert list |
Param... |Data|Parameter text Unit |Modifiable to |Access level |Minimum |Maximum |
S Al llax]an Jlan = l[ar=]an lan llan llan =]
23|r31 CO: Act. fitered torgue 0.00 Nm 2 |J
24|r32 CO: Act. fitered power 0.00 - 2
25| [@ ras{o] D |CO:Act motor temperature, 1st. Drive data set (DDS) 1| C 2
26 | [® ra7[o] CO: Inverter temperature [°C], Measured heat sink temperature 26 °C 3
27|38 CO: Act. power factor 0.000 - 3
28|r39 CO: Energy c meter [kKWh] 36 KWh 2
29 | péd Reset energy « meter [0] No reset - Readytorun |2
30|r50 CO: Active c data set [0] 1st. Command data et (...|- 2
31 rs1[0] CO: Active drive data set (DDS), Selected drive data set [0] 1st. Drive data set (DDS) |- 2
32\ @mrs2 CO/BO: Act. status word 1 FB31H - 2
33|@r53 CO/BO: Act. status word 2 BEOH - 2
34 @54 CO/BO: Act. control word 1 T6H - 3
35|@r55 CO/BO: Act. control word 2 2000H - 3
36 |[@ rs6 CO/BO: Status of moter control 3H - 3
37 |61 CO: Act. encoder freqm 0.00 Hz 2
38 |62 CO: Freqg. setpoint 0.00 Hz 3
39|63 CO: Act. frequency 0.00 Hz 3
40|54 CO: Dev. freguency controller 0.00 Hz 3
41|65 CO: Slip freguency 0.00 % 3
42|66 CO: Act. output frequency 0.00 Hz 3
43|67 CO: Act. output current limit 15.00 A 3
44|58 CO: Qutput current 0.00 A 3
45(r70 CO: Act. DC-link voltage 573 A 3
46171 CO: Max. output vokage 400.0 A 3
AT (72 CO: Act. output voltage 0.0 A 3
43175 CO: Current setpoint Isd 0.00 A 3
49176 CO: Act. current lsd 0.00 A 3 o
Obrazek 6.2 program STARTER — Expert list
v . v e I3 v 17 r
Vsechny tyto hodnoty je mozno piidat do ,,Watch table” coz vidime na obrazku
. r e
6.3, kde Ize pak sledovat libovolné parametry a ve formatu XML exportovat.
Frekvence j
Mamespace I j % |§| - | ? | IFrekvence vl
Name Information Display format mr_(iontrol value Unit Condition Data type
5% [ x[an 54| [l an - Al xllan [l e |
1|Drive_unit_1.MICROMASTER_440.r24  |CO: Act. fittered output freq. DEC n.3 0.000 Hz REAL
2

Obrazek 6.3 program STARTER — Watch table
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e Drive navigator — uzivatelska navigace pohonu:
Sklada se z nastaveni:
v’ Terminalu — voleni vstupi, ovladani skrze PID regulator viz 6.4
v’ Nastaveni omezeni — Omezeni frekvence, minimalni a maximalni a faktor

pretizeni a také moznost vstupniho signdlu, ktery toto nastaveni prerusi.

Dale je k dispozici nastaveni, které frekvence ma ménic¢ preskocit.

Frequency l Skip frequencie&] Famp-function generatar u:uptinm]

Setpoints . ‘
20,00 Hz
— Frequency limits Lirnit of current
Mirirmumm frequency: 0.a0 Hz Motor overload factar:

1500 %
M aximum frequency: 50,00 Hz

Megative setpoint dizable: |r1 9Bt 0, CO/BO: BOP contral word: : OMAOFFT [1=YES ﬂ
|

Skip frequenciez

2000 Hz

— Ramp-function generator

Ramp-function generator enable: |r2I332: Bit 4. BO: Crrlw/rd1 from BOP link (USS]: . RFG eneﬂ
Fiamp-function generator start/stap: |r2I332: Bit 5. BO: Chrha'rd from BOP link [US5): : RFG stalﬂ
Setpoint enable: r2|332 Bit 6, BO: Chehafrd from BOPF link, [USS]: SetpamtJ

R amp-up time: 15 0o
Fiannp-down time: 10.00 f x

It PID controller is active, the ramp-function generator iz ineffective

I— 0.00 He

Obrazek 6.4 program STARTER — Drive navigator

v" Nastaveni rampy —Definuje ¢as rozbéhu a brzdéni. Lze nastavit signal,
ktery tuto funkci povoli a také ji zapne nebo vypne. Pokud je PID

regulator aktivni rampa bude neuc¢inna.

36



e Terminals and Bus — Terminaly a sbérnice:

Zvolime dva vstupy pfipojeni a nastaveni frekvence pro hodiny nebo

mizeme zapojit PID regulator, ale nebude jej mozno fidit pfes program

STARTER.
Frequency |
Frequency zetpoints came fran: |[4] USS on BOP fink j
b ain setpaint: JOG frequency counterclockwize:
[12015[1], CO: PZD from BOP fink [US | [— 5.00 Hz
Scaling factor:
|'IDD°/g j JOG frequency clockwize:
—_— |50 Ha
Additional getpoint; .
|D j_."" Maintain current frequency
Scaling factor:
=2 |;g ca I OFF7 i applied: When requesting JOG
|-IDD = j right/left, the drive automatically switches
ta RUN.
) Othenvize: Mo effect
Current zetpoint: 0.00 Hi —
CCw' jog requested by
_ (), |r2032 Bit8, BO: Cifwid1 from BOP - |
1 Y Cw jog requested by
~ (O |r2032: Bit &, BO: Culwred1 from BOP _+ |

FID_controller |

PID activation comes from

1O [ ——

Current setpoint: 0.00 Hz \

Feversal of direction comes from
|12032: Bit 11, BO: Chitw/rdl1 from BOF v |

Locking of neg. freguency comes from

[ =l
Current zetpoint: 0.00 Hz /

Obrazek 6.4 program STARTER — Terminals and Bus

¢ Diagnostics - Diagnostika:
Jedna se o seznam riznych parametrti, chybovych hlaseni a hlaseni o stavech
motoru a ménice. HlaSeni je provedeno skrze ,,diody*, které se zabarvuji do

zelena nebo ¢ervena v piipadé chybovych hlaseni.
e Alarm History -Historie alarmii:

Seznam chybovych hlasek. Néekteré je nutno pfed uvedenim motoru do

provozu potvrdit tla¢itkem ,,acknowledge*.

37



e Control Panel — Panel ovladani:
Modul slouzi k ovladani motoru. Nejprve je nutno vybrat méni¢, ktery

chceme ovladat.

Obrazek 6.5 program STARTER — Drive navigator

V nasem pripadé vybereme podle obrazku 6.5. ,Drive unit 1—
MICROMASTER 440 a nyni lze ptedat prioritu tlac¢itkem ,,Assume
Control Priority*. Poté se program dotazuje na typ rozhrani, které chceme
pouzit. NaSe pfipojeni je prostfednictvim sériové linky na BOP (RS 232)
tedy vybereme tedy podle obrazku 6.6.

Assume Control Pricr E
— Life-gign maonitaring
Telearam monitoring: I 1000 mz
Application monitoring: I 15000 ms

—%ia which interface?
& BOP link (RS 232)

™ COM link [RS 485) terminals 29+30

This software may only be used under
obszervance of the relevant safety notes.
Failure to observe these safety notes may

result in personal injury or material damage

Safety notes |

Accept I Cancel Help |

Obrazek 6.6 program STARTER — typ linky
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Po potvrzeni miizeme motor roztoCit. Zvolime pozadovanou frekvenci,
V nasem piipadé 50 Hz a potvrdime zelenym tlacitkem. V tuto chvili se

motor za¢ne rozbihat ndmi zadanymi parametry.

Give up control priarty | . ﬂ [ setpoint specification f!ﬁ

s |—D I 50 Hz 0% py oz = 200%
IV Enafles nos: |—U ,750 He
O Enables available [1] Drive ready
’ ‘ C0: Freq, setpoint befors RFG j
Diaghastics Specified Achual
Output frequency: | D.DD| 0.00 Hz 0.00Hz
ON /OFF1
Torque: 000 0on N
ON /OFF 2 o | | " [0 Aot ftersd requency 1 |
8 ON /DFF 3
Pulse enable i 000 Hz
Ramp-function gen. enable Commands: USS on BOP link
8 Hamp.-functlon generator stark Selpaint: USS on BOP ik Malar cutrent 0w A
Setpoirt enable
Irverter load: 0o %

Obrazek 6.7 program STARTER — spusténi motoru

Na obrazku 6.8 je motor jiz spustén. Vpravo na tomto obrazku mizeme

sledovat libovolnou veli¢inu napiiklad napéti, proud, vykon a frekvenci.

Diive_unit_1 - MICROM&STER_440 J r@ Help

Give up control priority | J [ setpoint specification — .'—. -
s m f= 50 Hz 0% gy 00 % = 0%
IV Enables 0os: m ,750 i
© Enables available [4] Drive running
. |ED Freq. setpoint before AFG j
Diagnostics Specified Actual
Output frequency: | 5000 | 587 Hz 50.00 Hz
0N /0FF 1
T 0.00 430 N
N /OFF 2 et | ! " [0 At fitered frequency 1 =
0N /0FF 3
Puilse enable 25.87 Hz
Famp-function gen. enable Commands: USS on BOP fink
Hamp_—functlon generator stark Setpeint LSS on BOP ik e 774
Setpoint enable
d Imverter load: oo %

Obrazek 6.8 — program STARTER — motor pii provozu
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Extended — Roz$ifené nastaveni ménice:

Jako jedna zrozsitenych moznosti je k dispozici

rampa rozb&hu

a dob¢hu. Lze upravovat jednak pocatecni a konecny rozb¢h, to samé

plati i pro brzdéni.

Frequency | Skip frequencies  Ramp-function generatar Dplinnsl

| Limits |
[

~ R amp-function generatar

=
Initial rounding:

0.00 .
|
|

R ounding type |[D] Continuous smoothing

f Final ravnding:

|
|

Initial rounding:
0.00

Final rounding:
0.o0

k3 3

Rounding times: Half the entered time
applies.

—

| If PID controller iz active, the ramp-function generatar iz ineffective

OFF 3
R amp-dwn time w. OFF 3
.00 3

OFF1. 2. 3.

Ramp-up time

1500

R amp-down time

10.00 5

Switchover to JOG ramps 0

Obrazek 6.9 — program STARTER — rampa

Obrazek dale mapuje moznost zmény typu vyhlazovani. V naSem piipadé

je zvolen typ s kontinualnim vyhlazovanim rampy. Je umoznéno zvoleni

doby rozb¢hu a brzdéni v sekundach
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Obrazek €.6.10 ukazuje, ze lze ovladat méni¢ pomoci PID regulatoru.
Musime nastavit vstup, vyhlazovaci konstanty a nésledné¢ v PID

regulatoru nastavit jednotlivé konstanty.

FID contraller ] FID fixed Frequencies] FID motor potentiometer [PID- MDF']I

|l‘| 9. CO/B0: BOF contral qu : Rrp-up tlme 1 oo 3
G air: 100 Jul] Rrp-dr time: [1.00

Additional setpoint:
[118, CO/EO: BOP contral v~ | Smoathing time

Gaire (100,00 = 0.00 = Function selection
[0] Dizabled -

Achual value source:

|F7EE[0], CO: At ADC after_~ | —————

Gain: 110000 = [0] Disabled -
0.00 i
FID contraller

F gain factar: 2.000
|ntegration tirme: 0.000 8
Differentiation time: 0.000 3
Output limitation *

Firirnunn: b amirnur: F amp-up/ramp-doven tirme limited:

0.00 100000 % 1.00 5

Output iz interconnected to...

¥

“With zetpoint channel and additionally:

Output walue: (0,00 =4 ‘

Obrazek 6.10 — program STARTER — PID regulator
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7.7.4aveér

Cilem této prace bylo seznamit se s funkci frekvencniho ménice Micromaster 440 od

spole¢nosti Siemens, jehoZ pomoci se fidi asynchronni motory.

V teoretickém tvodu je vysvétlen princip fizeni motoru frekvenci véetné podpisu
vybraného meéni¢e Micromaster 440 typ 6SE6440-2AD24-0BA1, jeho zakladni

informace, navod k uvedeni do provozu a bezpe¢nostni podminky instalace a provozu.

Popisuji také manualni ovladani, ovSem to se mi jevi jako zdlouhavé a naro¢né, nebot’ je

nutno trpélivosti a ¢asu pri nastavovani parametrda.

Zaméfil jsem se tedy na komunikaci meni¢e prostiednictvim PC. K tomu jsem vyuzil
v ramci své prace program STARTER od spolec¢nosti Siemens. Program STARTER je
velmi obsahly, vzhledem k tomu jej lze vyuzit k podpofe mnoha produkti. Vlastni
postup je popsan od ¢asti 5 (Komunikace s PC). Nasledné jsem propojil méni¢ s PC
a praktickym experimentem jsem ovéeril funkCnost tak, ze jsem motor skrze toto
pripojeni uvedl do provozu. Propojeni méni¢ — PC jsem uskutecnil prostfednictvim

sériové linky RS 232,

Zkousel jsem riizné simulace pro rozb¢éh a brzdéni. Byla provedena také zkouska, zda se
motor bude toc¢it rychlosti 1 Hz nebo 0,1 Hz. K mému piekvapeni mél motor pii
rychlosti ota¢eni 1 Hz moment cca 2,5 Nm. V ptipadé 0,1 Hz se motor tocil, ale nemél

zadny moment.

Chtél jsem naméfit zakladni Casové pribehy napéti a proudu motoru a zaznamenat
zménu otacek pii skokové zméné kmitoctu. Tento experiment vSak nebylo moZzno
uskutecnit, nebot’ sériova linka RS232 (z roku 1969) nema dostatecny datovy tok na
vzorkovani pribéhu, tedy ¢asové charakteristiky nebylo mozné namétit. Tuto moznost,
kterou nabizi program STARTER, by §lo vyuzit v ptfipadé, Ze pouzijeme nékterou
z rychlej$ich ptipojeni naptiklad ethernetovy kabel Profinet.

Jako moZznost do budoucna vidim pfipadnou konzultaci se spolenosti Siemens
k programu STARTER a méni¢i Micromaster a piipadné pokracovani v diplomové

praci.
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