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Wprowadzenie

1. Wstep

Dokument ten opisuje system INSUM oraz jego elementy sktadowe.
Celem niniejszego dokumentu jest dostarczenie czytelnikowi
dokfadnych informacji na temat MCU oraz ogdInych informacji na
temat mozliwo$ci jakie oferuje system INSUM. Docelowa grupa
czytelnikdw tego dokumentu sa zardwno inzynierowie sktadajacy
oferty, jak i ostateczni uzytkownicy oraz firmy inzynieryjne.
Zaktadamy, ze czytelnik posiada ogdIng wiedze na temat koncepciji
inteligentnej rozdzielnicy.

2. Skroty
CA kontrola dostepu
CT przekfadnik pradowy
DCS system kontroli procesu
DOL rozruch bezpos$redni
FMU modut kontroli pola dystrybucyjnego
FU urzadzenie sieci LON
GPI wejscie uniwersalne
GPO wyjécie uniwersalne
LON lokalna sie¢ operacyjna
MCP panel sterowania recznego
MCU modut kontroli napedu
MMI panel sterowania
MNS rozdzielnica niskiego napiecia
0S oprogramowanie OS INSUM
PLC sterownik programowalny
PR wyzwalacz programowalny
PTC uktad pomiaru temperatury
RCU modut zdalnej kontroli napedu
REV naped nawrotny

SCADA ukfad nadzoru i zbierania danych procesu
TFLC prad termiczny petnego docigzenia

TOL przeciazenie termiczne
VAC napiecie sinusoidalne
VDC napiecie state

VU modut napigciowy

3. Struktura systemu

System INSUM sktada sie z dwdch poziomoéw elementdw: poziomu
rozdzielnicy, ktéry jest grupa podzespotdw potaczonych z ptyta
gtéwna (backplane), oraz poziomu odbiordw zawierajacego wszystkie
urzadzenia sieci, jak moduty MCU, programowalne wyzwalacze PR
oraz moduty FMU.

Poziom odbioréw:

e MCU: kazdy modut MCU steruje, monitoruje i zabezpiecza jeden
naped. Obecnie s dostepne dwie wersje MCU.
MCU1 dla typowych napedéw oraz MCU2 dla specjalizowanych
zastosowan i zabezpieczen.

e MCP: stuzy do miejscowego sterowania jednego napedu.

e PR: Wyfaczniki gtdwne Sace EMax i Isomax moga by¢ przetaczane
i nadzorowane przez system INSUM przy pomocy wyzwalacza
programowalnego z wewnetrznym potaczeniem do sieci LON.

® FMU: podaje informacje o napieciu, pradzie i poborze mocy w
polach dystrybucyjnych.

Poziom rozdzielnicy:

Poziom rozdzielnicy skfada sie z elementoéw przymocowanych do

ptyty gtowne;.

® Plyta gtéwna jest zamocowana w jednym poziomym przedziale
szafy MNS. Piyta gtéwna zawiera sie¢ 1.25 Mbaud LON fieldbus,
oraz przytacza. Do piyty gtdwnej moga by¢ podtaczone nastepujace
moduty:

® Panel sterowania MMI taczy sie z siecia LON fieldbus na ptycie
gtéwnej. MMI umozliwia uzytkownikowi sterowanie,
parametryzowanie i kontrolowanie do 128 napedéw. MMI posiada
sze$cioliniowy wy$wietlacz LCD do prezentacji stanu napedéw oraz
enkoder, ktéry utatwia obstuge menu. Sprzetowy klucz cyfrowy
zapobiega nieautoryzowanym operacjom.

e Moduty Gateway podtaczone bezpo$rednio do ptyty gtdwnej.
Gateway przechowuje w rejestrze wszystkie niezbedne dane
urzadzen INSUM oraz moze przestaé zadane warto$ci do
sterownika nadrzednego. Standardowymi protokotami
komunikacyjnymi sa: Modbus RTU, Profibus DP, oraz Ethernet.

e Moduty Router podtaczone do ptyty gtéwnej. Jeden router moze
utrzymywac taczno$¢ pomiedzy wszystkimi urzadzeniami ptyty
gtéwnej i jedna siecia (do 32 urzadzen). W jednym module s dwa
routery obstugujace komunikacje dwoch sieci. Taki modut
nazywany jest podwdjnym routerem. Na jednej ptycie gtéwnej
przewidziano miejsce na dwa podwajne routery dla catkowitej
kontroli do 128 urzadzen.

® Na ptycie gtéwnej moze by¢ zamontowany uktad zasilania
zapewniajacy ciagte zasilanie. Warto$¢ napigcia powinna zostac¢
podana w projekcie.

Poziom PCS (opcja)

) ) Bezpos$rednie
Pierwszy Drugi potaczenie
gateway gateway do magistrali

1.25 Mbaud LON

Poziom rozdzielnicy

Gateway (opcja) Elementy INSUM
do wyboru : w rozdzielnicy:
Modbus RTU, np. 0S, MMI
Profibus DP,

Industrial ethernet Wewnetrzna sie¢ LON
1.25 MBaud, Sie¢ 5

Router 1/2 ‘ ‘ ‘ ‘ Router 3/4

Poziom odhioréw

Sieé/Nr Sie¢/Nr
1/1 e 4/1
. Cztery sieci LON .
! 78 kBaud, !
I kazda do 32 MCU. - I
Sie¢/Nr Sie¢/Nr
1/32 4/32

Rysunek 1, Struktura systemu INSUM
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1 Wprowadzenie

4. ldentyfikacja elementéw systemu INSUM

Podczas zamawiania elementdw systemu INSUM nalezy pamietaé, ze:

e MCU wystepuja w dwéch wersjach: MCU1 oraz MCU2.

® MCU pracujg z wewnetrznym zasilaniem 24 VCD, ale mozna
wykorzystaé pomocniczy uktad zasilania, je$li doprowadzone jest
inne napiecie.

e MCU posiadaja zintegrowany przektadnik pradowy, o zakresie
0,1-3,2 Alub 2,0-63 A.

MCU2 moze posiadaé modut napigciowy dla pomiaréw napig¢ sieci
400V lub 690 V.

e (Gateway stuzy do taczno$ci z PLC uzywajacym innego protokotu
niz LON, np. Industrial Ethernet TCP/IP, Profibus DP lub Modbus
RTU.

e Podwojne routery obstuguja potaczenie z jedna z czterech sieci.
Jeden podwaéjny router moze utrzymacé taczno$é z 64 MCU.

® Ptyta gtowna powinna by¢ zamawiana jako komplet, jesli nie jest
czes$cia zapasowa, poniewaz komplet zawiera réwniez ptyte
korncowa oraz czg$ci montazowe niezbedne przy instalacji.

Wszystkie kable wykorzystywane w systemie INSUM sg
znormalizowane. Sg one zamawiane jako wigzki kablowe do
taczenia z MCU.

Rysunek 2, Ptyta gtéwna (backplane)
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Komunikacja

1. kacznos¢é wewnatrz systemu INSUM str. 5

2. kacznosé z PLC i urzadzeniami dodatkowymi str. 5

1. kaczno$é wewnatrz systemu INSUM

System INSUM wykorzystuje sie¢ LON dla zapewnienia taczno$ci
wewnetrznej. LON jest siecig typu fieldbus sterowang zdarzeniami,

o architekturze "peer-to-peer", wykorzystujaca zdecentralizowany
pobdr informaciji. Powoduje to zmniejszenie obcigzenia magistrali,
poniewaz kazdy modut MCU jest odpowiedzialny za przesytanie tylko
niezbednych informacji. Sie¢ fielbus sterowana zdarzeniami zmniejsza
obcigzenie magistrali, poniewaz wiadomosci przesytane sa tylko w
razie konieczno$ci a nie w cyklu podstawowego informowania. Stad
polepszenie tacznosci odbywa sie na dwa sposoby: przesytanych
informacji jest mniej i nie oczekuje sie na zapytanie na poziomie FU.
Architektura "peer-to-peer" umozliwia komunikacje pomiedzy FU bez
posrednictwa ptyty gtéwnej. Je$li FU zdecyduije sig wystacé
wiadomos¢ dotyczaca jego stanu, wiadomos$¢ ta moze by¢
skierowana do innego FU i moze zosta¢ podijeta akcja wewnatrz grupy
bez potrzeby informowania PLC.

2. kacznosé z PLC i urzadzeniami dodatkowymi

System INSUM stosuije otwartg sie¢ fieldbus LON i dlatego moze on
by¢ potaczony bezposrednio z PLC, pracujacym pod kontrolg
protokotu LON. Dla komunikacji z PLC, w ktdrym wykorzystywany
jest inny protokdt niz LON, system INSUM oferuje modut gateway z
protokotem komunikacyjnym. Dostepne sa nastepujace protokoty:
Profibus DP, Modbus RTU oraz Ethernet TCP/IP.

LON jest otwarta wewnatrzobstugowa siecig fieldbus, stad urzadzenia
dodatkowe stosujace te same zmienne sieciowe co system INSUM,
moga by¢ podtaczone do systemu INSUM i PLC.

Szczegdtowe informacje na temat protokotéw zawarte sa w
dokumentach: Profibus Gateway, Modbus Gateway, Ethernet TCP/IP
Gateway.

system NEN
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Modut kontroli napedu MCU

1. Podzespoty

Modut MCU sktada sie z:

e Podstawy, do ktérej przytaczone sg wszystkie przewody
potaczeniowe. Podstawa jest mechanicznie podtaczona do szyny
montazowej w rozdzielnicy MNS.

® Zespotu gtdwnego, ktdry stanowi obudowe obwoddw
elektrycznych.

® Zespotu pomiarowego pradu, ktéry jest dostepny w dwdch
wersjach: 0,1-3,2 A oraz 2,0-63 A.

e MCU2 moze posiada¢ réwniez czwartg czg$¢é, modut napigciowy.
Dokonuje on pomiardw napigcia obwodéw gtownych, umozliwiajac
pomiar mocy i dodatkowe zabezpieczenia.

Dostepne sa dwa moduty napigciowe: jeden dla 400 VAC,

drugi dla 690 VAC.
. —
?’?!.i"‘\-"..
e g6
1 ;g

Rysunek 3, MCU z ptyta podstawowa i przektadnikiem pradowym

Zaciski L1-L3 / T1-T3

E’\ dla pradow trojfazowych
Zacisk X16
/

ztacze PTC

Zacisk X19
~— potaczenie z VU

Rysunek 4, MCU2 z zaciskami dla przektadnikéw i VU

2. Zaciski montazowe MCU

Przewody obwodéw gtéwnych sg prowadzone przez otwory w MCU.
Ztacze PTC oraz ptaskie przewody do modutu napieciowego w MCU2
sa umiejscowione z boku. Wszystkie inne zaciski wejécia /wyj$cia sa
umiejscowione na dole podstawowy MCU.

Przewody sa przytaczone do nastepujacych listew:

Listwa L1-L3; T1-T3  Zasilanie obwoddw gtdwnych.

Listwa X11 Obwody stykdw pomocniczych.
State przewody wychodzace z podstawy.
Przewody sa numerowane.

Listwa X12 Sie¢ LON.

Listwa X13 Obwody wejs¢ / wyj$¢ 24 VDG, poza
modutem.

Listwa X14 Obwody wej$é / wyj$¢ 24 VDC, wewnatrz
modutu.

Listwa X15 Obwody 24 VDG sygnalizacji LED na $cianie

przedniej modutu.

Listwa X16 Obwéd PTC, umiejscowiony ponad ptaskim
przewodem potaczenia VU w MCU2.

Listwa X17 Obwody pomiaru napiecia, ze statymi
przewodami wychodzacymi z VU.

Listwa X18 Zasilanie MCU ze statymi przewodami
wychodzacymi z VU.

Ptaski przewdd do VU Dtugo$é przewodu: 200 mm.

Uziemienie
1413 3433

X14 X13 X12 X1
| 24voe 10 LON fieldbus
wewnegtrzne 230vDC 10| /
24VDC1/0 | /
21 zewnetrzne Przewody numerowane | /

6 5]|X15
2\ 1

LED z przodu modutu = |

Rysunek 5, Podstawa MCU

X17 Pomiar napigcia obw. gtéwnych

\\

O  uziemienie O\

O

OO O
00

\ X18 Zasilanie

Rysunek 6, Podstawa modutu napieciowego
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Modut kontroli napedu MCU

X11 Unoxs (1)

NC
SDRO

CCwDLI

NC
CCLl
NC
CCA
ccB

ccc

X1 2 SGBA

SGBB
SGBSHIELD

X156 Ne

NC
DFP_RUNS
DFP_READY
DFP_TRIP
ovDC

X1 4 TEST

sD
SDRI
24VDIGI

24VDIGI
MCB
CFA

X16 NC

A L1
12A L2
I3A L3

X1 7 MVML1 1

MVML2/N 2
MVML3 3

obwody dostepne w MCU1 oraz MCU2

vvvvvvvvvvvv obwody dostepne tylko w MCU2
typy przetacznikdw wskazujace domy$iny stan wejscia / wyjscia

[J AWG28
[ AWG24
I AWG20
O 1,0 mm?
@ 25 mm?
<& 10 mm?

CWDALA
CWDALB
GPO1
GPOCOM
GPO2

RUNS CW
RUNS CCW
READY
ALARM

TRIP

LOCAL
START1
START2
STOP
RESET
LOCAL
EMSTOP
LIMIT1
LIMIT2
CFC/TORQUE
GPI1

GPI2

RTM
24VRTM
Unuxi (0 VDC)
Unuxs (0 VDC)
Unuxt (+24 VDC)
Unuxi (+24 VDC)
IDCLOCK
DGND
IDDATA
24VDIGI

10A

108
GROUND

1B
2B
13B

Unuxa (L)

Unuxz (N)

X13

GROUND

X18

Rysunek 7, Potaczenia obwodéw MCU
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Modut kontroli

napedu MCU

Zacisk tylko dla MCU2 Nazwa Opis

Przektadnik pradowy: Prady fazowe

L1 1A prad L1 wejscie

L2 I2A prad L2 wejscie

L3 I3A prad L3 wejscie

T 1B prad L1 wyjscie

T2 12B prad L2 wyjscie

T3 13B prad L3 wyjscie

Podstawa: Obwody wejscia / wyj$cia stykdw pomocniczych. Przewody na state przytaczone do podstawy.

X11.01 AUX230L wejscie L zasilania

X11.02 AUX230N wejscie N zasilania

X11.03 nie uzywany nie uzywany

X11.04 CCWDLI styk kontrolny napigcia wejsciowego (watchdog)

X11.05 NC nie potaczony (wewnetrzna masa DC)

X11.06 CCLI styk kontrolny napigcia wejsciowego (bez watchdoga)
X11.07 NC nie podtaczony

X11.08 CCa wyjécie kontrolne stykéw CCa

X11.09 CCb wyjécie kontrolne stykéw CCh

X11.10 MCU2 CCc wyjscie kontrolne stykéw CCc

Podstawa: Sie¢ LON fieldbus

X12.01 SGBA magistrala LON linia A

X12.02 SGBB magistrala LON linia B

X12.03 SGBSHIELD ekran magistrali LON

Podstawa: Przewody obwodow 24 V

X13.01 CWDALA wyjscie stykow watchdog (24 V izol.)

X13.02 CWDALB wyjscie stykéw watchdog

X13.03 McCu2 GPO1 wyjécie uniwersalne 1

X13.04 MCU2 GPOCOM przewdd wspdiny wyjs¢ og6lnych

X13.05 MCU2 GP0O2 wyjécie uniwersalne 2

X13.06 RUNS1 wyjscie LED dla sygnalizacji kierunku 1 wirowania napedu
X13.07 RUNS2 wyjécie LED dla sygnalizacji kierunku 2 wirowania napedu
X13.08 READY wyijscie LED dla sygnalizacji gotowosci do zataczenia napedu
X13.09 ALARM wyjscie LED dla sygnalizacji alarmu

X13.10 TRIP wyjscie LED dla sygnalizacji wytaczenia

X13.11 LOCAL wyjscie LED dla sygnalizacji trybu sterowania

X13.12 STARTH1 wejscie zataczenia kierunku 1 wirowania napedu

X13.13 START2 wejscie zataczenia kierunku 2 wirowania napedu

X13.14 STOP wejscie zataczenia zatrzymania napedu

X13.15 RESET wejscie zataczenia kasowania

X13.16 LOCAL/REMOTE wejscie zataczenia sterowania lokalnego /zdalnego
X13.17 EMSTOP wejscie zatgczenia wytacznika bezpieczenstwa

X13.18 MCU2 LIMITH wejscie zataczenia krancowki 1

X13.19 MCU2 LIMIT 2 wejscie zataczenia krancowki 2

X13.20 MCU2 TORQUE czujnik momentu obrotowego napedu

X13.21 MCU2 GPI wejscie uniwersalne 1

X13.22 MCU2 GPI2 wejscie uniwersalne 2

X13.23 MCU2 RTM wejscie kontroli predkosci obrotowej

X13.24 MCU2 24VRTM zasilanie kontroli obrotéw

X13.25 0vDC wejscie zasilania stykéw pomocniczych 0 VDC (wspéine dla wej§¢ / wyj$¢ modutu)
X13.26 0VDC wejécie pomocniczego zasilania 0 VDC (wspdine dla wejs¢ / wyj$é modutu)
X13.27 +24VDC wejscie zasilania pomocniczego +24 VDC

X13.28 +24VDC wejscie zasilania pomocniczego +24 VDG

X13.29 IDCLOCK pamig¢ zewnetrzna CLK

X13.30 DGND pamie¢ zewnetrzna COM

X13.31 IDDATA pamie¢ zewnetrzna DATA

X13.32 24V DIGI zasilanie obwodow cyfrowych

X13.33 MCU2 I0A przektadnik pradu szczatkowego wejscie A (poza modutem)
X13.34 MCU2 10B przekfadnik pradu szczatkowego wejscie B (poza modutem)

System




Modut kontroli napedu MCU

Zacisk

tylko dla MCU2

Nazwa

Opis

Podstawa: Pr.

zewody 24 V wnetrza modutu wysuwnego

wejscie przetacznika recznego modutu, pozycja testu
wej$cie przetacznika recznego modutu, pozycja 0/1

nie uzywany

wspolne wejscie dla X14:01-03

wspolne wejscie dla X14:06-11

styk pomocniczy napiecia sterujacego MCB

wejécie stykow pomocniczych stycznika CCa

wejscie stykdw pomocniczych stycznika CCb

wejscie stykdw pomocniczych stycznika CCc

wejécie uniwersalne 1

wejscie uniwersalne 2

nie podtaczony

przektadnik pradu szczatkowego wejscie A (w module)
przektadnik pradu szczatkowego wejscie B (w module)

nie podtaczony

nie podtaczony

wyjécie LED: praca silnika

wyj$cie LED: gotowo$¢ do zataczenia
wyjscie LED: wskaznik awarii
wspdlny dla wyjsé¢ X15:03-05

nie podtaczony
pomiar temperatury, wejscie A
pomiar temperatury, wej$cie B
nie podtaczony

L1 wejScie napieciowe
L2 wejscie napieciowe
L3 wejscie napieciowe

zasilanie pomocnicze L
zasilanie pomocnicze N

X14.01 TEST/SERV
X14.02 SD

X14.03 nie uzywany
X14.04 0vDC
X14.05 0vDC
X14.06 MCB
X14.07 Cfa

X14.08 CFb

X14.09 MCU2 CFc

X14.10 Mcu2 GPI1
X14.11 Mcu2 GPI2
X14.12 NC

X14.13 10A

X14.14 MCcU2 10B
Podstawa: Wyj$cia LED modutu wysuwnego

X15.01 NC

X15.02 NC

X15.03 DFP RUNS
X15.04 DFP READY
X15.05 DFP TRIP
X15.06 0vDC
Jednostka gtéwna, strona MCU2: Styki PCT

X16.01 NC

X16.02 Mcu2 PTCA
X16.03 MCU2 PTCB
X16.04 NC

Modut napigciowy: Gtéwne przewody pomiaru napiecia
X17.01 Mcu2 MVMLA1
X17.02 Mcu2 MVML2
X17.03 MCcu2 MVLN3
Jednostka napiecia: Zasilanie pomocnicze poza jednostka napieciowa
X18.01 AUX L
X18.02 AUXN
Podstawa: Uziemienie urzadzenia

GROUND GROUND

uziemienie urzadzenia

3. Obwody wejs¢ / wyjsc

Cyfrowe wejscia/wyjscia, wejScia/wyjscia 24 V

MCUT posiada 11 wej$é cyfrowych, MCU2 ma ich 18, kazde o

obciazalno$ci 10 mA i napigciu 24 VDC.

Cykl skanowania wej$¢ /wyjs¢ jest krotszy niz 25 ms.
MCU posiadaja 9 wyj$é LED dla napigecia 22,5-31,5 VDC i

maksymalnego prad

u 30 mA.

Wejscia cyfrowe dla MCU1 i MCU2 przedstawione sg w tabeli na

nastepnej stronie.

System




Modut kontroli napedu MCU

Wejscie MCU1 MCU2 Funkcja
1 TEST/SERV X X pozycja testu / przetacznik serwisowy
2 SD X X przetacznik reczny modutu
3 MCB X X wytacznik MCB
4 CFa X X styk pomocniczy stycznika a
5 CFb X X styk pomocniczy stycznika b
6 CFc X styk pomocniczy stycznika ¢
7 GPI 1 X wejscie uniwersalne 1
8 GPI 2 X wejscie uniwersalne 2
9 STARTH X X zataczanie napedu kierunek 1
10 START2 X X zataczanie napedu kierunek 2
11 STOP X X wytaczanie napedu
12 RESET X X kasowanie awarii
13 REMOTE X X tryb sterowania zdalny / lokalny
14 EMSTOP X X wytaczanie awaryjne, zatrzymanie silnika
15 LIMIT 1 X krancowka 1
16 LIMIT 2 X krancéwka 2
17 TORQUE X czujnik momentu
18 RTM X kontrola obrotow

Wyjscia obwodow sterowania

Mikroprocesor w MCU steruje stykami wiacznika napedu z
przekaznikdw wewnetrznych a, b oraz ¢ (dla MCU2). Zastosowano
rowniez przekaznik watchdog dla systemu alarmowego
uruchamiajacy stycznik sterujacy w przypadku niesprawno$ci
mikroprocesora. Styczniki K1 i K2 sa blokowane konstrukcyjnie, aby
zapobiec réwnoczesnemu ich zamknieciu.

Wejscia / wyjScia analogowe
[ )

Pomiary pradéw fazowych napedu sg dokonywane ciagle z
czestotliwoscig probkowania 1000 Hz. Dane te sa przeksztatcane
na sygnaty cyfrowe. Sa one przenoszone do sieci fieldbus i
uzywane réwniez wewnetrznie przez MCU.

Napiecia gtdwne sg mierzone w MCU2 przez jednostke napieciowa
VU. Sygnaty analogowe sg przeksztatcane na dane cyfrowe,
wykorzystywane przy pomiarze mocy, oraz przy wykrywaniu
stanow zabezpieczen podnapieciowych.

Zabezpieczenie termistorowe silnika w MCU2.

Przy pomocy MCU2 mozna dokonywa¢ pomiaru rezystancji
termistoréw w uzwojeniach napedu.

Temperatura wewnetrzna MCU.

MCU2 posiada wbudowany czujnik temperatury. Warto$¢
temperatury jest przesytana przez sie¢ fieldbus i w przypadku,
gdy temperatura przekracza 80°C pojawia si¢ ostrzezenie.

4. Typy rozruchu napedéw

MCU1:

® BezposSredni (DOL)
DOL jest najprostszym sposobem zataczenia napedu. Wewnetrzny
styk “a” steruje stycznikiem gtownym.

e Nawrotny (REV)
Naped moze pracowaé w dwdch kierunkach. Wewnetrzny styk “a”
wtacza naped w kierunku 1, a styk “b” wtacza naped w kierunku 2.

® BezpoSredni ze zdalng kontrolg (DOL-RCU)
RCU jest zespotem zdalnej kontroli napedu. Przetacznik RCU
umiejscowiony w poblizu silnika steruje stykami bistabilnymi za
pomoca bezpos$rednich impulséw, niezaleznie od MCU.

MCU2:

e Jednokierunkowy gwiazda-tréjkat.
Konfiguracja gwiazda-trojkat wtacza naped potaczony w gwiazde, a
po zadanym czasie, lub kiedy zostanie osiagniety okre$lony poziom
pradu, MCU przetaczy naped na potaczenie w trojkat.

e Nawrotny gwiazda-trdjkat.

® Bezposredni ze stykami bistabilnymi.

e Nawrotny bezpo$redni (REV-DOL)
Jest to naped w ktérym wejScia krancowych tacznikow sg
wykorzystywane do zatrzymania. Jesli jedno z wej$¢ krancowego
tacznika jest aktywne, wtaczanie napedu moze byé dokonane tylko
w kierunku odwrotnym.

® Napedy zasuwowe
Dziataja podobnie jak napedy nawrotne bezposrednie.

e Softstart/Softstop.

® Rozruch autotransformatorowy.

e Naped dwubiegowy.
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5. Przyktadowe schematy potaczen

Naped jednokierunkowy
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Modut kontroli napedu MCU

Naped o rozruchu gwiazda-tréjkat
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Modut kontroli napedu MCU

Przyktadowa elewacja oraz rzut z gory
rozdzielnicy MNS z systemem INSUM
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6. Grupowanie napedéw Naped 1 zatrzymuje Naped 4 otrzymuje
) . . . sie awaryjnie informacije i wykonuje

Zdecentralizowany pob6r informacji w systemie INSUM pozwala i przesyta polecenia polecenie zatrzymania
urzadzeniom podfaczonym do sieci LON na bezposrednia do napedu 2, 314 awaryjnego z zadanym
komunikacje, bez konieczno$ci informowania PLC. Podczas fazy op6znieniem
tworzenia sieci LON, grupy urzadzen FU moga zostaé
zaprogramowane tak, aby mogty komunikowac sie bezposrednio /N
migdzy soba. Polecenia grupowe, takie jak: zatacz, wytacz oraz )
wytaczenie awaryjne wewnatrz grupy, moga by¢ obstugiwane PCS otrzymuije
bezposrednio przez urzadzenia FU, bez udziatu PLC. Zaleta takiego A informacig, ale
rozwiazania sa mniejsze odlegtosci jakie maja do pokonania niemust
informacje oraz mniejsza ilo$¢ przeszkéd. Powoduje to przyspieszenie Naped 2 otrzymuje Naped 3 otrzymuje interweniowac
odpowiedzi i mniejsze obciazenie systemu kontroli procesu oraz sieci informacije i informacije i doDOk'MQU )
fieldbus. Grupy napedéw moga zostaé zdefiniowane przez MCU wykonuje wykonuje polecenie komunikuja sig
znajdujace sie w tej samej sieci (wszystkie MCU w tym samym polecenie zatrzymania lokalnie
module router). Grupy moga zosta¢ zmienione, usunigte, jak rowniez zatrzymania awaryjnego z
okre$lone p6zZniej. awaryjnego z zadanym

zadanym op6znieniem

op6zZnieniem

Rysunek 8, llustracja zatrzymania grupy napedéw
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Modut kontroli napedu

7. Funkcje zabezpieczen w MCU1
Zabezpieczenie przed przecigzeniem (TOL)

Zabezpieczenie termiczne chroni silnik przed przegrzaniem. Silniki
przegrzewaja sie jesli pracuja przy zbyt duzym obciazeniu, tj. jesli
przez dtuzszy czas pracuja przy zbyt duzym pradzie. Uzwojenia staja
sie gorace, co powoduje przegrzanie napedu. MCU moze budowaé
i symulowac¢ bardzo doktadny obraz termiczny zabezpieczanego
silnika, w oparciu o prady fazowe, dane silnika i dane procesu,

tj. prad znamionowy, temperature otoczenia, czas stygniecia itp.

Z definicji, obraz termiczny wynosi 100%, je$li silnik pracowat przy
szesciokrotnym pradzie termicznym petnego obciazenia (TFLC) w
czasie tg, gdzie (TFLC) jest pradem znamionowym przemnozonym
przez czynnik x, ktory zalezy od temperatury otoczenia (patrz rys.).
Silnik zostaje wytaczony awaryjnie, kiedy osiagnie obraz termiczny
100%.

Temperatura
otoczenia®C 30 40 45 50 55 60 70 80
TFLC=1Inx 1.07 1.00 0.96 0.92 0.87 0.82 0.65 0.50

Tabela pradu termicznego petnego dociazenia (TFLC)

Kiedy zostanie osiagniety okreslony obraz termiczny, np. 90%, moze
pojawié sie ostrzezenie. Jednak niezaleznie od ostrzezenia, wytaczenie
silnika nastapi zawsze przy obrazie termicznym 100%.

Zgodnie z koncepcja zdecentralizowanego sterowania, MCU oblicza
obraz termiczny silnika oraz podejmuje ewentualne dziatania
ochronne. Wartosci cieplne sg przesytane przez sie¢ LON fieldbus do
innych podzespotéw INSUM oraz PLC. MCU jest sterowany
zdarzeniami, wiec przesyta nowy obraz termiczny tylko w przypadku,
jesli zaszty jakie$ zmiany.

Alarm przeciazenia termicznego
Jesli pojemno$é cieplna q przekracza ustalong warto$¢ alarmowa
przeciazenia termicznego qa, pojawia sig alarm.

Alarm przeciazenie

"Alarm przeciazenie" zostanie wySwietlony, jesli silnik pracuje przy
pradzie, ktory doprowadzi go do alarmu przecigzenia termicznego w
zadanym odcinku czasu, tzn. je$li prad przekracza 114% pradu
znamionowego. W momencie wy$wietlania komunikatu alarmowego
nastepuje obliczanie czasu wytaczenia silnika. Czas ten jest

UWAGA!

"Alarm przeciazenie" zalezy jedynie od pradu
chwilowego, podczas gdy obraz termiczny zalezy od
wielu czynnikéw i posiada warto$¢ narastajaca.
Obraz termiczny maleje, gdy silnik jest wytaczony a
ro$nie, gdy zimny silnik jest wiagczany. Podczas
normalnego dziatania silnik powinien osiaggnac stata
warto$¢ obrazu termicznego, a wytwarzane ciepto
powinno by¢ w statym tempie oddawane do
otoczenia.

MCU

Zabezpieczenie zgodne z norma |EC 947-4:

Jesli prad silnika pozostaje ponizej poziomu 114% pradu TFLC, nie
nastapi wytaczenie awaryjne. Jesli prad silnika pozostaje powyzej
105% pradu TFLC przez dwie godziny, a nastepnie wzrasta powyzej
120% pradu TFLG, silnik zostanie wytaczony.

Czas do awaryjnego wytaczenia silnika

Szacowanie czasu do wytaczenia silnika rozpoczyna sie, je$li prad jest
wyzszy niz 114% pradu znamionowego, tzn. wtedy, gdy wtaczony jest
"Alarm przeciazenie'. Czas do wytaczenia silnika podawany jest ze
statg histereza wynoszaca 5% wczesniej podawanej wartosci, lub w
przypadku, gdy oczekiwane wytaczenie nastapi w ciagu kolejnych 10
sekund, bez histerezy.

Awaryjne wytaczenie z powodu przeciazenia termicznego
Awaryjne wytgczenie nastapi jesli obciazenie termiczne osiagnie
100%.

Poziom hamowania rozruchu

Po zatrzymaniu napedu, czgsto zdarza sig, ze natychmiastowe jego
wiaczenie mogtoby go uszkodzi¢, poniewaz wiaczenie napedu zawsze
wigze sie z wydzielaniem wigkszej iloSci ciepta niz podczas normalnej
pracy. Je$li naped zostanie zatrzymany i MCU wyznaczy obraz ciepliny,
ktory bedzie zbyt wysoki by zezwoli¢ na ponowne wtgczenie silnika,
wowczas zostanie wySwietlona informacja "hamowanie rozruchu'.
Poziom hamowania rozruchu jest automatycznie wytaczany jesli
ponowny rozruch silnika jest mozliwy.

Kalkulacja cieplna w sytuacji gdy MCU jest odtaczony

Jesli MCU jest odtaczony przez okres krétszy niz 128*tg, zapamieta
on stan sprzed wytaczenia zasilania i po przywréceniu zasilania
obliczy aktualny poziom termiczny, pod warunkiem, ze system miat
dostep do zegara systemowego. Jesli czas wytaczenia MCU jest
dtuzszy niz 128*t5, MCU zaktada, ze silnik jest zimny.

Zabezpieczenie przed utrata pradu fazowego

Utrata pradu fazowego prowadzi do podwyzszenia pradu w
pozostatych fazach. Moze to doprowadzi¢ do uszkodzenia silnika.
Stad MCU chroni silniki przed uszkodzeniami spowodowanymi utratg
pradu fazowego. Kiedy proporcja pomiedzy najwyzsza a najnizsza faza
jest nizsza od zadanej wartosci, pojawi sig "Alarm brak fazy". Jesli
roznica ta bedzie jeszcze wieksza, a proporcja spadnie ponizej zadanej
warto$ci wytaczenia na czas dtuzszy niz zadane opdznienie
wytaczenia, nastapi wytaczenie napedu.

“ ILmin / ILmax

alarm .
Poziom alarmu

Poziom wytacz.

wytaczenie

\

Op6znienie Opdznienie

Rysunek 9, Zabezpieczenie przed utrata pradu fazowego w MCU

System



Zabezpieczenie przed niedociazeniem.

Niedocigzenie moze oznacza¢ wystapienie nieprawidtowosci w
procesie. Moze to by¢ zerwany pasek lub utrata ssania pompy. Jesli
warto$¢ pradu najwyzszej fazy spadnie ponizej okre$lonej wartosci
MCU wys$wietli alarm. Silnik zostanie wytaczony po zadanym czasie,
jesli warto$¢ pradu najwyzszej fazy spadnie ponizej okre$lonej
wartosci wytaczenia.

UWAGA!

Krotkie okresy niedocigzenia nie doprowadza do
wytaczenia silnika, dop6ki zadany czas opdznienia
wytaczenia jest wystarczajaco dtugi.

Poziom wytaczenia silnika, moze by¢ ustawiony na 0
jesli chcemy unikna¢ wytaczania silnika, a jedynie
otrzymywac ostrzezenia.

“ ILmax/In

alarm i
Poziom alarmu

Poziom wytacz.

wytaczenie

\

y————————————
Op6znienie Op6znienie
Rysunek 10, Zabezpieczenie przed niedociazeniem w MCU

Zabezpieczenie przed brakiem obciazenia

Jesli warto$¢ pradu najwyzszej fazy spadnie ponizej okreslonej
warto$ci alarmowej, wiaczy sie alarm. Jesli warto$¢ pradu najwyzszej
fazy spadnie ponizej okre$lonej warto$ci wytaczania na dtuzej niz
zadany okres czasu, nastapi wytaczenie silnika.

“ ILmax / In

alarm .
Poziom alarmu

Poziom wytacz.

wytaczenie

-y —————————————
Op6znienie Op6znienie
Rysunek 11, Zabezpieczenie przed brakiem obciazenia w MCU
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Zabezpieczenie przed utykiem

Zabezpieczenie przed utykiem jest aktywowane po rozruchu silnika,
gdy prad spadnie ponizej 125% pradu znamionowego, lub gdy
uptynie czas rozruchu. Jesli warto$¢ pradu najwyzszej fazy wro$nie
powyzej okreslonego poziomu alarmowego, nastepuje wiaczenie
alarmu. Jesli warto$¢ pradu najwyzszej fazy wzro$nie powyzej
okre$lonego poziomu wytaczenia i utrzyma sig przez czas dtuzszy niz
zadany, nastapi wytaczenie.

Rozruch
Wytacz.
Alarm
Nominalny
t -
) B =
Rozruch Ochrona aktywna Alarm Op6znienie  Wytaczenie

Rysunek 12, Zabezpieczenie przed utykiem w MCU
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8. Funkcje zabezpieczajace w MCU2

Dodatkowo oprdcz funkcji opisanych powyzej, MCU2 jest w stanie
zapewni¢ dodatkowe funkcje dla zaawansowanego zabezpieczania
silnika.

Dodatkowe cechy przeciazenia TOL dla MCU2

Whytaczenie ochrony przed przecigzeniem

W pewnych zastosowaniach, bardziej ekonomiczne bedzie
zaryzykowanie uszkodzenia silnika w celu zachowania ciggto$ci
procesu, niz dopuszczenie do natychmiastowego wytaczenia silnika z
powodu przeciazenia. Sytuacja taka mozliwa jest w MCU2 i pozwala
uzytkownikowi dopusci¢ do stanu, w ktdrym poziom termiczny
osiagnie 200% pojemnosci cieplnej napedu zanim nastapi jego
wytaczenie.

UWAGA!

Powoduije to skrdcenie okresu zywotnosci silnika.
Polecenie obej$cia moze zosta¢ wydane poprzez
PLC, MMI lub INSUM OS.

Dzigki zastosowaniu obej$cia mozliwe jest ponowne zataczenie silnika
mimo, ze poziom termiczny jest zbyt duzy. Obejscie TOL jest
niemozliwe, jesli aktywne sg parametry Ex napedu.

Automatyczne kasowanie wytaczenia awaryjnego z powodu
przeciazenia termicznego

MCU2 oferuje oprécz trzech podstawowych sposobdw
parametryzowania trybu kasowania: lokalny, zdalny, oraz zdalny i
lokalny, czwarty sposéb automatyczny. Je$li opcja ta zostanie
wybrana, umozliwia ona ponowne uruchomienie napgdu w
momencie, gdy bedzie on wystarczajaco ochtodzony.

UWAGA!

Aby zataczy¢ silnik nadal wymagane jest polecenie
zataczenia.

Parametry Ex napedu

Stosunek pradu utyku do pradu znamionowego (I4/Iy) okre$la prad
utyku Ex.

Czas Te 0znacza okres, w ktdrym moze ptynac prad utyku (1n/1y) az
do osiagniecia maksymalnej temperatury dozwolonej przez stopien
ochrony napedu, nie powodujac goracych punktdw na powierzchni
silnika.

Jesli sparametryzowany jest typ Ex napedu w obliczeniach
zabezpieczenia przed przeciazeniem termicznym uniewaznione zostaja
dwa parametry tg oraz wspotczynnik Ip/ly.

MCU

Alarm przeciazenia oparty na pomiarze pradu

MCU2 moze wysta¢ komunikat alarmowy do sieci fieldbus, jesli
warto$¢ pradu najwyzszej fazy przekracza zadany poziom alarmowy.

Alarm przeciazenia oparty na pomiarze mocy

MCU2 moze wystaé komunikat alarmowy do sieci fieldbus, je$li
obliczona moc przekracza zadany poziom alarmowy.

Zabezpieczenie przed zwarciem doziemnym

Kurz, ptyny oraz czas eksploatacji, stanowig trzy najczestsze
przyczyny, ktére moga doprowadzi¢ do zwarcia doziemnego. Kurz i
ptyny moga dostac sie do silnika i utatwic¢ przeptyw pradu
ziemnozwarciowego. Czas eksploatacji moze obnizy¢ wytrzymato$é
dielektryczng izolacji. Zwarcie doziemne moze uszkodzi¢ silnik ale
moze by¢ rdwniez niebezpieczne dla personelu. Moze ono
spowodowaé powstanie niebezpiecznego potencjatu miedzy silnikiem
a podtozem, ktéry stanowi zagrozenie bezpieczenstwa dla
pracownikow.

Pomiar zwarcia doziemnego stanowi sposab zabezpieczenia
wyposazenia przed pradami doziemnymi, majacy na celu unikniecie
przeptywu przez dtuzszy okres czasu pradéw doziemienia, ktdre
mogtoby uszkodzi¢ naped. Funkcja ta nie zabezpiecza personelu
przed ewentualnymi obrazeniami.

MCU2 dysponuje dwiema r6znymi kalkulacjami pradu doziemienia;
stanowia je: suma wektorowa pradu fazowego oraz przekfadnik pradu
szczatkowego. Te dwie metody nie moga by¢ uzywane jednocze$nie.

Al

Poziom wytacz.

Poziom alarmu

t

»
!

-y, -,
Alarm Opdznienie Opdznienie Wytaczenie
Rysunek 13, Zabezpieczenie przed zwarciem doziemnym w MCU2

Suma wektorowa pradu fazowego

MCU2 dokonuje pomiaru sumy wektorowej pradu fazowego i
sprawdza czy suma ta mie$ci sie w parametryzowanych warto$ciach.
Jesli suma przekracza poziom alarmowy, zostanie wtaczony alarm.
Jesli suma przekracza poziom wytaczenia przez czas dtuzszy niz
nastawiony, nastapi wytaczenie silnika. Poziom wytaczenia silnika
moze pozostaé ustawiony na nieskonczono$¢, jesli potrzebne jest
ostrzezenie, ale nie powinno nastapi¢ wytaczenie silnika. Doktadno$¢
tej metody wynosi ok. 30%.

Przektadnik pradu szczatkowego

Metoda dodatkowego przektadnika pradu doziemienia jest bardziej
precyzyjna niz metoda sumy wektorowej. Jesli przeptywajacy prad
jest wyzszy od ustalonego poziomu alarmowego, nastapi wtgczenie
alarmu. W przypadku, gdy zostanie osiggnigty poziom wytaczenia, a
prad pozostanie dtuzej niz ustawiony czas op6znienia, nastapi
wytaczenie silnika. Jesli poziom wytaczenia jest nieokreslony,
wytaczenie nie nastapi, zostanie tylko wySwietlone ostrzezenie.
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Zabezpieczenie przed niesymetria pradu fazowego

W zabezpieczeniu tym obliczany jest stosunek migdzy najnizsza a
najwyzsza wartoscig pradu fazowego. Je$li roznica ta jest wyzsza od
zadanej warto$ci, zostanie wtaczony alarm. Je$li r6znica ta pozostaje
wieksza, niz zadany poziom wytaczenia przez czas dtuzszy niz zadany,
nastapi wytaczenie napedu. Poziom wytaczenia moze zosta¢ zadany
na poziomie 101% , po czym nie nastapi wytaczenie, a jedynie
ostrzezenie.

Zabezpieczenie przed niedociazeniem oparte na pomiarze cos;j

MCU2 moze wykorzystaé obliczenie wspétczynnika cos j do
wykrywania niebezpieczefistwa niedociazenia. Je$li cos j spadnie
ponizej okre$lonego poziomu alarmowego, nastapi alarm. Jesli
osiagnieta zostanie warto$¢ wywotujaca wytaczenie i sytuacja ta
potrwa dtuzej, niz zadany czas op6znienia, naped zostanie wytaczony.
Poziom wytaczenia moze by¢ ustawiony na 0, je$li chcemy uniknac
wytaczenia silnika, a jedynie otrzymywac ostrzezenia o niedociazeniu.

A coso

alarm .
Poziom alarmu

Poziom wytacz.

wytaczenie

-,
Op6znienie Opéznienie

Rysunek 14, Zabezpieczenie przed niedociazeniem w MCU2

Zabezpieczenie przed niedociazeniem oparte na pomiarze
mocy czynnej

MCU2 moze wykorzysta¢ pomiar mocy czynnej do wykrywania pradu
niedociazenia. Jesli moc czynna jest mniejsza niz okreslona warto$¢
alarmowa, nastapi wiaczenie alarmu. Jesli zostanie osiagniety poziom
wytaczania i sytuacja taka bedzie trwata dtuzej od zadanego czasu
op06znienia, nastapi wytaczenie silnika.

Zabezpieczenie przed zablokowaniem wirnika oparte na
kontroli obrotow

Pomiar liczby obrotéw dokonywany jest przy pomocy urzadzenia
pomiarowego. Jesli liczba obrot6w silnika, spadnie ponizej
okre$lonego poziomu, nastapi wtaczenie alarmu. Jesli warunki
wywotujace wytaczenie silnika utrzymaja sie dtuzej niz zadany czas
opOznienia wytaczenia, nastapi wytaczenie silnika. Urzadzenie
pomiarowe zablokowanego wirnika nie moze zosta¢ uzyte w celu
wykrywania kierunku pracy napedu.

Maksymalna czestotliwo$é impulséw na wejéciu urzadzenia
pomiarowego wynosi 3 kHz. Minimalna szeroko$¢ impulsu wynosi
100 ms. Sygnat RTM powinien by¢ z otwartego kolektora typu NPN.

MCu2

Kontrola obrotow

24 VRTM
RTM

0VDC

Rysunek 15, Potaczenie urzadzenia kontroli obrotéw dla MCU2
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Modut kontroli napedu MCU

Zabezpieczenie temperaturowe silnika (PTC)

MCU2 przy pomocy rezystoréw pomiarowych, zabezpiecza silnik
przed przegrzaniem. Je$li temperatura silnika wzro$nie powyzej
ustalonego poziomu alarmowego, naped staje sie zbyt goracy i
nastapi wiaczenie alarmu. Jesli temperatura silnika wzro$nie powyzej
zadanej warto$ci wytaczenia i sytuacja ta potrwa dtuzej niz jest to
dozwolone, nastapi jego wytaczenie. MCU2 dokonuje rowniez
poréwnania rezystancji z zadang warto$cia, aby wykry¢ przerwy i
zwarcia w obwodzie pomiarowym. Je$li rezystancja jest mniejsza niz
poziom zwarcia, nastapi alarm spowodowany zwarciem obwodu. Jesli
rezystancija jest wyzsza od ustalonej warto$ci obwodu otwartego,
stanowi to sygnat, ze petla zabezpieczenia temperaturowego napedu
jest otwarta, co z kolei réwniez wywota alarm.

Kontrola temperatury modutu

MCU2 dokonuje pomiaru temperatury wewnatrz modutu wysuwnego.
W przypadku gdy temperatura wzrasta powyzej 85°C zostanie
wystany alarm.

Zabezpieczenie przed obnizeniem napigcia (samoczynne
ponowne zataczenie)

Warto$¢ napiecia najwyzszej fazy jest pordwnywana z okre$long
warto$cia alarmowa. Jezeli warto$¢ ta spadnie ponizej poziomu
alarmowego, nastapi wtaczenie alarmu. W przypadku, gdy warto$¢
napiecia najwyzszej fazy spadnie ponizej poziomu wytaczenia silnika i
sytuacja taka utrzyma sie dtuzej niz czas op6znienia wytaczenia, silnik
zostanie wytaczony. W przypadku samoczynnego ponownego
zataczenia, funkcje kontroli pradu i stycznika sg nieaktywne, co
zapobiega dodatkowym alarmom. Jesli warto$¢ napigcia najwyzszej
fazy spadnie ponizej poziomu wytaczenia silnika i stan taki utrzyma
sie diuzej niz jest to nastawione, nastapi wytaczenie silnika z powodu
niedocigzenia.

Jesli warto$¢ napigcia najwyzszej fazy wzro$nie powyzej poziomu
alarmowego i stan ten utrzyma sie przez czas zadany jako
maksymalny czas samoczynnego ponownego zataczenia, alarm
samoczynnego ponownego zataczenia zostanie usuniety i jesli MCU
zostat tak zaprogramowany, po czasie op6znienia samoczynnego
ponownego zataczenia, nastapi zataczenie silnika.

Jes$li udar pradowy spowoduje wytaczenie napigcia pomocniczego i
sieci zasilajacej, stan samoczynnego ponownego zataczenia zostanie
zmieniony po powrocie zasilania, nawet jesli nie minat czas
opdznienia wytaczenia z powodu zbyt niskiego napiecia.

Ograniczenie ilosci zataczen

Uzytkownik moze zadecydowac ile zatagczen powinno nastapi¢ w ciagu
minuty. Uzytkownik okre$la iloS¢ zataczen i przedziat czasowy
pomiedzy nimi. Jesli zostanie osiggnigta zadana liczba zataczen minus
jeden, zostanie wystany alarm. Je$li zostanie wykonana zadana liczba
zataczen, nie bedzie mozliwe ponowne zataczenie silnika az do
uptywu pozostatego czasu.
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1. Opis ogdlny

MMI jest potaczony z siecia 1,25 Mbaud LON typu fieldbus na ptycie
gtéwnej (backplane). MMI pozwala uzytkownikowi na sterowanie,
parametryzowanie i kontrole do 128 modutéw MCU. Jest on
wyposazony w wys$wietlacz LCD, ktory umozliwia wy$wietlanie stanu
silnika oraz warto$ci analogowych mierzonych przez MCU, trzy
klawisze funkcyjne oraz obrotowy enkoder, utatwiaja obstuge menu.
Klucz autoryzacyjny zabezpiecza przed niepozadanym dostepem.

sunek 16, MMI — widok z przodu

Klucz

Wskaznik alarmu
Opis alarmu
Wskaznik awarii
Opis awarii
Obrotowy enkoder
Klawisz MENU
Klawisze funkcyjne F1, F2, F3
Klawisz ENTER
Klawisz ESCAPE
Wyswietlacz LCD
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1. Klucz

Klucz ogranicza dostep do systemu. Obecnie mozliwe sg dwa rdzne
poziomy dostepu do systemu INSUM. Wtozony klucz pozwala
uzytkownikowi na petny dostep do wszystkich podtaczonych
urzadzen (parametryzacja, sterowanie). Wyjety klucz pozwala tylko na
odczyt danych.

2. Wskaznik alarmu

Wskaznik ten miga z6ttym Swiattem, jesli przynajmniej jeden z
napedow jest w stanie alarmu, ktory nie zostat jeszcze potwierdzony.
Po potwierdzeniu wskaznik pali sig $wiattem ciagtym.

3. Opis alarmu
Naci$niecie tego klawisza wywotuije liste napeddw bedacych w stanie
alarmu.

4. Wskaznik awarii

Wskaznik ten miga czerwonym Swiattem, je$li przynajmniej jeden z
napeddéw jest w stanie awarii, ktora nie zostata jeszcze potwierdzona.
Po potwierdzeniu wskaznik pali si¢ $wiattem ciagtym.

5. Opis awarii

Uzycie tego klawisza wywotuje liste napeddw bedacych w stanie
awarii.
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6. Enkoder

Za pomoca obrotowego enkodera, uzytkownik moze przegladaé
kolejne linie menu pokazane na wy$wietlaczu. Poruszanie pokrettem
w lewo przesuwa kursor w dét menu. Ruch w prawo przesuwa kursor
w gore menu. Menu aktywne jest pod$wietlone.

7. Klawisz MENU
Uzycie klawisza MENU umozliwia przejscie z jakiegokolwiek
migjsca do menu gtéwnego.

8. Klawisze funkcyjne

Klawisze F1, F2, F3 posiadaja funkcje zgodne z tekstem wyS$wietlonym
na wy$wietlaczu. Klawisz nie spetnia zadnej funkcji, jesli nie jest nad
nim wy$wietlona zadna informacja. Ponizsza lista opisuje dostepne
funkcje:

T ruch pionowy w gére lub w dét menu,
- przesuwanie o0 jedna pozycje w prawo,
«— przesuwanie o0 jedng pozycje w lewo,

START  wtaczenie silnika (konieczne podwdjne nacisnigcie),
STOP  zatrzymanie silnika (konieczne podwojne naci$niecie),
RESET kasowanie wytaczenia / awarii (konieczne podwojne

_ nacisnigcie),

USUN  usunigcie MCU z listy napeddw,

EDYCJA przetaczanie do menu EDIT w celu wprowadzenia
parametrow,

ZAPIS  zapisanie nowych parametrow,

PRACA przetaczanie do menu OPERATE, skad mozliwe jest
sterowanie napedem (np. wiaczanie lub zatrzymanie
silnika),

PARAM przetaczanie do menu PARAMETRY, skad mozna
dokonywa¢ parametryzacji MCU,

9. ENTER
Uzycie klawisza ENTER powoduje potwierdzenie wyboru linii
(pod$wietlonej),

10. ESCAPE

Uzycie klawisza ESCAPE pozwala na uniknigcie wykonania btednej
operacji, cofnigcie ostatniej operacji lub przeniesienie sie o jeden
poziom do tytu lub w gére w hierarchii menu.

11. WYSWIETLACZ

Szescioliniowy wy$wietlacz LCD, na ktérym wySwietlane sa dane
systemu. Linia aktywna w danym momencie jest pod$wietlana i moze
zosta¢ potwierdzona przez naciénigcie klawisza ENTER. Funkcje
istotne dla klawiszy funkcyjnych w obecnym menu sg réwniez
pod$wietlane.

2. Potaczenia elektryczne

Zacisk potaczenia elektrycznego, diody kontrolne oraz obstuga
przyciskdw, umieszczone sa z boku MMI.

Ponizsza lista opisuje podzespoty znajdujace sie po prawej stronie
podstawy montazowej MMI:

gniazdo dziewieciostykowe:
potaczenie z magistralg stuzace do zatadowaniu nowego
oprogramowania INSUM

dioda LED (zielona):
wskaznik aktywnosci CPU; miga je$li CPU dziata prawidtowo
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dioda LED (2 zétte):

wskaznik tacznosci z magistralg lokalnej sieci operacyjnej LON;
taczno$¢ jest prawidtowa jesli jedna dioda LED miga, druga nie
posiada zadnej funkcji,

dioda LED (z6tta):
wskaznik adresowania lokalnej sieci operacyjnej LON; gdy wci$nigty
jest wtyk obstugowy, dioda $wieci $wiattem ciagtym,

przyciski:
obok zielonej diody LED: kasowanie zataczenia,
obok z6ttej diody LED: pin serwisowy do adresowania MMI.

3. Obstuga

Konfiguracja, obstuga i parametryzacja systemu INSUM odbywa sie
poprzez wybranie opcji z menu. Menu gtdwne posiada sze$¢
podmenu. Kazde podmenu posiada wtasne opcje. Menu systemu
INSUM ma strukture hierarchiczna, podobnie jak sytem katalogéw w
komputerze typu PC.

Podczas wybierania pozycji menu nalezy obraca¢ pokrettem
enkodera dopoki kursor nie znajdzie sie na odpowiedniej linii. Wybor
pozycji powinien by¢ potwierdzony przez nacisniecie klawisza ENTER.
Po tej operacji zostanie wy$Swietlone menu nizszego rzedu. Na tym
poziomie uzytkownik musi wybra¢ opcje zgodnie ze schematem
opisanym powyzej.

Oprocz pionowego przewijania menu, dostepne jest rowniez
przewijanie poziome, podczas ktérego zmienia sig tylko zawarto$¢
jednego rzedu (zaznaczonego), a pozostate informacje pozostaja.
Inng mozliwoscia dostepng w menu sa pod$wietlone linie. Wybor
zatwierdza sig przez naci$nigcie klawisza ENTER.

Naci$nigcie klawisza ESCAPE pozwala na powrdt do wcze$niejszego
menu wyzszego poziomu. Mozliwe jest rowniez przejScie
bezposrednio do menu gtéwnego. W tym celu nalezy nacisnac
klawisz MENU.

Klawisze funkcyjne F1, F2, F3 majg istotne znaczenie w obstudze
MMI. Biezaca funkcja kazdego klawisza funkcyjnego jest wy$Swietlona
w linii 6 wy$wietlacza, bezpo$rednio nad klawiszem. Naci$nigcie
klawisza powoduje wykonanie biezacej funkciji. Do obstugi napedu
konieczne jest dwukrotne naci$nigcie, zgodnie z zasada systemu
INSUM - wybierz i uruchom.

Jesli zostaty wykonane wszystkie zadania w biezacym menu, nalezy
nacisnaé klawisz ESCAPE lub MENU.
Menu gtéwne

Menu gtéwne zawiera sze$¢ pozycji:

KONFIGURACJA SYSTEMU  Stuzy do konfiguracji MMI oraz
urzadzen systemu INSUM (np.

Gateway).

PRACA Stuzy do biezacej obstugi, sterowania
i kontroli silnikow.

PARAMETRY Stuzy do parametryzacji MCU.

LISTA ALARMOW Stuzy do wy$wietlania tych napedéw,

ktére w danym momencie wysytaja
ostrzezenie lub informacje o awarii.
DANE UAKTUALNIONE Stuzy do aktualizacja bazy danych
MCU.
INSTALACJA SYSTEMU Stuzy do konfigurowania adreséw
urzadzen w sieci LON.

4. Konfiguracja MMI
Informacje ogdine

Kazde urzadzenie systemowe podtaczone do ptyty gtéwnej posiada
swoj wtasny adres wewnetrznej magistrali LON (np. MMI: 5/20,
Gateway: 5/10). Wyjatkiem s routery, ktére instaluja sie
automatycznie.

Kazde MMI zainstalowane w rozdzielnicy typu MNS posiada swoj
wiasny adres LON (5/20), ktéry jest nadawany podczas montazu w
firmie ABB.

Edycja parametru

Wybrany parametr moze by¢ edytowany poprzez naci$niecie klawisza
F1 (EDYCJA). Modyfikacja warto$ci parametru nastepuje poprzez
obrot enkodera w lewo. Po wprowadzeniu wtasciwej wartosci
parametru, nalezy potwierdzi¢ to przez naci$niecie klawisza ENTER.

Wprowadzenie tekstu

Aby wprowadzac¢ tekst, konieczny np. przy identyfikacji MCU w
systemie INSUM, poszczegélne litery wybiera sig przez obrot
enkodera. Litery pojawiaja sie na miejscu pod$wietlonym w porzadku
alfabetycznym, przy czym cyfry i znaki specjalne sa na koncu tej listy.
Po wybraniu odpowiedniej litery, nalezy nacisnaé klawisz funkcyjny Fi
lub F2, aby przej$¢ do poprzedniej lub nastepnej pozycji. Nalezy
pamigtac, ze wprowadzenie tekstu musi zosta¢ potwierdzone
klawiszem ENTER natychmiast po zakonczeniu wprowadzania.

2apis

Jesli zmiana parametru zostata potwierdzona, musi by¢ ona zapisana
w MMI poprzez naci$nigcie klawisza funkcyjnego F2 (ZAPIS).
Naci$niecie klawisza ESCAPE lub MENU, powoduje ostateczne
zachowanie zmian w pamieci typu EPROM.

Zaniechanie
Naci$niecie klawisza ESCAPE anuluje wykonanie niepozadanej
operaciji.

Parametry MMI

Menu PARAM. MMI zawiera trzy pozycje:
e SYSTEM

* DANE URZADZENIA

e |INTERFACE UZYTK.

Zawarto$¢ menu INTERFACE UZYTK.:

e |DENT. URZADZENIA:

MMI moze pokaza¢ MCU na trzy r6zne sposoby:

NAPED: MCU sa wys$wietlone pod normalnymi nazwami do
wprowadzenia jako tekst (Identyfikator napedu),

LON: MCU sa wys$wietlane z ich adresami magistrali LON
wg schematu sie¢ /wezet,

STARTER:  MCU sa wy$wietlone z nazwa /identyfikacja modutu
wysuwnego w szafie MNS, w ktdrej znajduje sie dany
modut MCU; nazwa musi zostaé wprowadzona jako
tekst (identyfikator startera).

e JEZYK:

ten parametr pozwala na wybdr jezyka, w ktérym zostaja

wy$wietlone informacje. MMI obstuguje dwa jezyki: podstawowy

angielski, drugim jest jezyk lokalny. Obecnie MMI obstuguje
nastepujace jezyki: angielski, niemiecki, holenderski, szwedzki,
norweski i polski.

system IETN



e KONTRAST LCD
Ten parametr odpowiada za kontrast wySwietlacza. Moze zosta¢
zmieniony w przedziale miedzy 0% a 100%, gdzie 100% oznacza
maksymalne zaciemnienie.
e JASNOSC LCD:
Parametr ten pozwala na witaczenie lub wytaczenie pod$wietlenia tta
e [DENT. MMI:
Ten parametr pozwala na wprowadzenie nazwy MMI jako tekstu.
e OPROGR. MMI:
Parametr ten dostarcza uzytkownikowi informacje o wersji
oprogramowania systemowego MMI. Jest to parametr wytacznie
do odczytu.

5. Obstuga MCU
Informacje ogdlne

Kazdy modut MCU zainstalowany w rozdzielnicy typu MNS posiada
swoj wiasny adres LON (od 1/1 do 4/32), ktdry jest nadawany
podczas montazu w firmie ABB.

Po wybraniu menu PRACA ukazuje sie lista wszystkich
zainstalowanych modutéw MCU oraz funkcje klawiszy specjalnych:
e 1 (PARAM):
Naciénigcie tego klawisza powoduje bezpo$rednie przetaczenie do
menu <PARAMETRY>, gdzie nastepuje konfiguracja MCU,
® F2 (ZEZWOLENIE CA):
Obecnie nieaktywny,
e F3 (USUN):
Usuwanie MCU z listy napeddw.

Obstugiwane MCU nalezy wybra¢ z listy. Po wybraniu odpowiedniego
MCU pojawia sig nowe okno na ktdrym pokazane sa biezace dane
napedu, wedtug nastepujacego schematu:
® Linia 1: Identyfikator napedu.
e Linia 2: Stan napedu (np. zatrzymany).
e |inia 3: Tryb pracy napedu (np. TEST).
® |inia 4: Nazwa mierzonej wartosci: (np. prad fazowy).
® Linia 5: Mierzone warto$ci (np. 0,00 0,00 0,00 A).
® Linia 6: Klawisze funkcyjne.
Przyktadowo klawisze F1, F2, F3 odpowiadaja za nastepujace funkcje
(naped bezposSredni):
o F1({M):
Poruszanie sie w gére i w dét menu.
® F2 (START):
Zataczenie napedu (dostepne tylko, gdy naped jest zatrzymany).
® [3 (STOP):
Zatrzymanie napedu (dostepne tylko, gdy naped pracuje).

W tym menu wszystkie warto$ci napedu mierzone przez MCU, moga
zosta¢ wySwietlone niezaleznie od stanu napedu. Poprzez naci$nigcie
klawisza funkcyjnego F1 (4 T) kursor jest przesuwany od pierwsze]
(identyfikacja napedu) do czwartej linii (nazwa mierzonej wartosci).
Jesli kursor znajduje sig na czwartej linii wszystkie inne mierzone
warto$ci mozna przywotaé poprzez obrdt enkodera. Warto$é
wybranych danych jest wy$wietlona w linii 5.

Wys$wietlenie danych innych napedéw lub ich obstuga moze by¢
rowniez dokonana w biezacym menu. Kursor powinien wowczas
znajdowac sie na pierwszej linii wySwietlacza (identyfikator napedu).
Uzycie enkodera umozliwia przegladanie wszystkich napeddw. Jesli
istnieje potrzeba wyboru jednego z nich, powinno to zostaé
potwierdzone poprzez naci$niecie klawisza ENTER.
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Aby zataczy¢ naped, nalezy postepowac zgodnie z powyzszym
opisem. Nastgpnie nalezy nacisna¢ dwukrotnie klawisz funkcyjny F2
(START). Zasada "wybierz przed uruchomieniem" poprzez dwukrotne
naci$niecie, jest stosowana po to, aby zapobiec przeprowadzaniu
btednych operacji. Klawisz funkcyjny F3 nie posiada tutaj zadnej
funkcji. Po wiaczeniu napedu, dane menu s3 aktualizowane.

Aby zatrzymac pracujacy silnik, nalezy nacisna¢ dwa razy klawisz
funkcyjny F3 (STOP) Klawisz funkcyjny F2 nie posiada tutaj zadnej
funkciji. Po wytaczeniu napedu, dane menu sa aktualizowane.

Nalezy pamieta¢, ze sterowanie napgedem poprzez MMI, jest mozliwe
tylko w przypadku, jesli uzytkownik posiada KLUCZ (petny dostep do
systemu INSUM) oraz MCU jest skonfigurowane do obstugi zdalne;.

6. Parametryzacja MCU
Informacje ogdlne

Po wybraniu menu PARAMETRY ukazuje sie lista wszystkich
zainstalowanych modutéw MCU oraz funkcje klawiszy specjalnych
® F1 (PRACA)
Naci$nigcie tego klawisza powoduje bezpos$rednie przejscie do
menu PRACA, skad mozna dokonywaé sterownia napedu,
e F2
Nieaktywny,
e F3 (USUN)
Usuwanie MCU z listy napeddw.

Naped przeznaczony do parametryzacji powinien zostac¢ wybrany z tej
listy. W menu PARAMETRYZACJA wypisane sg wszystkie elementy
mozliwe do parametryzacji. Petna lista parametrow jest umieszczona
w nastepnym rozdziale.

Uzycie enkodera, klawiszy funkcyjnych oraz klawisza ESCAPE w ten
sam sposadb jak to zostato opisane powyzej, pozwala wprowadzi¢
wszystkie potrzebne parametry. Po edycji parametréw i zakonczeniu
parametryzacji, wszystkie dane powinny zosta¢ przestane do MCU.
W tym celu nalezy nacisnaé klawisz funkcyjny F2 (ZAPIS). MMI
bedzie odczytywac stare dane i poréwnywac je z tymi, ktore zostaty
wystane. Jesli poréwnanie wypadto prawidtowo, na wy$wietlaczu
pojawi sig informacja, ze proces przesytania zostat zakoriczony,
(PARAMETR PLIKU PRZESELANY).

Petna informacja o parametrach i ich poprawnych warto$ciach
zawarta jest podreczniku "INSUM Opis Parametréw MCU".

Parametry

W tym rozdziale zostanie podana lista tematéw zawartych w menu
PARAMETRYZAGJA. Sa nimi:

KONTROLA NAPEDU
PRZEGRZANIE
PRZEGRZANIE N2
UTYK

NADZOR OBROTOW
UTRATA FAZY
NIESYMETRIA
NIEDOCIAZENIE
NIEDOCIAZENIE COS FI
BRAK OBCIAZENIA
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DOZIEMIENIE

PRZEGRZANIE PTC
OCHRONA PODNAPIECIOWA
OGRANICZENIE ROZRUCHOW
KONSERWACJA )
GRUPOWANIE NAPEDOW
KONTROLA DOSTEPU
SYSTEM

DANE URZADZENIA
KONFIGURACJA WEJ/WYJ
DODATKOWE WEJ/WYJ
MASKI ALARM/WY+

MASKI ZDARZEN

Przyktad.

Zadanie:

Naped o nazwie MOTOR jest nadzorowany przez system INSUM.

Temperatura jego otoczenia powinna by¢ ustawiona na 50°C.

Procedura: ]

® nacisnij klawisz MENU, aby otworzy¢é MENU GEOWNE,

® obracaj enkoderem w lewo, dop6ki kursor nie znajdzie sig na
pozycji PARAMETRY,

® naci$nij klawisz ENTER, aby zatwierdzi¢ wybar,

e wySwietlone zostanie nowe menu zawierajace spis wszystkich
napedow,

® obracaj enkoderem dopoki kursor nie znajdzie sie na nazwie
MOTOR (lub przy odpowiadajacym mu adresie LON),

® naci$nij ENTER, aby zatwierdzi¢ wybdr,

e zostanie wy$wietlone nowe menu zawierajace liste wszystkich grup
parametrow,

® obracaj enkoderem dopdki kursor nie znajdzie sie na pozycji menu
KONTROLA NAPEDU,

® naci$nij ENTER, aby zatwierdzi¢ wybdr,

® zostanie wy$wietlone nowe menu zawierajace parametry, ktére
powinny zosta¢ zmienione (w linii kursora), ich biezaca warto$¢
oraz zakres,

® obracaj enkoderem dopdki w linii kursora znajdzie sie pozycja

TEMP. OTOCZ. NAPEDU,

naci$nij klawisz F1 (EDYCJA), aby umozliwi¢ zmiane parametru,

obracaj enkoderem dopdki w kratce kursora nie znajdzie sie "50",

naci$nij ENTER, aby zatwierdzi¢ wybor,

naciénij klawisz F2 (PRZESYL), aby przesta¢ nowy parametr do

MCU,

e MMI odczyta swoje dane i poréwna je z danymi nadestanymi, jesli
poréwnanie wypadnie prawidtowo, zostanie wySwietlony tekst
PARAMETR PLIKU PRZESLANY,

® nacis$nij klawisz MENU, aby wrdci¢ do gtdwnego MENU.

7. Wywotywanie informacji o awarii

Jesli MMI otrzyma informacje alarmowg od przynajmniej jednego
MCU, wskaznik alarmu na MMI (!) bedzie migat na zotto. Jesli
nadejdzie informacja o awarii, wskaznik awarii na MMI (!) bedzie
migat na czerwono. Alarmy lub awarie moga zostac¢ skasowane, jesli
ich przyczyna ustata. Je$li nastepuje zatrzymanie silnika z powodu
awarii, informacja o awarii moze zosta¢ skasowana po usunigciu jej
przyczyny. Dopiero wtedy silnik jest przygotowany do ponownego
zafaczenia. Kasowanie informaciji o awarii dokonuje sie w menu
<PRACA>.

Informacje o alarmach lub awariach moga by¢ wy$wietlane na MMI
na dwa rézne sposoby. Jedng z mozliwosci jest uzycie menu LISTA
ALARMOW, druga mozliwo$é stanowi uzycie klawiszy 2 i 4,
zZlokalizowanych obok wskaznikéw alarmu i awarii. Aby odczytaé
alarm nalezy nacisna¢ klawisz 3, aby wywota¢ informacje o awarii
nalezy nacisnaé klawisz 5.

Jesli uzytkownik chce, aby informacje zostaty wy$wietlone
bezposrednio, bez uzycia menu, nalezy nacisna¢ klawisz 3 aby
wyswietlié alarmy, lub klawisz 5 aby uzyska¢ informacje o awariach.
Bezpos$rednio po tym, wy$wietlona zostanie lista napedéw wraz z
biezacymi informacjami (wg wyboru, alarmy lub awarie).

Naciénigcie klawisza "?" spowoduje, ze Swiatto wskaznika zmieni sig z
mrugajacego na ciagte, co oznacza potwierdzenie informacii.
Naciénigcie klawisza funkcyjnego F1 (PRACA) spowoduje pojawienie
sie menu PRACA. Zostang tam wy$wietlone mierzone wartosci
napedu oraz jego stan. Klawisz F3 (RESET) umozliwia skasowanie
informaciji.

8. Aktualizacja bazy danych

Poniewaz magistrala LON jest magistrala sterowang zdarzeniami,
moze si¢ zdarzy¢, ze ostatnia informacja z jednego MCU bedzie
dostepna natychmiast po ponownym jego zataczeniu. Je$li podczas
pracy w systemie, uzytkownik chce uzyska¢ najnowszg informacie,
nalezy przeprowadzié aktualizacje bazy danych. Operacja ta jest
przeprowadzana w menu DANE UAKTUALNIONE. Klawisz funkcyjny
F1 (POBPAR) odpowiada za rozpoczgcie aktualizacji danych. Po
nacisnieciu tego klawisza i potwierdzeniu wyboru za pomoca klawisza
ENTER (zgodnie z instrukcjg na wySwietlaczu), nastepuje aktualizacja
listy parametrow wszystkich podtaczonych urzadzen. Uzytkownik
uzyskuje informacje na wy$wietlaczu, na temat biezacego stanu
aktualizacji (OTRZYM. PARAMETRU PLIKU/ PARAMETR PLIKU
OTRZYMANY. Po tej operacji zostaje zapisany aktualny stan systemu
w bazie danych.

system IEE]
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5. Parametry

Ponizsza lista przedstawia wszystkie grupy parametrow
wykorzystywane w systemie INSUM. Dofaczone sa réwniez nazwy
parametrow i ich ustawienia fabryczne (dla wersji oprogramowania
firmowego). Odrebny dokument “Opis Parametréw MCU”, okresla
szczegOtowo jak uzywac i ustawia¢ parametry.

Grupa Nazwa polska Ustawienia fabryczne
Kontrola napedu Identyfikator startera
Ident. 1 napedu
Ident. 2 napedu
Typ napedu NAP. J. KIER.
Przektadnik NIE
CT pierwotny 150 A
CT wtdrny 50A
Temp. otocz. napedu +40°C
Liczba faz 3
Stycznik bistabilny NIEDOSTEPNY
Czujnik momentu NIE
Prad znamionowy 3,2A
Wsp. pradu rozr. 6
Prad znamionowy N2 3,2A
Wsp. pradu rozr. N2 6
Czas rozruchu-nieakt. 5s
Czas rozr.N2 -nieakt. 10s
Podst. przet. Gw/Tr PRAD
Prad przetacz. Gw/Tr 1x In
(Czas zatacz. softst. 0s
Czas zat. softstop 0s
(Czas zat. autotransf. 0s
Sprzez. zwrotne DOSTEPNY
Tryb kasow. sprzgz. ZDALNY+LOKALNY
Tryb kasow. wyt. awar. ZDALNY+LOKALNY
Tryb kasow. wytacz. MCB ZDALNY+LOKALNY
Funkcja SDR NIEDOSTEPNY
Tryb kasow. wytacz. SDR ZDALNY+LOKALNY
Status ochrony NIE PRACUJE
Przegrzanie Funkcja DOSTEPNY
Model cieplny STANDARD
Czas tg 10s
Czas tg 50s
Wsp. la/In 10
Poziom alarmu 90%
Tyb kasow. wytacz. ZDALNY+LOKALNY
Rozkaz bypass NIEDOSTEPNY
Wsp. chtodzenia 4
Poziom cieplny 90%
Przegrzanie N2 Stosunek do TOL N1 50%
Czas tg przy N2 50s
Czas tq przy N2 50s
Wsp. la/In przy N2 10
Wsp. chtodzenia N2 4
Poziom odnies. N2 75%
Utyk Funkcja DOSTEPNY
Poziom alarmu 300%
Poziom wytacz. 400%
Opdznienie wytacz. 5s

24
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Nadzér obrotow

Utrata fazy

Niesymetria

Niedocigzenie

Niedociazenie cos fi

Brak obcigzenia

Doziemienie

Przegrzanie PTC

Ochrona podnapigciowa

Ograniczenie rozruchow

Konserwacja

Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Impulsy na obrot
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Metoda

Wewn CT pierwotny
Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Poz. wyt. otw. obwodu
Poz. wyt. zwarcia
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Poziom alarmu
Poziom wyt.
Opdznienie wyt.
Poziom kasow. nap.
Czas aut.pon.rozr.
Max. czas wyl. mocy
Czas start nawrotny
Tryb kasow. wytacz
Funkcja

Przedziat czasu
Liczba rozruchow
Tryb kasow. wytacz
Nastawa godz. pracy

ZDALNY+LOKALNY
NIEDOSTEPNY
1500 obr/min

1300 obr/min

10s

1
ZDALNY+LOKALNY
DOSTEPNY

80%

70%

10s
ZDALNY+LOKALNY
DOSTEPNY

30%

20%

10s
ZDALNY+LOKALNY
DOSTEPNY

30%

20%

10s
ZDALNY+LOKALNY
NIEDOSTEPNY

0,8

0,6

10s
ZDALNY+LOKALNY
DOSTEPNY

10%

5%

5s
ZDALNY+LOKALNY
DOSTEPNY
KALKULAGCJA

5A

1A

5A

10s
ZDALNY+LOKALNY
NIEDOSTEPNY

1,6 kOhm

3,6 kOhm

1,6 kOhm

10 kOhm

100 Ohm
ZDALNY+LOKALNY
NIEDOSTEPNY
2070V

195,0V

10s

2070V

02s

50s

50s
ZDALNY+LOKALNY
DOSTEPNY

3600,0 s

3
ZDALNY+LOKALNY
0
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Grupowanie napeddéw

Kontrola dostepu

System

Dane urzadzenia

Konfiguracja Wej/Wyj

Dodatkowe Wej/\Wyj

Maski alarm/wyt

Alarm godziny pracy
Nastawa cykli CCa
Cykle CCa- alarm
Nastawa cykli CCb
Cykle CCb- alarm
Nastawa cykli CCc
Cykle CCc- alarm
Funkcja

Numer grupy
Identyfikator grupy
Pozycja startu grupy
Kier. obr. grupy
Opdzn. startu grupy
Op6zn. stop grupy
Funkcja

Priorytet stacji 1
Priorytet stacji 2
Priorytet stacji 3
Tryb CA listy sygn. SU
Tryb ochrony
Sygnat zwrotny
Sygnal danych
Histereza zmian |
Zakres wewn. CT
Zaistalowany modut nap.
Kas/start poziom ham.
Wersja pliku
Oprogramowanie 1D
Diagnostyka 1
Diagnostyka 2
Diagnostyka 3
Diagnostyka 4
Diagnostyka 5
Diagnostyka 6

Start1

Start2

Stop
Potwierdz./Kasuj
Lokalny

Wyt. bezpieczenstwa
Test/Serwis
Whytacznik gtowny wytacz.
MCB

Limit 1

Limit 2

Moment

GpO1 ZAL

GPO1 WYL

Gp02 ZAL

GP02 WYL

Gpl1 ZAt

Gpl1 WYL

Gpl2 ZAL

Gpl2 WYL
Przeciazenie-alarm
Przegrzanie-alarm
Przegrzanie-wytaczenie
Wyt. hamow. rozr.
Utyk-alarm
Utyk-wytaczenie

10 000 godz

0

10000 godz

0

10000 godz

0

10000 godz
NIEDOSTEPNY

1

1/Grupa 1

1

PRAWO

0

0

NIEDOSTEPNY

0,0,0

0,0,0

0,0,0

20s

10,0s

1s

2s

10%

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

tylko odczyt

NORMALNIE OTWARTY
NORMALNIE OTWARTY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE ZAMKNIETY
NORMALNIE OTWARTY
NORMALNIE OTWARTY
NORMALNIE OTWARTY

1

- o =+~ o =+ o

0

DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY

System
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Maski zdarzen

Brak fazy-alarm

Brak fazy-wytaczenie
Niedociazenie-alarm
Niedociazenie -wytaczenie
Brak obcigzenia-alarm
Brak obcigzenia-wytaczenie
Niesymetria-alarm
Niesymetria-wytaczenie
Doziemienie-alarm
Doziemienie- wytaczenie
cos fi-alarm

cos fi-wytaczenie

Nadzor obrotow-alarm
Nadzdr obrotdw -wytaczenie
PTC-alarm

Zwarcie PTC-wytaczenie
Brak pot. PTC-wytaczenie
PTC-wytaczenie

Przekr. napigc.-alarm
Alarm aut. powt. rozr.
Przekr. nap-wytaczenie
Ogranicz.rozr.-alarm
Ogranicz.rozr.-wytaczenie
Sprz. zwr.-alarm CFx
Sprzez. zwr.-wyt. CFx
Konserwacja-alarm CCx
Liczba godzin pracy
Ochrona aktywna

Btad testu

Witaczony stop. awar
Wytaczenie zewn.
Wytacz. gt. wytaczony
SDR-wytaczenie

Brak zewn. ROM

Btad zapisu ROM

Btad odczytu ROM

Alarm w module

Btad parametryzacji

Btad wewn.-wytacz.
Temp. modutu-alarm
Moment-wytaczenie
MCB-wytaczenie

Praca napedu
Przegrzanie-poziom kasowania
Start kierunek 1

Start kierunek 2

Naped zatrzymany
Kontrola lokalna
Kontrola przez sie¢

SDR w pozycji testu
Reset wytaczenia

Praca offline

Praca online

Otrzymane parametry
Start 1 przez RCU

Stop przez RCU

Start 2 przez RCU
Bypass zatrzym. aktywny
Stop limit 1

Stop limit 2

DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY
DOSTEPNY

System
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1.Normy i dopuszczenia

2.Wytrzymatos¢ dielektryczna

1. Normy i dopuszczenia

MCU zapewnia zgodno$¢ z nastepujacymi normami:

Normy

IEC 1010-1 Wymogi bezpieczenstwa dla urzadzen
elektrycznych stosowanych do uzytku
laboratoryjnego, pomiaréw i sterowania.

Cze$¢ 1 Wymagania ogélne.

IEC 947-1 Rozdzielnice niskiego napiecia i urzadzenia
sterownicze.

(Cze$¢ 1 Zasady ogolne.

IEC 947-4-1  Rozdzielnice niskiego napiecia i urzadzenia
sterownicze.

Czes$¢ 4 Styczniki i wytaczniki napedu. Rozdziat
pierwszy Styczniki elektromechaniczne i wtaczniki
napedu.

IEC 947-5-1  Rozdzielnice niskiego napiecia i urzadzenia
sterownicze. Czg$¢ 5 Urzadzenia kontroli
obwoddw i elementy przetacznikowe. Rozdziat
pierwszy Elektromechaniczne urzadzenie kontroli
obwodow.

IEC 255-8 Przekazniki elektryczne. Cze$¢ 8 Przekazniki
elektryczne termiczne.

EN 55011 Emisja przewodzaca i promieniujaca.

EN 61000-4-2 Wytadowania elektromagnetyczne.

ENV 50204 Promieniowanie pola elektromagnetycznego

EN 61000-4-4 Elektryczne przebiegi nieustalone / impuls.

EN 61000-4-5 Udar.

ENV 50141 Zaktoceniowe pola indukcyjne

Dopuszczenia

PTB

Zabezpieczenie przed przeciazeniem
i przegrzaniem napedu zostanie zatwierdzone
przez wymogi PTB.

System

Normy | dopuszczenia

str. 28

str. 28

2. Wytrzymatosé dielektryczna

WyijScia przekaznikdw 230 VAC
Uimp =4kV
Ui=250V

Wejscia / wyjscia 24 VDC, LON
Ui=50V



Dane techniczne

1. Temperatura otoczenia str. 30
2. Aparaty podigczone do sieci LON str. 30
3. Ptyta gtéwna str. 31
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Dane techniczne

1. Temperatura otoczenia

urzadzenie praca przechowanie  wykonanie Ex
normalna

MCU 1 0..+55 °C 0..+55 °C -25..+85 °C
MCU 2 0..+55°C 0..+55 °C -25..+85 °C
Router -5.470°C  0..+55°C -20..+70 °C
Gateway -5.470°C  0.+55°C -20..+70 °C
MMI -5.470°C  -5.4+70°C -20..+70 °C
Przektadnik  -5.+70°C  -5..+70°C -20..+70 °C
pradowy

2. Aparaty podtaczone do sieci LON

MCU1 i MCU2

Dane MCU 1 MCU 2
Wymiary (szeroko$¢ x wysokos$¢ x gteboko$¢) 110 x 145 x 65 mm 110 x 145 x 65 mm
stopien ochrony IP20 P20

napiecie zasilania wersja 24 V\DC 19...33 VDC 19...33 VDC
napiecie zasilania wersja 230 VAC 165...250 VAC
pobdr pradu 220 mA 250 mA
przektadnik pradowy 3-fazowy 0,1..3,2A 0,1..3,2A
przektadnik pradowy 3-fazowy 2,0.63A 2,0.63A
dokfadno$¢ przektadnika pradowego w zakresie (0,2..8)x In 5% 5%

stan wysoki wejscia cyfrowego 2,5 (10) mA 2,5 (10) mA
stan 0 wejscia cyfrowego (0) 0,9 mA (0) 0,9 mA
cykl skanowania wej$¢ cyfrowych max 25 ms max 25 ms
prad zasilajacy wejscie cyfrowe typowo 10 mA typowo 10 mA
ilo$¢ funkcji dostepnych w MCU 12 17

styki przekaznika AC 230V, 3A,AC 15 230V, 3A, AC 15
styki przekaznika DC 24V, 2A,DC 13 24V, 2A,DC 13
trwato$¢ faczeniowa (operacje przetaczania)

mechaniczna 30000, 000 30 000, 000
elektryczna 100 000 100 000
rezystor zabezpieczenia temperatury silnika 1..12 kQ 1..12 kQ
wyjécia LED 9 9

napiecie wyjsciowe 14...31,5VDC 14...31,5VDC
prad wyjsciowy 20-32 mA 20-32 mA
kontrola obwoddw zwarciowych tak tak

szybko$¢ przeptywu danych 78 kBaud 78 kBaud
protokdt komunikacji LON LON

max dtugo$¢ kabla 500 m 500 m

kabel Unitronic LD 1 x 2 x 0,22 mm
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Dane techniczne

3. Plyta gtowna

Ptyta gtéwna pozwala na potaczenie réznych aparatéw w sieci LON.
Rysunek ponizej obrazuje widok ptyty gtéwnej wraz z jej zaciskami.
Lista zaciskdw ptyty gtdwnej

X41 X33 X32 X31 ¢ X30
. e was .

X23

0

X51

X21

C B A
Rysunek 17, Ptyta gtdwna wraz z zaciskami X20 x21 x22 x23 xa7
11]12 11]12[13[14 11]12]
) o i ) 21[22 21]22[23]24 21[22
Lista zaciskow ptyty gtéwne;j 31132 B 31132
51|52|53|54 51|52
2 1162 4
A Ptyta gtéwna oriezlele ik
B Rozszerzenie ptyty gtdwnej (max. 3). Dla gateway 2 lub urzadzen dodatkowych. 5 Sﬁ‘
101[102
C Plyta koficowa, podtaczenie MMI 111]112]
X20 Zasilacz 24 V piyty gtéwnej i podtaczonych urzadzen.
X21 Dodatkowe zasilanie wymaga wewnetrznego Zrddta energii, zacisk X35
X22 Zacisk do podtaczenia sieci LON linii 1 do 4
X23 Zacisk do podtaczenia PLC do modutu gateway
X24 Zacisk do podtaczenia oprogramowania OS Insum
X25 Ztacze profibus dla PLC1 UWAGA!
) Na ptycie gtdwnej wystepuja dwa
X26 Ztacze profibus dla PLC2 potaczenia mostkowe.
X27 Zaciski do podtaczenia do o$miu dodatkowych urzadzen Jeden z nich mie$ci sig powyzej zacisku
X30 Port obstugi dla systemu diagnostycznego X51. Kiedy MMI jest podfaczony, mostek
powinien by¢ otwarty.
X31 Gateway 1 Drugi mostek migsci sig powyzej zacisku
X32 Podwdjny router dla linii 12 X24. Jesli do zacisku tego nie jest nic
. . podtaczone, mostek powinien byé
X33 Podwdjny router dla linii 3 i 4 zamknigty.
X35 Zasilacz z wyjSciem 24 V. Zasilacze moga posiadaé rozne napigcia wejsciowe.
X41 Rozszerzenie ptyty dla gateway 2 lub dodatkowych urzadzen
X51 Zacisk dla MMI
Modut Gateway
Wymiary (szeroko$¢ x wysoko$¢ x gtgboko$c) 68 x 100 x 180 mm
Zrodto zasilania 19..33V
Pobdr mocy okoto 5 W
Modut Router
Wymiary (szeroko$¢ x wysoko$¢ x gteboko$c) 68 x 100 x 180 mm
Zrdto zasilania 19..33 V
Pob6r mocy okoto 5 W
Wyswietlacz MMI
Wymiary z przodu (szeroko$¢ x wysoko$¢ x gtebokos¢) 240 x 140 x 5 mm
Wymiary obudowy z tytu 210 x 105 x 85 mm
Stopien ochrony IP 21
Napiecie zasilajace 24V

system IET
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Wiecej informacii

ABB Sp. z o.0.
Oddziat we Wroctawiu
ul. Bacciarellego 54
51-649 Wroctaw

tel.: 71 34 75 433

fax: 71 34 75 594

tel. kom.: 601 839 217

www.abb.com/mns

ABB Sp. z 0.0.

Biuro w Katowicach
ul. Uniwersytecka 13
40-007 Katowice

tel.: 32 79 09 235

fax: 32 79 09 200

tel. kom.: 723 982 117

ABB Sp. z 0.0.

Biuro w Lublinie

ul. Marii Curie Sktodowskiej 2/3
20-029 Lublin

tel.: 81 4411 013

fax: 81 4411 013

tel. kom.: 601 334 497

ABB zastrzega sobie prawo do dokonywania zmian
technicznych badz modyfikacji zawartosci niniejszego
dokumentu bez uprzedniego powiadamiania.

W przypadku zamdwien obowiazywac beda
uzgodnione warunki. ABB Sp. z 0.0. nie ponosi zadnej
odpowiedzialnosci za potencjalne btedy lub mozliwe
braki informacji w tym dokumencie.

Zastrzegamy wszelkie prawa do niniejszego
dokumentu i jego tematyki oraz zawartych w nim zdje¢
i ilustracji. Jakiekolwiek kopiowanie, ujawnianie stronom
trzecim lub wykorzystanie jego zawartosci w czesci

lub w catosci bez uzyskania uprzednio pisemnej zgody
ABB Sp. z 0.0. jest zabronione.
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