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ПРИМЕЧАНИЕ. Эти инструкции не охватывают всех параметров и всех исполнений оборудования и в них не 
предусмотрены все непредвиденные ситуации, которые могут возникнуть при монтаже, эксплуатации и 
техобслуживании.  Если вам потребуется дополнительная информация, или возникнут конкретные проблемы, 
недостаточно полно изложенные в руководстве, то обращайтесь по этим вопросам в местный отдел продаж 
Поставщика. Содержание этого руководства не может стать частью или изменить любое предыдущее или 
имеющееся соглашение, договор или обязательства. Коммерческий договор содержит все обязательства 
компании Sprint Electric Ltd.  Упоминаемая в договоре между сторонами гарантия является единственными 
гарантийными обязательствами компании Sprint Electric Ltd.  Все имеющиеся здесь положения не создают 
никаких новых гарантийных обязательств и не изменяют имеющихся.  
 
ВАЖНОЕ ЗАМЕЧАНИЕ Это руководство для версии 5.15 программного обеспечения. Все описанные здесь 
функции поддерживаются ПО версии 5.17 и выше. Смотрите раздел 5.1.7 "Определение номера версии 
программного обеспечения блока". ВАМ НУЖНА ПОМОЩЬ? Смотрите раздел 14.13 "Что делать в случае 
появления проблемы".  
 
Имеются 4 других руководства по PL/X. PL/X 275-980 (от 650 до 2250 A), БЛОКИ ДОПОЛНИТЕЛЬНЫХ ФУНКЦИЙ, 
ПОСЛЕДОВАТЕЛЬНАЯ СВЯЗЬ И СЕКЦИОННЫЙ ЭЛЕКТРОПРИВОД. 
 Все их можно скачать с нашего сайта в Интернет по адресу www.sprint-electric.com 
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2 Предупреждения  
2.1 Общие предупреждения  
ПЕРЕД ПОДАЧЕЙ ЭЛЕКТРОПИТАНИЯ НА ЭЛЕКТРОПРИВОД PL/X ВНИМАТЕЛЬНО ПРОЧТИТЕ И ПОЙМИТЕ 
ВСЕ ЭТО РУКОВОДСТВО  
 
Контроллер привода электродвигателя PL/X является компонентом с открытым шасси, предназначенным для 
эксплуатации в соответствующей оболочке (шкафу или корпусе). 
 
 
Электроприводы и системы технологического управления являются важными компонентами для повышения 
качества товаров и уровня жизни нашего общества, однако при проектировании, монтаже и эксплуатации всех 
подобных компонент необходимо в первую очередь обращать внимание на БЕЗОПАСНОСТЬ. 
 
Не забывайте, что в используемом вами оборудовании применяются... 
Высоковольтное электрооборудование 
Мощные вращающиеся машины с большим запасом энергии  
Тяжелые компоненты 
 
В вашем технологическом процессе могут использоваться... 
 
Опасные материалы 
Дорогостоящее оборудование и ресурсы 
Интерактивные компоненты 
 

ОПАСНОСТЬ ПОРАЖЕНИЯ ЭЛЕКТРИЧЕСКИМ ТОКОМ 

Проектирование, монтаж и эксплуатацию вашей системы должен выполнять только квалифицированный 
персонал. При этом на первом месте всегда должно стоять выполнение правил ТЕХНИКИ БЕЗОПАСНОСТИ. 

Тщательное обучение персонала является важным средством для повышения уровня БЕЗОПАСНОСТИ  и 
производительности. 

Соблюдение правил ТЕХНИКИ БЕЗОПАСНОСТИ  не только снижает опасность несчастных случаев и травм на 
вашем предприятии, но и прямо влияет на повышение качества и снижение себестоимости продукции. 

Если у вас возникнут сомнения в уровне БЕЗОПАСНОСТИ вашей системы или процесса, то немедленно 
обращайтесь к эксперту.  Не продолжайте дальнейшей работы. 

ОХРАНА ТРУДА И БЕЗОПАСНОСТЬ НА РАБОЧЕМ МЕСТЕ 

Электрические приборы представляют угрозу безопасности.  Пользователь обязан обеспечить соответствие 
электроустановки требованиям всех действующих норм и правил.  Проводить монтаж и техобслуживание этого 
оборудование разрешается только квалифицированному персоналу, прочитавшему и изучившему данное 
руководство.  При возникновении любых вопросов обращайтесь к поставщику. 

Примечание.  Считается, что содержание этого руководство является правильным в момент его опубликования.  
Однако производитель сохраняет за собой право без предварительного оповещения изменять содержание 
руководства и технические характеристики изделия.  Не принимается никакой ответственности за возможные 
пропуски или ошибки.  Не принимается никакой ответственности по поводу пригодности привода 
электродвигателя PL/X конкретным требованиям применения. 
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2.2 Предупреждения и указания  
 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ  
 
Выполнять операции монтажа, пусконаладки и техобслуживания этого оборудования 
разрешается только квалифицированному персоналу, который полностью понимает 
принципы работы этого оборудования и всех сопутствующих механизмов.  
Несоблюдение этого предупреждения может привести к травмированию персонала и 
(или) повреждению оборудования. Ни в коем случае не выполняйте никаких работ на 
любой аппаратуре управления, не отсоединив заранее от оборудования все 
энергопитание. Электропривод и двигатель должны быть подключен к 
соответствующему защитному заземлению.  Несоблюдение этого требования создает 
опасность поражения электрическим током. 

 
 

ВНИМАНИЕ  
 
Перед отгрузкой с завода это оборудование было испытано.  Однако перед монтажом и 
пусконаладкой внимательно осмотрите все оборудование на предмет транспортных 
повреждений, ослабших деталей, поврежденной упаковки и т.п. Это изделие 
обеспечивает степень защиты IP00.  Для обеспечения безопасной и надежной работы 
установки необходимо учитывать условия эксплуатации. Ни в коем случае не 
выполняйте проверку прочности изоляции электропроводки высоким напряжением, не 
отключив предварительно изделие от проверяемой цепи. 

 
 

ОПАСНОСТЬ СТАТИЧЕСКОГО ЭЛЕКТРИЧЕСТВА 
 

 
Это оборудование содержит части, чувствительные к 
электростатическому разряду (ЭСР).  При перевозке, монтаже и 
обслуживании этого изделия соблюдайте меры защиты от статического 
электричества. 
 

 
 
 
ЭТИ ПРЕДУПРЕЖДЕНИЯ И ИНСТРУКЦИИ УКАЗАНЫ ДЛЯ ОБЕСПЕЧЕНИЯ МАКСИМАЛЬНОЙ 
ЭФФЕКТИВНОСТИ ПОЛЬЗОВАТЕЛЯ И УВЕДОМЛЕНИЯ ЕГО О ВОПРОСАХ ТЕХНИКИ БЕЗОПАСНОСТИ. 

ОБЛАСТЬ ПРИМЕНЕНИЯ: Промышленное (не бытовое) "Управление скоростью двигателей постоянного тока". 

РУКОВОДСТВО ПО ИЗДЕЛИЮ: Это руководство предназначено для описания принципов работы изделия.  Оно 
не предназначено для описания оборудования, в которое встраивается изделие. 

Это руководство должно быть доступно для всех лиц, которые занимаются проектирование электроустановки, ее 
монтажом, обслуживанием или имеют непосредственный доступ к изделию. 

СОВЕТЫ ПО ПРИМЕНЕНИЮ: Компания Sprint Electric может предоставить советы по применению и обучение по 
своим изделиям. 
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2.3 Общие риски 
МОНТАЖ: ЭТО ИЗДЕЛИЕ КЛАССИФИЦИРУЕТСЯ КАК КОМПОНЕНТ И ДОЛЖНО 

ИСПОЛЬЗОВАТЬСЯ В СООТВЕТСТВУЮЩЕМ КОРПУСЕ    
Убедитесь, что механические надежные крепления используются в соответствии с 
рекомендациями. 
Убедитесь, что поток охлаждающего воздуха вокруг изделия соответствует 
рекомендациям. 
Убедитесь, что подключения кабелей и проводов соответствуют рекомендациям и 
затянуты с требуемым моментом. 
Необходимо обеспечить монтаж и пусконаладку этого изделия 
квалифицированным персоналом.  

Убедитесь, что номиналы изделия не превышены. 

 
РИСК ПРИМЕНЕНИЯ:  ОБЕСПЕЧЕНИЕ ЭЛЕКТРОМЕХАНИЧЕСКОЙ БЕЗОПАСНОСТИ ЯВЛЯЕТСЯ 

ОБЯЗАННОСТЬЮ ПОЛЬЗОВАТЕЛЯ 
Встраивание этого изделия в другую аппаратуру или системы не является 
обязанностью изготовителя или дистрибьютора изделия. 

Применимость, эффективность и безопасность эксплуатации этого оборудования 
или другой аппаратуры или системы не является обязанностью изготовителя или 
дистрибьютора изделия. 

 
По мере возможности пользователь должен учесть некоторые аспекты следующего анализа рисков. 
АНАЛИЗ РИСКОВ: В условиях отказа или в непредусмотренных условиях. 
1. Обороты двигателя могут быть неверными. 2. Обороты двигателя могут быть превышены. 
3. Направление вращения может быть неверным. 4. На двигатель может быть подано питание. 
Во всех ситуациях пользователь должен предусмотреть достаточное ограждение и (или) дополнительный 
резервный контроль и системы обеспечения безопасности для устранения риска травмирования. ПРИМЕЧАНИЕ: 
В случае пропадания электропитания изделие выполняет процедуру отключения и проектировщик системы 
должен предусмотреть соответствующую защиту для этого случая. 
ТЕХНИЧЕСКОЕ ОБСЛУЖИВАНИЕ: Техническое обслуживание и ремонт должны выполнять только 

компетентные лица с использованием только рекомендованных 
запчастей (либо изделие нужно вернуть на завод для ремонта).  
Использование неоригинальных запчастей может создать опасность и 
риск травмирования. 

 
ПРИ ЗАМЕНЕ ИЗДЕЛИЯ ВАЖНО, ЧТОБЫ ВСЕ ОПРЕДЕЛЕННЫЕ ПОЛЬЗОВАТЕЛЕМ ПАРАМЕТРЫ, 
ЗАДАЮЩИЕ РЕЖИМ РАБОТЫ, БЫЛИ ПРАВИЛЬНО ВЫСТАВЛЕНЫ ПЕРЕД ВВОДОМ ИЗДЕЛИЯ В 
ЭКСПЛУАТАЦИЮ.  НЕСПОСОБНОСТЬ ВЫПОЛНИТЬ ЭТО МОЖЕТ СОЗДАТЬ ОПАСНОСТЬ И РИСК 
ТРАВМИРОВАНИЯ. 
УПАКОВКА: Упаковка является горючей и ее неправильная утилизация может привести к выделению 
токсичных дымов, которые смертельно опасны. 
МАССА: При обращении с изделием нужно учитывать его вес. 
РЕМОНТ: Отчет о ремонте может быть предоставлен, если пользователь дает полное и точное описание 
дефекта. 
Не забывайте, что изделие может представлять опасность поражения электрическим током и травмирования, и 
что вращающиеся механизмы представляют механическую опасность. 
ЗАЩИТНАЯ ИЗОЛЯЦИЯ 
1. Все доступные металлические детали защищены основной изоляцией и созданным пользователем 
эквипотенциальным заземленным контуром, например, класса 1 
2. Устройство заземления является обязанностью монтажника. 
3. Все сигнальные клеммы защищены основной изоляцией и созданным пользователем эквипотенциальным 
заземленным контуром (класс 1).  Эта защита предназначена для безопасного подключения к другому 
оборудованию низкого напряжения, не предусмотрено подключение этих клемм к любому неизолированному 
потенциалу.  
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Очень важно, чтобы все следующие предупреждения были прочитаны и поняты. 

 

2.4 Сводка других ПРЕДУПРЕЖДЕНИЙ 
Эта сводка представлена только для справки. Внимательно прочтите все руководство перед первым включением 
изделия. 

Клемму T13 0V необходимо использовать для подключения  "чистой" защитной земли.  
Клеммы Т30 и Т36 необходимо замкнуть перемычкой, если внешние датчики защиты от перегрева не используются. 
Смотрите раздел 3.5 "Функции клемм управления по умолчанию". 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Нельзя полагаться на любую функцию электропривода для предотвращения работы двигателя, 
когда персонал выполняет техобслуживание или когда открыто ограждение машины. Согласно правилам техники 
безопасности недопустимо электронное управление в качестве единственного средства запрета работы 
контроллера. Всегда отсоединяйте источник энергии перед выполнением работ на электроприводе или двигателе 
или нагрузке. Смотрите раздел 3.5 "Функции клемм управления по умолчанию". 

Сигнал на CSTOP должен иметь высокий уровень не менее 50 мсек перед подачей высокого уровня на START. 
Смотрите раздел 3.5 "Функции клемм управления по умолчанию". 
 
Обмотки контактора обычно имеют высокую индуктивность. При отключении контактора они могут создать мощный 
дуговой разряд на внутреннем реле управления PL/X. Это может снижать ресурс реле и (или) создавать сильную 
эмиссию помех. Убедитесь, что обмотка контактора оснащена гасящим устройством. Обращайтесь к поставщику 
контактора за дополнительной информацией. 
Смотрите раздел 4.2 "Работа главного контактора". 
 
Ниже описаны важные правила управления контактором. 
1) Должна быть предусмотрена возможность отключения контактора без использования электроники. 
2) Контактор не должен размыкать ток. Для соблюдения этого правила нужно предусмотреть следующее: 
 a) PL/X не должен подавать ток в обмотку, пока контактор не замкнется. 
 b) Ток обмотки нужно уменьшить до нуля перед размыканием контактора. 
3) Цепь управления контактора должна соответствовать всем требованиям конкретной электроустановки. 
Выполняйте все указания, и эти требования будут автоматически выполнены блоком PL/X. 
Смотрите раздел 4.2 "Работа главного контактора". 
 
В электроустановки могут потребоваться внешние независимые системы обеспечения работы при провале 
электропитания для отключения главного контактора. В этом случае рекомендуется разомкнуть клемму CSTOP на 100 
мсек перед размыканием силовых контактов. Если этого не сделать, то блок может быть поврежден. 
Примечание. Если в используемом главном контакторе задержка времени замыкания превышает 75 мсек, то важно 
принять меры для задержки подачи тока в обмотку до замыкания силовых контактов.  
1) Установите дополнительный замыкающийся контакт в цепи главного контактора последовательно с входом RUN 
на T31. 
2) Альтернативно можно использовать метод подключения контактора, показанный в 4.3.2.  Смотрите раздел 4.2 
"Работа главного контактора". 
 
Опасно использовать контактор постоянного тока, если применяется ослабление поля, не подключив при этом T41 и 
T43 к обмотке двигателя. Такая цепочка позволит PL/X измерить напряжение обмотки даже при разомкнутом 
контакторе. Смотрите раздел 4.3.3 "Главный контактор в цепи якоря двигателя". 
 
Эту сводку важных параметров необходимо проверить перед подачей питания на двигатель. Вы должны поставить 
галочку у каждого пункта. Неспособность соблюдения этих требований может привести к сбоям в работе или к 
повреждению электропривода и (или) установки и отменяет все гарантии. 
Смотрите раздел 4.4 "ОСНОВНЫЕ проверки перед пуском". 
 
Все внешние предохранители должны быть правильного типа и номинала. Номинал I2t должен быть меньше 
значения, указанного в таблицах номиналов. Это относится к главным и вспомогательным предохранителям. 
Смотрите раздел 4.4 "ОСНОВНЫЕ проверки перед пуском". 
 
Проверьте, что чередование 3 фаз вспомогательного питания на  ELl /2/3 совпадает с чередованием фаз- силового 
питания на Ll/2/3, и что на T52/53 подано правильно 1-фазное напряжение питания управления. Смотрите раздел 4.4 
"ОСНОВНЫЕ проверки перед пуском". 
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Отсоедините электропривод для тестов изоляции электропроводки с помощью мегомметра. 
Смотрите раздел 4.4 "ОСНОВНЫЕ проверки перед пуском". 

Если используется рекуперативная нагрузка или торможение с рекуперацией, то настоятельно 
рекомендуется подключить последовательно обмотке якоря двигателя предохранитель постоянного тока 
с правильным номиналом I2t. 
Смотрите раздел 4.4 "ОСНОВНЫЕ проверки перед пуском". 

Необходимо выполнить подключение "чистой" земли к 0V управления на T13, чтобы электроустановка 
соответствовала требованиям защиты класса 1. Смотрите раздел 4.4 "ОСНОВНЫЕ проверки перед пуском". 

Перед подачей питания на двигатель необходимо проверить процедуру аварийного останова с 
использованием местных и дистанционных выключателей. Смотрите раздел 4.4 "ОСНОВНЫЕ проверки 
перед пуском". 

Если вы хотите отменить изменения, сделанные после последнего сохранения, то просто отключите 
питание управления, НЕ выполняя сохранение параметров. Смотрите раздел 5.1.2. "СОХРАНЕНИЕ 
ПАРАМЕТРОВ". 

 
Иногда полезно вернуть блок в заводские настройки по умолчанию. Например, пробная конфигурация может 
оказаться неудачной и проще начать все заново. Если при подаче напряжения управления удерживать нажатыми 
все 4 кнопки, то электропривод автоматически покажет параметры и соединения по умолчанию. (КРОМЕ 
настроек в меню калибровки и параметров 100)FIELD VOLTS OP % для двигателя 1 и 2 и 680)Iarm BURDEN 
OHMS). Параметры по умолчанию будут постоянно восстановлены, только если вы сохраните их с помощью 
меню сохранения параметров. Для возврата к последнему сохраненному набору просто выключите питание без 
сохранения параметров и вновь включите его. 
При этом пароль также сбрасывается в 0000. Смотрите раздел 11.2 "ФУНКЦИИ ДИСПЛЕЯ / УПРАВЛЕНИЕ 
ПАРОЛЕМ". 
Смотрите также раздел 13.13.2 "НАСТРОЙКА ПРИВОДА / Страница сохранения   PIN 677", где описан сброс с 2 и 
3 кнопками и сообщения при включении питания. Смотрите раздел 5.1.3 "Восстановление параметров 
электропривода в значения по умолчанию". 

 
Если ТРЕБУЕМЫЕ МАКСИМАЛЬНЫЕ ОБОРОТЫ выше БАЗОВЫХ НОМИНАЛЬНЫХ ОБОРОТОВ, то нужно 
выполнить ослабление поля возбуждения в меню CHANGE PARAMETERS / FIELD CONTROL (Изменение 
параметров / Управление полем). Однако вы должны проверить, что двигатель и нагрузка допускают 
работу с оборотами выше базовых. Несоблюдение этого требования может привести к механической 
поломке с катастрофическими последствиями. Если требуемые вам максимальные обороты меньше базовых 
оборотов, то вы должны учесть выделение тепла в двигателе при полном крутящем моменте. При необходимости 
используйте принудительное охлаждение двигателя. 
Смотрите раздел 6.1.6 "КАЛИБРОВКА / Требуемые макс. обороты   PIN 6   БЫСТРЫЙ ПУСК". 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Не используйте обратную связь AVF в системах с ослаблением поля возбуждения. 
Смотрите в разделе 6.9.6 "УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ / МЕНЮ ОСЛАБЛЕНИЯ ПОЛЯ" примечание об отключении по 
AVF / ослаблению поля. 
В сигнале обратной связи по напряжению якоря AVF содержится больше пульсаций, чем в сигнале с энкодера. 
Для обеспечения плавной работы может потребоваться снизить коэффициент усиления КОНТУРА СКОРОСТИ  
при использовании  AVF. Смотрите раздел 6.7.4 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Коэф. пропорционального звена 
скорости  PIN 71. 
Смотрите раздел 6.1.9 "КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости PIN 9 БЫСТРЫЙ ПУСК". 

При первой пусконаладке привода рекомендуется сначала использовать режим AVF. Это позволяет проверить 
все датчики обратной связи по скорости на правильность работы до использования их в работе. В системах с 
контактором постоянного тока вы должны использовать T41 и T43 для дистанционного AVF. 
Смотрите раздел 6.1.9 "КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости PIN 9 БЫСТРЫЙ ПУСК". 

Параметры управления контура тока. Если вы измените напряжение питания, калибровку тока или тип 
двигателя, то нужно соответственно отрегулировать 3 значения для PIN 93/94/95 (либо с использованием 
функции автонастройки, либо вручную). 
Смотрите раздел 6.8.9 "УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение автонастройки   PIN 92". 
Смотрите раздел 6.8.12.1 "Ручная настройка параметров контура управления током". 

Предупреждение. Изменение знака или отключение поля. 
Из-за высокого импеданса обмотки возбуждения двигателя ток может снизиться до 0 за несколько секунд после 
запрета выхода возбуждения в PL/X. Не размыкайте цепь возбуждения поля, пока ток возбуждения не 
упадет до 0. Смотрите раздел 6.9 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ". 
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ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. При использовании режима ослабления поля и контактора питания постоянного тока 
обмотку двигателя нужно подключить к клеммам дистанционного измерения AV - T41 и T43. 
Неспособность выполнения этого требования может привести к дуге в коммутаторе, так как обратная 
связь по AVF будет разорвана при размыкании контактора. 
Смотрите раздел 6.9.6 "УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ / МЕНЮ ОСЛАБЛЕНИЯ ПОЛЯ. 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Все эти сигналы аварийных сообщений формируются полупроводниковой 
электроникой. Местные нормы и правила могут требовать использования электромеханической системы 
сигнализации. Все сигналы аварийных сообщений должны быть проверены в установке перед подачей 
питания. Поставщики и изготовители PL/X не несут ответственности за безопасность системы. 
Смотрите раздел 8.1 "Меню АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ". 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Используемая в режиме ослабления поля защита от потери обратной связи 
ограничена только полной потерью обратной связи. Это из-за того, что соотношение Скорость / AVF не 
поддерживается в режиме ослабления поля возбуждения. При частичной потере обратной связи 
двигатель может разогнаться до чрезмерных оборотов. Если поле полностью ослабло и имеет 
минимальный уровень, то вступает в силу отключение по максимальному напряжению на обмотке. Это 
может возникнуть при превышении оборотов. Поэтому для защиты от такой опасности рекомендуется 
использовать механическое устройство или резервную систему. Смотрите раздел 6.9.6.8 "МЕНЮ 
ОСЛАБЛЕНИЯ ПОЛЯ / Минимальный ток возбуждения %"   PIN 110 и раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ 
СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по рассогласованию обратной связи 
по скорости"   PIN 171. 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Для номинальных токов возбуждения менее 25% от номинала модели пороги 
аварийных сообщений могут быть слишком низкими для срабатывания. Сигналы аварийных сообщений 
необходимо проверить. Для устранения этой проблемы параметр 4)RATED FIELD AMPS можно настроить 
на высокий уровень и снизить настройку параметра 114)FIELD REFERENCE. При этом величина порога 
будет эффективно увеличена. 
Например, настройте 4)RATED FIELD AMPS на двойной номинал двигателя, а 114)FIELD REFERENCE на 
50.00%. 
См. раздел 8.1.3 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 
рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 173. 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. При использовании обратной связи по напряжению на обмотке омическое падение 
напряжения IR может быть достаточным для создания сигнала свыше 117)ZERO INTLK SPD % и поэтому 
аварийного сообщения перегрузки не подается. Как можно точнее настройте 14)IR COMPENSATION и затем 
проверьте сигнал аварийного сообщения при заторможенном двигателе (запретите поле возбуждения). 
Плавно повышайте уровень тока свыше 179)STALL CUR LEVEL, и проверьте, что сигнал обратной связи 
по скорости AV остается ниже уровня 117)ZERO INTLK SPD %. Для обеспечения отключения может 
потребоваться увеличить 117)ZERO INTLK SPD %. 
Смотрите раздел 8.1.8.1 "МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПО ПЕРЕГРУЗКЕ / Разрешение отключения по перегрузке"   PIN 
178. 

После сообщения DATA CORRUPTION (Данные искажены).  Проверьте правильность параметров 
калибровки и значения нагрузки Iarm в настройках привода. Смотрите раздел 9.1.1 "СООБЩЕНИЯ 
САМОПРОВЕРКИ / Искажение данных" 

Внимание – подача напряжения 24 В на контакт 2 может повредить ваш ПК или другой прибор. Ни в коем 
случае не подключайте его. В каждом порту передатчик нужно подключить к приемнику. Смотрите раздел 
10.1.1 "ПОРТ 1 RS232 / Разводка подключения". 

Общие предупреждения по изменению параметров. После любой процедуры изменения/замены 
параметров проверьте правильность параметров калибровки. Смотрите раздел 10.2 "ПОРТ 1 RS232 / 
ОБМЕН ПАРАМЕТРОВ". 
См. также  раздел 10.2.3.3. "ОБМЕН ПАРАМЕТРОВ / Передача ЭСППЗУ между блоками". 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ об изменении BURDEN OHMS (омической нагрузки). Очень важно, чтобы параметр 
680)Iarm BURDEN OHMS был настроен как можно более точно к фактическому значению сопротивления в 
силовой плате. НЕ ДОПУСКАЙТЕ ПРЕВЫШЕНИЯ НОМИНАЛАМИ ИЗДЕЛИЯ ЗНАЧЕНИЙ, УКАЗАННЫХ В 
ТАБЛИЦЕ НОМИНАЛОВ И НА ПАСПОРТНОЙ ТАБЛИЧКЕ, УСТАНОВЛЕННОЙ ПОД ВЕРХНЕЙ ТОРЦЕВОЙ 
КРЫШКОЙ. НЕСПОСОБНОСТЬ ВЫПОЛНИТЬ ЭТО ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ ОТМЕНЯЕТ ВСЕ ГАРАНТИИ И 
СЕРТИФИКАТЫ ИЗДЕЛИЯ. ИЗГОТОВИТЕЛЬ И (ИЛИ) ДИСТРИБЬЮТОР НЕ НЕСУТ НИКАКОЙ 
ОТВЕТСТВЕННОСТИ ЗА ОТКАЗЫ, ВЫЗВАННЫЕ ПРЕВЫШЕНИЕМ НОМИНАЛОВ ИЗДЕЛИЯ. Смотрите раздел 
13.13.4.2. " ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ об изменении BURDEN OHMS (омической нагрузки)". 
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ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Все блоки должны быть защищены правильно подобранными полупроводниковыми 
предохранителями. Неспособность выполнить это отменяет гарантию. Смотрите раздел 14.3 "Номиналы 
полупроводникового предохранителя". 

УКАЗАНИЯ ПО ПОДКЛЮЧЕНИЮ. ОЧЕНЬ ВАЖНО. Прочтите все предупреждения в разделе 14.9. 

 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ  Защитное заземление всегда имеет приоритет над заземлением ЭМС. 
Смотрите раздел 14.11.2 "Указания по заземлению и экранированию". 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Смотрите раздел  14.11.4 "Указания по использованию фильтров". 

ВАЖНЫЕ ПРЕДУПРЕЖДЕНИЯ О БЕЗОПАСНОСТИ 

В силовом фильтре электропитания есть 
высоковольтные конденсаторы, его не 
следует касаться в течение 20 секунд после 
отключения питания 

Привод и фильтр пер. тока нужно 
использовать только со стационарным 
заземлением. В электропитании 
запрещено использовать вилки/розетки 

Силовые фильтры пер. тока 
нельзя использовать с 
несимметричными или 
незаземленными источниками 
питания  
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3.1 Введение 
Контроллер двигателя постоянного тока PL/X использует режим управления с замкнутым контуром по току 
обмотки якоря и обратную связь по напряжению для точного управления моментом и скоростью двигателя. Блок 
также управляет полем возбуждения двигателя. Параметры замкнутого контура программируются пользователем 
и имеется множество входов и выходов, что позволяет реализовать очень сложные алгоритмы управления 
движением. Эта серия приводов состоит из 5 разных габаритов с 2- и 4-квадрантными моделями для каждого.  В 
некоторых 2-квадрантных моделях также имеется функция рекуперативного торможения.   

Смотрите также отдельное руководство PL/X 650-980, в котором описаны приводы высокой мощности 
габарита 4 и 5. 

Программирование блока выполняется достаточно просто. Большой текстовый дисплей с задней подсветкой 
показывает пользователю понятное меню для выбора пунктов и изменения параметров. Имеются встроенные 
блоки дополнительных функций, которые можно подключать по мере необходимости. Обширная система 
контроля отказов и канал последовательной связи позволяют выполнять дистанционное программирование и 
диагностику привода. Все модели имеются на складе. Эти блоки имеют очень компактные размеры. За счет этого 
возможна существенная экономия на размере панели и корпуса. 

3.2 Принцип работы 
 

 
Здесь показана блок-схема основных контуров управления привода. Трехфазный тиристорный мост является 
фазоуправляемым выпрямителем, подающим напряжение на обмотку двигателя. Ток обмотки (и тем самым момент 
двигателя) измеряется для создания обратной связи во внутреннем контуре регулятора тока. После масштабирования этот 
сигнал сравнивается с заданием тока. Усилитель ошибки тока может заметить любое расхождение и обеспечивает 
совпадение сигнала обратной связи по току заданию тока при штатном режиме работы. Этот внутренний контур контролирует 
ток обмотки и при необходимости повышает или снижает его величину. 

Внешний контур скорости работает подобно внутреннему контуру тока, но использует другие параметры. В примере выше 
пользователь подает команду в виде задания скорости, а обратная связь по скорости снимается с установленного на валу 
тахогенератора. Все расхождения обнаруживаются и преобразуются в новый уровень задания тока. Этот уровень 
обеспечивает требуемый уровень тока (и момента) для снижения ошибки по скорости до нуля. Это новое задание действует 
во внутреннем контуре тока, который является быстродействующим.  

Весь этот процесс выполняется непрерывно, что дает превосходную точность скорости и высокие динамические 
характеристики. В типичных системах имеются многочисленные служебные задачи и требования к интерфейсу. Поэтому 
серия PL/X оснащена набором стандартных функций для удобства работы пользователя. 

Имеется набор стандартных дополнительных функций с удобной утилитой конфигурирования, которая показывает описание 
выбранных точек подключения. Меню программирования предоставляет быстрый переход к нужному параметру с помощью 4 
кнопок и большого текстового дисплея с обратной подсветкой. Имеется большое число средств контроля, позволяющих 
просматривать все точки блок-схемы. 

Это блок поставляет с ПО PL PILOT, превосходной утилитой для конфигурирования и контроля для ПК с ОС Windows. 

(Примечание. Также имеется программа PLA только для дополнительных блоков, модулей Вх/Вых и каналов связи) 

Внутр. контур тока

Задание 
скорости 
пользова-
теля 

Усилитель 
ошибки 
тока 

Усилитель 
ошибки 
скорости 

 

Масштаб 
обр. связи 
по току 

Масштаб 
обр. связи 
по скорости 

Схема управл. и  
3-фазный мост. 
Выпрямление 
перем. тока. 

M 

Тахо-
генератор

Сигнал здесь является 
заданием тока якоря. Внешний 

контур скорости 
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3.2.1 Полезная информация о приводе PL/X 
1) Блок поставляется с завода с настройками по умолчанию, которые подходят для большинства установок, но 
пользователь может перепрограммировать его. В блоке можно сохранить до 3 наборов настроек. 

2) Набор настроек по умолчанию можно восстановить, если удерживать нажатыми 4 кнопки и подать напряжение 
управления, но эта процедура не изменяет параметров калибровки двигателя. Смотрите разделы 5.1.3 и 13.13.2 

3) Всего имеется более 700 программируемых параметров, но в большинстве установок нужно настроить только 
некоторые из них. 

4) Внутренние соединения между блоками и параметрами можно легко изменять с помощью специальных 
приложений. 

5) Все параметры имеют уникальный идентификационный номер, который называется PIN (номер идентификации 
параметра) 

6) Если пользователь изменит значение параметра, то новое значение действует сразу же. Однако эти изменения 
будут утрачены, если отключить питание управления, не выполнив сохранения параметров. 

7) Большинство параметров можно изменять при работе привода, что упрощает пусконаладку. Если изменение 
параметра при работе не рекомендуется, то привод запросит команду останова. 

8) В приводе имеется встроенный "измеритель", позволяющий в инженерных единицах и в процентах 
контролировать сигналы на всех входах и выходах, в том числе на силовых. Имеются также окна со сводкой 
диагностики по умолчанию в %. 

9) Имеется большой набор надежных входов и выходов для подключения к типичным системам. 

10) Набор настроек привода хранится в одном устройстве памяти, которое можно перенести на другой блок в 
случае поломки. Смотрите раздел 10.2.3.3. "ОБМЕН ПАРАМЕТРОВ / Передача ЭСППЗУ между блоками". 

11) Все значения параметров привода можно распечатать на принтере. В этом листинге указываются параметры, 
значения которых отличаются от заводских по умолчанию. Их можно также передать или принять с другого блока 
или компьютера. 

12) В приборе есть стандартные специальные блоки дополнительных функций, которые обычно отключены, если 
пользователь не включил их. К ним относятся сигнальные процессоры, ПИД-регулятор и т.п. Они не участвуют в 
основном алгоритме управления двигателем и их можно бесплатно применить в более сложных системах. 

13) Имеется средство для обеспечения очень малой постоянной времени тока для высокодинамичных установок. 
Смотрите раздел 13.13.3 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Быстрый отклик тока"   PIN 678. 

3.2.2 Советы по использованию руководства 
Это руководство версии 5.15. Все описанные здесь функции поддерживаются ПО версии 5.17 и выше. 
Смотрите раздел 5.1.7 "Определение номера версии программного обеспечения блока" и 11.5  Дистанционно 
устанавливаемый блок дисплея 

1) Не пугайтесь размера руководства. Описания важных моментов повторяются в нескольких местах, чтобы 
избежать лишних ссылок.  
2) Руководство выглядит большим, поскольку в нем много графического материала. Например, в описании 
каждого параметра приведен рисунок с фактически отображением этого параметра на дисплее. 
3) Порядок расположения глав подобен порядку следования сигналов на блок-схеме привода. 
4) Каждый параметр имеет свой собственный номер, по которому его просто найти. 
5) В конце руководства есть таблицы с номерами PIN и с ссылками на номер параграфа для каждого параметра. 
6) В начале руководства приведено его полное содержание с указанием названий параграфов и номеров 
страниц. В каждой главе также имеется содержание для этой главы. Имеется также алфавитный указатель в 
разделе 16 в конце руководства. 
7) В больших документах всегда имеются типографские и технические ошибки. Пожалуйста, сообщите 
поставщику о всех найденных вами ошибках. Авторы благодарны за все сообщения, которые позволят повысить 
качество руководства. 
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3.3 Общие технические характеристики 
Таблица номиналов  Максимальный длительная мощность на валу 
 

Модель 
PL   2-квадрантный 
PLX 4-квадрантный 

кВт 
при 460 В 

л.с. 
при 460 В 

л.с. 
при 500 В 

100% 
Пост. ток 
якорной 

обмотки, А 

100% 
Полный ток 

возбуждения, 
А 

Размеры, мм 
(принуд. ветиляция = fv) 

Ш  x  В  x  Г 

*PL и PLX 5    5 6.6  7.5 12 8 216 x 289 x 174 
*PL и PLX 10 10 13.3 15 24 8 216 x 289 x 174 
*PL и PLX 15 15 20 20 36 8 216 x 289 x 174 
*PL и PLX 20 20 26.6 30 51 8 216 x 289 x 174 
*PL и PLX 30 30 40 40 72 8 216 x 289 x 174   fv 
*PL и PLX 40 40 53.3 60 99 8 216 x 289 x 174   fv 
*PL и PLX 50 50 66.6 75 123 8 216 x 289 x 174   fv 
        
PL и PLX 65 65 90 100 155 16 216 x 378 x 218   fv 
PL и PLX 85 85 115 125 205 16 216 x 378 x 218   fv 
PL и PLX 115 115 155 160 270 16 216 x 378 x 218   fv 
*PL и PLX 145 145 190 200 330 16 216 x 378 x 218   fv 
        
PL и PLX 185 185 250 270 430 32 или 50 216 x 378 x 294   fv 
*PL и PLX 225 225 300 330 530 32 или 50 216 x 378 x 294   fv 
Только PL 265 265 350 400 630 32 или 50 216 x 378 x 294   fv 
        

 
Смотрите также отдельное руководство PL/X 650-980, в котором описаны приводы высокой мощности 
габарита 4 и 5. 

3.3.1 Рекуперативное торможение в моделях PL 
* Модели со звездочкой: (*PL)    2-квадрантные модели имеют функцию электронного рекуперативного 
торможения. 
Смотрите раздел 6.5.2 "РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Время рампы останова"   PIN 56. 

3.3.2 Напряжение питания, необходимое для всех моделей 
Подаваемое напряжение питания должно быть пригодно для 
установленного двигателя. 
Силовое 3-фазное 50 – 60 Гц 
Любое напряжение от 12 до 480 В пер.тока +/- 10% для питания 
якорной обмотки. 
Вспомогательное 3-фазное 50 – 60 Гц  
Любое напряжение от 100 до 480 В пер.тока +/- 10% для питания 
обмотки возбуждения.  
Управление 1-фазное 50 – 60 Гц  
Любое напряжение от 110 до 240 В пер.тока +/- 10%, 50 ВА. Это напряжение нужно для питания цепей электроники PL/X.  
Для моделей PL/X 185/225/265 также нужно напряжение 110В 50/60 Гц 50 ВА для питания вентилятора 
Мощные приводы PL/X 650-980 габарита 4 и 5 выпускаются в варианте HV для напряжения питания до 690 В пер. 
тока. 
ДИАПАЗОН ВЫХОДНОГО НАПРЯЖЕНИЯ 

Обмотка якоря PLX и *PL  от 0 до +1.2 напряжения питания пер. тока. PL  от 0 до +/- 1.3 напряжения питания пер. 
тока. 
Примечание. Если флукутации напряжения питания превышают –6%, то рекомендуется напряжение 
1,1 от напряжения питания.  

Возбуждение от 0 до 0.9 напряжения питания пер. тока на вспомогательных клеммах. (EL1, EL2, EL3) 
 
ДИАПАЗОН ВЫХОДНОГО ТОКА 

Обмотка якоря 0 до 100% длительный. 150% для 25 секунд   +/- для PLX 
Возбуждение программируется минимум до 100% длительный с аварийным сообщением по отказу. 

Примечание. Имеется заводской вариант поставки для управления высокоиндуктивными нагрузками с 
выхода якоря 

Примечание. 3-фазные напряжения питания 
якоря и возбуждения подаются на разные 
клеммы и могут быть разной величины. См. 
раздел 14.9.1 "Схема подключения для 
электропитания на L1/2/3, отличного от 
EL1/2/3 (например, возбуждение низким 
напряжением)". 
Однако эти напряжения должны быть 
сфазированы. 
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Цепи управления: Полностью изолированы от силовых цепей. 
 
Алгоритмы управления: Улучшенный ПИ с полностью адаптивным контуром тока для оптимизации динамических 

характеристик. 
Самонастраиваемый контур тока при использовании функции автонастройки.  
Регулируемая по скорости ПИ со сбросом интегратора 

 
Управление скоростью: По обратной связи с напряжения на обмотке (AVF) с компенсацией члена IR. 

По обратной связи с энкодера или аналогового тахогенератора. 
По комбинированной обратной связи с энкодера и аналогового тахогенератора или AVF. 
Типичный диапазон регулирования 1:100 при обратной связи от тахогенератора. 

 
Точность в установившемся 
режиме: 

0,1% при обратной связи с аналогового тахогенератора (зависит от тахогенератора). 

2% при обратной связи по напряжению якоря 
0.01% только энкодер, энкодер + тахогенератор, энкодер + AVF – (с цифровым заданием) 

 
Защита: Замыкание между фазами Металлооксидные варисторы большой мощности 
 Макс. ток (мгновенный) Макс. ток 150% для 25 с. 
 Отказ возбуждения. Отказ тахогенератора (с опцией автоматического 

резервирования AVF). 
 Перегрев двигателя. Перегрев секции тиристоров. 
 Отказ открывания тиристора. Обнаружение нулевой скорости. 
 Логика режима покоя. Защита от перегрузки. 
 
Диагностика: С фиксацией первого отказа, автоматическим показом и сохранением в памяти при 

отключении питания. 
Диагностический контроль всех параметров в инженерных единицах и (или) в %. 
Полная диагностическая информация доступна через порт RS232 с помощью графической 
утилиты PL PILOT. 
Статус Вх/Вых цифровой логики и окна автоматической диагностической сводки в % 

 
Температура: Температура окружающего воздуха 0-40 °С при работе (35 °C для PL/X900/980) 

-25 - +55 °C при хранении 
Защищайте от прямого солнечного света. Обеспечьте сухое место без коррозийной 
атмосферы 

 
Влажность: Максимальная относительная влажность 85% 

Примечание: - Относительная влажность зависит от температуры, не допускайте 
конденсации. 

 
Атмосфера: Не горючая, без конденсации.    Степень загрязнения: 2      Категория установки: 3 
 
Высота над уровнем моря: Снижение номиналов на 1% на каждые 100 м при высоте выше 1000 м 
 
Ток короткого замыкания: Пригоден для подключения к цепи, выдающей не более  5000 A  PL/X5-30, 10000 A  PL/X40-

145, 18000 A PL/X185-265 эфф. симметричных А, максимум 480 В пер. тока, при защите 
предохранителями класса Ar (смотрите таблицу предохранителей). Смотрите также 
руководство на  PL/X 650-980. 

 
Режимы выхода возбуждения: Неизменный ток, неизменное напряжение, автоматическое ослабление  

Задержанный спад после команды останова для разрешения динамического торможения 
Экономичный режим с остаточным возбуждением низкого уровня для предотвращения 
охлаждения двигателя  
Входы питания возбуждения независимы от входов питания якоря. 

 
Специальные функции: Ослабление поля, имитатор моторизованного потенциометра,  

проверка конфликта соединений,  переключение сдвоенного двигателя, 
ориентация шпинделя, 3 страницы наборов настроек,  утилита конфигурирования и 
контроля с ПК, семейство блоков дистанционных интерфейсов. 

 
Дополнительные функции: Обмотка с центр. отводом, 2 сумматора, счетчик партии, защелка, 8 многофункциональных, 

предуставка скорости, 2 ПИД, профиль параметров, 4 компаратора, 4 перекидных 
переключателя, таймер задержки, фильтры. 

 
Порт последовательной связи порт RS232, ANSI-X3.28-2.5-B I многоотводный. Опции Fieldbus, Profibus, Devicenet. 
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3.3.3 Клеммы управления - электрические характеристики 
 
Здесь описаны электрические характеристики клемм управления. Функция каждой клеммы может зависеть от 
программирования пользователя. Блоки поставляются с набором функций клемм по умолчанию, которые 
описаны ниже. Хотя программирование может изменить функцию клеммы, ее электрические характеристики не 
меняются. 
 
УНИВЕРСАЛЬНЫЕ ВХОДЫ 8 аналоговых входов с разрешением до 5 мВ плюс знак (+/- 0,4%)  0V  1 
   4 диапазона входного напряжения +/-5/10/20/30 В на каждом входе   UIP2  2 
UIP2 – UIP9  8 цифровых входов с настраиваемыми порогами. Хорошая помехоустойчивость. UIP3  3 
   Защита от перенапряжения +/- 50 В      UIP4  4 
   Входной импеданс 100 кОм для диапазонов входа 5 и 10 В   UIP5  5 
   Входной импеданс 50 кОм для диапазонов входа свыше 10 В   UIP6  6 
             UIP7  7 
АНАЛОГОВЫЕ ВЫХОДЫ 4 аналоговых выхода (+/- 0.4%)       UIP8  8 
   3 программируемых, 1 назначен на сигнал выходного тока якоря    UIP9  9 
AOP1 AOP2 AOP3 Разрешение 2,5 мВ плюс знак       AOP1 10 
и IARM на T29 Защита от короткого замыкания на 0 В. Выходной ток максимум +/- 5 мА  AOP2 11 
   Выходное напряжение от 0 до +/- 11 В.      AOP3 12 
 
ЦИФРОВЫЕ ВХОДЫ 4 цифровых входа        0V 13 
 Низкий уровень логики ниже 2 В, высокий уровень выше 4 В. Низкая 

помехоустойчивость.   DIP1 14 
DIP1 - DIP4  Защита от перенапряжения до +50 В. Импеданс входа 10 кОм   DIP2 15 
 Входы DIP3 и DIP4 можно также использовать для квадратурных сигналов энкодера 
   DIP3 16 
   Сведения об энкодере приведены в разделах 3.4.2.1, 6.1.9 и 6.1.10   DIP4 17 
ЦИФРОВЫЕ ВХОДЫ/ВЫХОДЫ 
  4 цифровых входа. Также программируются как выходы (см. цифровые выходы)  DIO1 18
   Низкий уровень логики ниже 6 В. Высокий уровень логики выше 16 В.  DIO2 19 
DIO1 – DIO4  Защита от перенапряжения до +50 В Импеданс входа 10 кОм    DIO3 20 
  При использовании в качестве цифровых выходов параметры такие же, как у DOP1-3 DIO4 21 
ЦИФРОВЫЕ ВЫХОДЫ 3 выхода (еще 4 выхода с такими же параметрами – смотрите DIO1/2/3/4)  DOP1 22 
  Защита от короткого замыкания. (диапазон от 22 до 32 В при высоком уровне на выходе) DOP2 23 
DOP1 – DOP3  Защита от перегрева и от перенапряжения до + 50 В     DOP3 24 
   Каждый выход может выдавать до 350 мА. Полный ток всех выходов не более 350 мА. 
  Эти характеристики также действуют для  DIO1/2/3/4, если они запрограммированы как выходы 
Соединитель предназначен исключительно для неизменных функций управления    0V 25 
ВХОД ТАХОГЕНЕРАТОРА   Диапазон +/- 200 В  Импеданс входа 150 кОм TACH 26 
             +10 27 
ОПОРНЫЕ ВЫХОДЫ +/-10.00 В, 0.5%, макс. 10 мА. Защита от короткого замыкания на 0 В.  -10 28 
             IARM 29 
ТОК ЯКОРЯ Линейный выход +/-5 В для  +/-100% от номинального тока модели.   THM 30 
  Выходной ток максимум 10 мА. Защита от короткого замыкания на 0 В.   RUN 31 
  IARM   Программируемый однополярный или биполярный режим выхода (погрешность +/-5%). JOG 32 
             START 33 
ВХОД ТЕРМИСТОРА Термистор двигателя. Если не используется, подключается к 0 В.   CSTOP 34 
  THM   Все в норме <200 Ом, Перегрев >2 кОм. Термистор подключается к THM и 0 В 
             0V 36 
Управление КОНТАКТОРОМ 
 Логические входы 24 В. Низкий уровень логики ниже 6 В, высокий уровень выше 16 В. 
   Входной импеданс: 10 кОм. Защита от перенапряжения до +50 В  
  RUN (Ход)  Разрешение работы электропривода. Электронное разрешение работы контура тока и задержки 
отключения контактора 
 JOG (Толчки)  Вход толчков с программируемой задержкой отключения контактора 
 START (Пуск)  Пуск/останов. Отключает контактор на нулевой скорости.  
Привод не запускается, пока не сброшены все аварийные сообщения. Привод не запустится после вызванного аварийным 
сообщением отключения контактора, пока сигнал START н ебудет снят не менее чем на 50 мсек и затем подан заново. 
CSTOP   Останов по выбегу.    Немедленно отключает контактор (100 мс). Импеданс входа 10 кОм. 
+24V   Выход +24 В для внешней логики (диапазон 22 до 32 В).    Защита от короткого замыкания.  
Защита от перенапряжения до +50 В. Имеет общее ограничение выходного тока с цифровыми выходами (350 мА), плюс 
собственный запас тока 50 мА. Полный максимальный выходной ток 400 мА. 
 
Клеммы управления на плате малой мощности с номерами от 41 до 53 (NC  означает отсутствие подключения)  
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             RA+ 41 
             NC 42 
ДИСТАНЦИОННЫЙ AVF RA+ RA- используются для дистанционного измерения напряжения на якоре RA- 43 
(обратите внимание, что при использовании дистанционного AVF  сигнал напряжения якоря выше на 3,3%) NC 44 
CON1 и CON2 Беспотенциальный контакт для обмотки главного контактора, до 240 В 500 ВА.  CON1 45 
   Управляется функцией ПУСК/ТОЛЧКИ, если на CSTOP высокий уровень  CON2 46 
LATCH1 и LATCH2 Беспотенциальный контакт переключается одновременно с CON1/2 240 В 500 ВА. LAT1 47 
             LAT2 48 
 
 
ЗЕМЛЯ на 51 используется для подключения "грязной" (шумной) земли питания управления  EARTH 51 
             N 52 
L и N для питания управления 100-240 В, 50 – 60 Гц +/-10%, 50 ВА      L 53 
 
Примечание.    Питание управления нужно для работы электроники привода PL/X, его нужно подключить 
до начала работы. 

3.4 Обзор клемм управления. 
3.4.1 Общие требования 
Общим требованием к промышленному технологическому оборудованию, не зависящим от внутренних функций, 
является подключение к внешним системам. Самым общим требованием является наличие 4 типов интерфейсов. 
 
Аналоговые входы, которые могут принимать биполярные сигналы задания или обратной связи. 
Аналоговые выходы, которые могут выдавать линейные биполярные сигналы. 
Цифровые входы, способные работать с уровнями логики 24 В. 
Цифровые входы для сигналов энкодеров разной амплитуды и типа. 
Цифровые выходы, способные управлять реле 24 В, индикаторами, датчиками и т.п. 
 
Требования к системе могут быть разными. Иногда нужно много интерфейсов одного типа, иногда набор всех 
типов интерфейсов. Разработчики серии приводов PL/X постарались обеспечить достаточное число всех типов 
интерфейсов для удовлетворения всех возможных требований. Это было достигнуто за счет использования 
многих клемм с двумя функциями. Ниже описаны возможные пределы для интерфейсов. 
 
До 17 цифровых входов,  8 аналоговых входов 7 цифровых выходов 4 аналоговых выходов 
 
Для этого 8 аналоговых входов можно также использовать как цифровые входы, а 4 цифровых выхода можно 
независимо программировать как входы. 
Не всегда нужно так много цифровых выходов, так как пользователь может выполнить программные 
подключения. Даже в этом случае доступны 4 аналоговых выхода, из которых 3 являются программируемыми. 
Аналоговые выходы по отдельности защищены от короткого замыкания на 0 В. Однако они не защищены от 
замыканий между собой. 

3.4.2 Цифровые входы и выходы 

Важным обстоятельством является способность оборудования работать в суровых условиях. Самыми частыми 
проблемами являются короткие замыкания и чрезмерные напряжения, подаваемые на цифровые входы и 
выходы. Все цифровые входы и выходы выдерживают длительную подачу напряжения +50 В. Все цифровые 
выходы, в том числе выход питания заказчика 24 В, выдерживают замыкание на 0 В. Если на одном или 
нескольких цифровых выходах возникнет замыкание или перегрузка, то отключаются все цифровые выходы и 
выставляется флаг короткого замыкания. Можно разрешить или запретить отключение привода по этому 
событию. Если такой отказ не заставил внешнюю релейную логику пользователя прервать штатную работу, то  
при запрещенном отключении привод продолжает работу. При желании состояние короткого замыкания можно 
сигнализировать низким уровнем на одном из выходов. Если короткое замыкание будет устранено, то цифровые 
выходы вернуться к исходному состоянию. Смотрите раздел 8.1.4 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА 
ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по КЗ цифрового выхода"   PIN 174 и 8.1.11.14 "СООБЩЕНИЕ 
ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Короткое замыкание цифровых выходов" и 7.5 "ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР 
ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ". 
Примечание. Цифровые входы DIP на T14-17 также могут работать как входы энкодера (поэтому у них низкая 
помехоустойчивость). Цифровые входы/выходы DIO на T18-21 предназначены для логики 24 В (стандартная 
помехоустойчивость). Аналоговые входы UIP на T2-9 могут также работать как цифровые входы (оптимальная 
помехоустойчивость). 
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3.4.2.1 Входы энкодера 

Примечание. DIP3 (T16, импульсы B или знак) и DIP4 (T17, импульсы A) предназначены для приема серий 
импульсов реверсивного энкодера. DIP2 (T15) предназначен для приема сигнала МАРКЕРА для ориентации вала. 
Выходы энкодера должны выдавать низкий уровень менее 2 В, высокий уровень выше 4 В, с макс. напряжением 
до 50 В и с частотой до 100 кГц. Эти 2 входа являются несимметричными и неизолированными. Для других типов 
выходов энкодера пользователь должен применить некоторую внешнюю схему преобразователя уровней. 
Выходным форматом могут быть импульсы только для одного направления, импульсы со знаком или 
квадратурные импульсы. Смотрите раздел 6.1.10 "КАЛИБРОВКА / МАСШТАБИРОВАНИЕ ЭНКОДЕРА". 
Примечание. Входы UIP имеют высокую помехоустойчивость для сигналов логики 24 В. 

3.4.2.2 Цифровые выходы 

Если цифровые выходы закорочены, то выход 24 В продолжает работать с выходным током 50 мА. Это так, если 
линия CSTOP не принимает низкого уровня и не отключает привод. Если важно, чтобы привод продолжал 
работать при закороченном цифровом выходе, то цифровой выход с постоянно высоким уровнем можно 
использовать как вспомогательный источник питания 24 В для других задач, что позволяет использовать 
основной выход 24 В только для функции CSTOP. 
 
Нагрузочная способность цифровых выходов по току также является важным вопросом. Обычно 50 мА является 
достаточной величиной. Однако иногда требуется более высокий выходной ток. В серии PL/X эта проблема 
решается за счет того, что общий предел тока доступен для всех цифровых выходов, так что пользователи могут 
использовать их как нужно. Для всех 7 выходов вместе максимальный выходной ток равен 350 мА. Любой один 
выход может выдать до 350 мА. Любой свободный ток в рамках этого предела также доступен для выхода 24 В, у 
которого есть свой запас выходного тока 50 мА. Поэтому если не один из цифровых выходов не используется, 
выход +24 В может выдать ток 400 мА. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Здесь показана конфигурация выхода для всех цифровых выходов DOP1 до DOP3 и DIO1 до DIO4 
 
Цифровые выходы также предназначены для объединения по "монтажному ИЛИ", при желании даже с выходами 
от других приводов. Это иногда полезно, если внешнее событие ожидает низкого состояния нескольких выходов. 
Каждый выход оснащен шунтирующим диодом для безопасного переключения индуктивных нагрузок, а благодаря 
ограничению тока можно управлять лампами с низким холодным сопротивлением. 
 

3.4.3 Аналоговые входы 

UIP2 до UIP9 
Аналоговые входы нужны для точного измерения сигналов +/-10 В. Разрешение (минимальное определяемое 
изменение) должно быть как можно меньше, а преобразование в число – как можно более быстрым, чтобы 
получить хорошие постоянные времени. Приводы серии PL/X не только оснащены 8 аналоговыми входами, но и 
могут измерять на всех сигнал с разрешением до 5 мВ и знак и с отличным временем отклика. Кроме того, 
диапазон напряжения каждого входа можно программировать на  +/- 5, 10, 20 или 30 В. Это позволяет 
использовать сигналы с полной шкалой, не равной 10 В, и вход может работать как специальный цифровой вход. 
Этого можно добиться, запрограммировав вход на диапазон 30 В и настроив программируемый компаратор на 15 
В для выдачи сигнала 0 или 1.  Напряжения на всех аналоговых входах можно контролировать с помощью меню, 
они отображаются в выбранных диапазонах +/- 5.120 В, +/-10.240 В, +/-20.480 В и +/-30.720 В. 
Смотрите раздел 6.7.7.7 "АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Использование входов малой скорости".  Режим по 
умолчанию дает низкое усиление для малых сигналов. 
Примечание. При использовании в качестве цифровых входов все UIP обеспечивают высокую 
помехоустойчивость и настраиваемый порог.  
 

Клемма выхода

Шунтирующий 
диод 

Внутреннее ограничение тока (350 мА) + 24 В 

Клемма 0 В

Внешняя нагрузка. 
Например, обмотка 
реле 

Все цифровые выходы 
питаются от этой общей 
шины. 
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При использовании контура 4-20 мА нужно только установить внешний резистор 220 
Ом между входом и 0 В. Затем настройте соответствующий UIP на измерение 
сигнала падения напряжения, возникающего при прохождении тока через этот 
резистор. На схеме показан сигнал 4-20 мА, протекающий через внешний 
нагрузочный резистор. 
 
Смотрите раздел 13.3.1.2.1    "НАСТРОЙКА входа контура 4-20 мА" 

3.4.4 Вход аналогового тахогенератора 

Этот вход предназначен только для подключения аналогового биполярного тахогенератора постоянного тока. 
Тахогенератор переменного тока с выпрямителем на выходе также можно использовать с 2-квадрантными 
приводами серии PL.  Клеммы T25 0V и T26 TACH следует использовать для подключения двух проводов 
тахогенератора. На Т26 можно подавать постоянное напряжение до +/-200 В относительно T25. 
Смотрите раздел 6.1.9 "КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости"   PIN 9  БЫСТРЫЙ ПУСК о выборе 
обратной связи с тахогенератора и раздел 6.1.8 "КАЛИБРОВКА / Макс. напряжение тахогенератора"  PIN 8 о 
согласовании напряжения обратной связи 100% и знака с T26. 
 
Если вращение двигателя вперед соответствует положительному сигналу задания, то знак напряжения обратной 
связи с тахогенератора на клемме T26 относительно T25 (0V) должен совпадать со знаком, выбранным в меню 
калибровки. 
 
Утилита программирования позволяет выбирать напряжение обратной связи до 0 В, однако для повышения 
точности и плавности работы не рекомендуется использовать тахогенераторы с напряжением менее 10 В при 
полной скорости. 

3.4.5 Выводы контроля сигналов 

За средней клеммной колодкой управления имеется ряд контактов для контроля некоторых сигналов обратной 
связи. 
 
 
 
 
 
Сигнал Iarm – это ослабленный инвертированный неотфильтрованный вариант сигнала с клеммы 29, его можно 
использовать для контроля скорости отклика тока PL/X. Смотрите раздел 13.13.3 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / 
Быстрый отклик тока" PIN 678. 
Смотрите раздел 13.4.1 "АНАЛОГОВЫЕ ВЫХОДЫ / Разрешение однополярного значения выхода AOP4"  PIN 250. 
Знак и амплитуда сигнала составляют 0 до -/+2 В линейного выхода для  0 до +/-100% номинального тока модели 
(инвертированного) в режиме биполярного значения, или 0 до -2 В линейного выхода для  0 до +/-100% 
номинального тока модели в режиме однополярного значения. 
Остальные сигналы предназначены только для заводского использования. 

3.5 Функции клемм управления по умолчанию  

При поставке привода клеммам управления назначены функции по умолчанию. Они выбираются такими, чтобы 
быть применимыми в большинстве электроустановок. При желании пользователь может изменить все 
программируемые клеммы на другие функции. 
 
Ниже представлен список функций по умолчанию. Обратите внимание, что если после программирования вам 
нужно вернуть привод к набору функций по умолчанию, то одновременно нажмите все кнопки меню и при этом 
подайте напряжение управления. Смотрите раздел 5.1.3 "Восстановление параметров привода в состояние по 
умолчанию" и раздел 13.13.2 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Страница настроек"  PIN 677. 
 
Клемма 0V            0V T1 
 
Вспом. задание скорости       Аналоговый вход  UIP2 T2 
Линейный вход 0 до +/-10 В для скорости  0 до +/-100%. Защита от перенапряжения до +/- 50 В Импеданс входа 
100 кОм. 
 
Задание скорости/Задание тока      Аналоговый вход UIP3 T3 
Линейный вход 0 до +/-10 В для скорости 0 до +/-100%. Защита от перенапряжения до +/- 50 В Импеданс входа 
100 кОм. 
(обратите внимание, что аналоговый вход опрашивается быстрее других для обеспечения быстрого отклика, 
например, в качестве задания тока. Смотрите раздел 6.7.1 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Блок-схема"). 
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Смотрите раздел 6.7.7.7 "АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Использование входов малой скорости".  Режим по 
умолчанию дает низкое усиление для малых сигналов. 
 
Задание скорости с рампой       Аналоговый вход UIP4 T4 
Линейный вход 0 до +/-10 В для скорости 0 до +/-100%. Защита от перенапряжения до +/- 50 В Импеданс входа 
100 кОм. 
Сигнал с этого входа проходит через программную рампу ускорения/замедления.  
 
Смотрите раздел 6.7.7.7 "АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Использование входов малой скорости".  Режим по 
умолчанию дает низкое усиление для малых сигналов. 
 
Нижний предел тока (-ve)       Аналоговый вход  UIP5 T5 
Линейный вход 0 до -10 В для уровня ограничения тока якоря 0 до -150%. Защита от перенапряжения до +/- 50 В 
Импеданс входа 100 кОм. Примечание. При отрицательном значении вход работает как предел для задания тока, 
формируемого контуром скорости.  При положительном значении вход работает как задание тока и контур 
скорости игнорируется.  Обратите внимание, что уровень задания не может превысить уровень предела. 
Смотрите также Т21. 
 
Главный предел тока/ Верхний предел тока (+ve)    Аналоговый вход UIP6 T6 
Линейный вход 0 до +10 В для уровня ограничения тока якоря 0 до +150%. Защита от перенапряжения до +/- 50 В 
Импеданс входа 100 кОм. Примечание. При положительном значении вход работает как предел для задания тока, 
формируемого контуром скорости.  При отрицательном значении вход работает как задание тока и контур 
скорости игнорируется.  Обратите внимание, что уровень задания не может превысить уровень предела. 
Смотрите также Т21. 
 
Имитатор моторизованного потенциометра,  
разрешение величины предуставки    Цифровой вход   UIP7 T7 
Пока эта клемма имеет высокий уровень, имитатор моторизованного потенциометра немедленно перемещается в 
0.00% (значение предуставки по умолчанию). Если на вход подать низкий уровень, то выход имитатора 
моторизованного потенциометра изменяется согласно сигналам на входах Увеличить/Уменьшить на клеммах 
T8/T9. 
 
Имитатор моторизованного потенциометра, увеличение  Цифровой вход  UIP8 T8 
 
Имитатор моторизованного потенциометра, уменьшение Цифровой вход  UIP9 T9 
 
Обратная связь по скорости     Аналоговый выход  AOP1 T10 
Линейный выход 0 до +/-10 В для сигнала обратной связи по скорости 0 до +/-100%. Выходной ток максимум 5 мА 
Защита от короткого замыкания на 0 В. (AOP1 или 2 или 3 не должны быть одновременно закорочены на 0 В). 
Программируемый однополярный или биполярный режим выхода. 
 
Полное задание скорости      Аналоговый выход  AOP2 T11 
Линейный выход 0 до +/-10 В для полного задания скорости 0 до +/-100%. Выходной ток макс. +/-5 мА. Защита от 
короткого замыкания на 0 В. (AOP1 или 2 или 3 не должны быть одновременно закорочены на 0 В). 
 
Полное задание тока       Аналоговый выход  AOP3 T12 
Линейный выход 0 до +/-10 В для задания тока 0 до +/-100%. Максимальный выходной ток +/-5 мА. Защита от 
короткого замыкания на 0 В. (AOP1 или 2 или 3 не должны быть одновременно закорочены на 0 В). 
Программируемый однополярный или биполярный режим выхода. 
 
Клеммы 0V на T13 необходимо использовать для подключения "чистой" защитной земли 0V T13 
 
Запасной вход  Низкий уровень логики ниже 2 В,  
    высокий уровень выше 4 В   Цифровой вход  DIP1 T14 
Вход маркера   Низкий уровень логики ниже 2 В,  
    высокий уровень выше 4 В  Цифровой вход  DIP2 T15 
Энкодер (импульсы В или знак) Низкий уровень логики ниже 2 В,  
    высокий уровень выше 4 В  Цифровой вход  DIP3 T16 
Энкодер (импульсы А) Низкий уровень логики ниже 2 В,  
    высокий уровень выше 4 В  Цифровой вход  DIP4 T17 
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Блокировка нулевого задания    Цифровой вход   DIO1 T18 
Этот вход выбирает блокировку, которая предотвращает включение главного контактора, если задание скорости 
сначала не вернется к значению менее настройки 117) ZERO INTLCK SPD %. 
 
Выбор режима толчков      Цифровой вход  DIO2 T19 
При низком уровне выбирается скорость толчковго вращения/малого хода 1 При высоком уровне выбирается 
скорость толчковго вращения/малого хода 2. 
 
Удержание рампы       Цифровой вход  DIO3 T20 
Если вход имеет высокий уровень, то выход RUN MODE RAMP (Ход режима рампы) удерживается в своем 
последнем значении независимо от входа задания с рампой. При низком уровне выход следует входу задания с 
рампой, причем время рампы определяется параметрами времени рампы ускорения/замедления FORWARD 
(Вперед) и ускорения/замедления REVERSE (Назад). 
 
Разрешение двойного предела тока    Цифровой вход  DIO4 T21 
Этот вход изменяет конфигурацию пределов тока. При низком уровне на входе аналоговый вход Т6 обеспечивает 
симметричный биполярный предел тока. При высоком уровне аналоговый вход Т6 является пределом для 
положительного тока, а аналоговый вход Т5 – пределом для отрицательного тока. 
 
Нулевая скорость       Цифровой выход   DOP1 T22 
Рабочий уровень этого выхода можно изменить параметром 117) ZERO INTLK SPD %, чтобы получить нужный 
порог скорости при работе. Высокий уровень выхода +24 В означает нулевую скорость. 
 
Флаг рампы        Цифровой выход  DOP2 T23 
Этот выход имеет высокий уровень при активном режиме работы по рампе (используется для предотвращения 
интегрирования в контуре скорости в режиме рампы). 
 
Привод исправен       Цифровой выход   DOP3 T24 
Этот выход имеет высокий уровень при исправном контроллере. Это означает, что нет никаких аварийных 
сообщений и привод готов к работе. 
 
 
Клемма 0V            0V T25 
Вход тахогенератора постоянного тока        TACH T26 
Диапазон настройки для полной скорости от +/-10 В до +/-200 В. Импеданс входа 150 кОм. Диапазон напряжения 
сигнала 0 В до +/-200 В. 
 
Опорное напряжение пользователя +10 В        +10V T27 
Опорное напряжение пользователя -10 В          -10V T28 
+/-10.00 В, 0.5%, макс. 10 мА Защита от короткого замыкания на 0 В 
 
Выходной ток в обмотке якоря          IARM T29 
Линейный выход 0 до +/-5 В для тока модели 0 до +/-100%. Выходной ток максимум +/-10 мА. Защита от короткого 
замыкания на 0 В. Программируемый однополярный или биполярный режим выхода. 
 
Вход термистора двигателя          THM T30 
Общепринято защищать двигатели постоянного тока от перегрева за счет установки резисторных датчиков 
температуры или термореле в обмотку возбуждения или дополнительных полюсов машины.  Такие устройства 
имеют низкое сопротивление (типично 200 Ом) вплоть до пороговой температуры 125 °C. При превышении этой 
температуры сопротивление быстро возрастает до величины более 2000 Ом. Датчики перегрева двигателя 
следует подключать между клеммами Т30 и Т36. Если сопротивление внешнего резистора между клеммами T30 и 
T36 превысит 1800  ± 200 Ом, то отображается аварийное сообщение перегрева двигателя. Смотрите раздел 
8.1.11.6 "СООБЩЕНИЯ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Термистор на T30". 
Клеммы Т30 и Т36  (0V COM) необходимо замкнуть перемычкой, если внешние датчики защиты от перегрева не 
используются. 
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3.5.1 Ход, толчки, пуск, останов по выбегу 

Ход          Цифровой вход RUN T31 
Вход RUN (Ход) позволяет электронным образом запрещать работу контроллера. Если на 
входе RUN низкий уровень, то все контуры управления запрещены и двигатель 
останавливается. RUN также управляет возбуждением. Смотрите раздел 6.9 "ИЗМЕНЕНИЕ 
ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ". 
Если контактор удерживается включенным: a) датчиком нулевой скорости при замедлении 
двигателя или b) задержкой отключения контактора, то при подаче на RUN низкого уровня 
это состояние завершается и контактор сразу отключается 
(входную клемму RUN можно также использовать в качестве программируемого цифрового 
входа, если не нужна функция управления ходом RUN). 

 
 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Нельзя полагаться на любую функцию электропривода для предотвращения работы 
двигателя, когда персонал выполняет техобслуживание или когда открыто ограждение машины. Электронное 
управление недопустимо согласно правилам техники безопасности в качестве единственного средства запрета 
работы контроллера. Всегда отсоединяйте источник энергии перед выполнением работ на электроприводе или 
двигателе или нагрузке. 
 
Если на вход RUN подан низкий уровень в процессе останова, либо при ожидании нулевой скорости, либо во 
время задержки отключения, то контактор отключается сразу же. 
 
Толчки          Цифровой вход JOG T32 
Если на вход толчков подан высокий уровень, то привод вращает двигатель на малой скорости, если вход Пуск 
T33 имеет низкий уровень. При снятии сигнала со входа толчков привод замедляется по рампе до 0 согласно 
времени рампы толчков/подмотки слабины. Скорость толчковго вращения можно выбрать по входу T19. 
Дополнительная информация о режиме медленного вращения приведена ниже в описании входа пуска. Смотрите 
раздел 6.3.5 "МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Выбор режима толчков" PIN 42. 
 
Пуск/останов – управление главным контактором   Цифровой вход START T33 
При подаче на эту клемму высокого уровня контроллер будет работать, если нет никаких аварийных сообщений, 
вход останова по выбегу (T34) имеет высокий уровень, вход хода контроллера (T31) имеет высокий уровень и 
вход толчков имеет низкий уровень. При снятии сигнала со входа контроллер выполняет останов по рампе до 
нулевой скорости. Темп замедления устанавливается согласно запрограммированному времени рампы останова. 
Для поддержания темпа рампы модели PLX могут при необходимости выполнять рекуперацию. То же относится к 
моделям PL, у которых есть функция электронного останова. Модели PL без этой функции не могут выполнить 
замедление быстрее естественной скорости останова по выбегу. Во всех моделях после достижения двигателем 
нулевой скорости главный контактор отключается. 
Смотрите раздел 6.3.5 "МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Выбор режима толчков" PIN 42. 
Примечание. Контакт управления входом пользователя нужно обеспечить с помощью внешней релейной логики с 
блокировкой, или LAT1/2 на клеммах 47 и 48. Смотрите раздел 4.3.4 "Использование кнопок для простого 
Останова/Пуска". 
Смотрите раздел 4.3.5 "Использование кнопок для простого Останова/Пуска (с рампами останова, толчков и 
подмотки слабины)". 
 
Входы Пуск и Толчки обеспечивают следующие режимы работы 
a) Нормальная (штатная) работа 
b) Режим толчков с 2 выбираемыми скоростями толчков и программируемой задержкой отключения контактора 
c) Заправка материала. Скорость заправки материала программируется.  
d) "Подмотка слабины" с двумя выбираемыми скоростями подмотки 
 
При низком уровне на входах пуска и толчков подача на вход толчков высокого уровня включает режим подмотки 
слабины. При низком уровне на входе пуска вход толчков управляет режимом толчков. Выбор 2 скоростей 
толчков/подмотки проводится с клеммы T19 (выбор режима толчков). 
При низком уровне на входе толчков и высоком на входе выбора режима подача высокого уровня на вход пуска 
включает режим управления ползанием.  Смотрите раздел 6.3.5 "МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Выбор 
режима толчков" PIN 42. 
В режиме заправки материала для ускорения используется рампа режима хода, а для останова – рампа режима 
останова.  
 
Останов по выбегу – управление главным контактором   Цифровой вход CSTOP T34 
При высоком уровне на входе контроллер работает в штатном режиме. Если на вход останова по выбегу подать 0 
В или оставить его неподключенным, то главный контактор размыкается и привод больше не работает. Если на 
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вход подать низкий уровень во время работы, то главный контактор отключается за 100 мсек и двигатель 
останавливается по выбегу под влиянием внешних факторов, например, трения и инерции, или с помощью 
внешнего тормозного резистора для рассеяния кинетической энергии. Примечание. Сигнал на CSTOP должен 
иметь высокий уровень не менее 50 мсек перед подачей высокого уровня на START. 
 
Примечание. Если цифровые выходы закорочены, то выход 24 В продолжает работать с выходным током до 50 
мА. Это так, если линия CSTOP не принимает низкого уровня и не отключает привода. Если важно, чтобы привод 
продолжал работать при закороченном цифровом выходе, то цифровой выход с постоянно высоким уровнем 
можно использовать как вспомогательный источник питания 24 В для других задач, что позволяет использовать 
основной выход 24 В только для функции CSTOP. 
 
 
Питание +24 В (22 до 32 В)      Выход  +24V T35 
Выход +24 В для внешней логики. Защита от короткого замыкания с оповещением об отказе. Защита от 
перенапряжения до +50 В. Смотрите раздел 3.4.2 "Цифровые входы и выходы". Предупреждение. При питании 
внешнего энкодера нагрузите выход T35, подключив к нему и к 0 В резистор 390 Ом 5 Вт. Это не допустит 
поднятия напряжения на выходе +24 В выше номинального напряжения энкодера. 
 
Клемма 0 В           0V T36 
 
Клеммы управления на плате малой мощности с номерами от 41 до 53. 
 
Положительный вход дистанционного AVF с обмотки якоря двигателя   RA+ T41 
Клеммы RA+, RA- используются для дистанционного измерения напряжения на обмотке якоря (с автоматическим 
внутренним отсоединением). Если в режиме ослабления поля используется контактор постоянного тока, то это 
позволяет схеме управления возбуждением измерять противоЭДС двигателя после размыкания контактора, что 
предотвращается внезапное опасное усиление тока возбуждения. 
(обратите внимание, что при использовании дистанционного измерения AVF возрастает на 3.3%, что вызывает 
изменение шкалы скорости на -3.3%). 
Неподключенная клемма. Оставьте эту клемму без подключения.    NC T42 
Отрицательный вход дистанционного AVF с обмотки якоря двигателя. Смотрите T41 RA- T43 
Неподключенная клемма. Оставьте эту клемму без подключения.    NC T44 
 
Беспотенциальный контакт для обмотки главного контактора.      CON1 T45 
Выдерживает до 240 В 500 ВА.         CON2 T46 
 
Беспотенциальный контакт для кнопки блокировки контактора     LAT1 T47 
Выдерживает до 240 В 500 ВА.          LAT2 T48 
Смотрите раздел 4.3.4 "Использование кнопок для простого Останова/Пуска (Останов по выбегу)".  
 
ЗЕМЛЯ на 51 используется для подключения "грязной" (шумной) земли питания управления EARTH   T51 
L и N – это питание управления 100-240 В 50/60 Гц +/-10% 50 ВА     N T52 
             L T53 
Если это напряжение упадет ниже 80 В пер. тока., то блок выполняет процедуру отключения. 
Смотрите раздел 3.6 "Отключение по потере питания". 
 

3.5.2 Сводка функций клемм управления 

Клемма 0 В    0V  T1 
Вспом. задание скорости     Аналоговый вход  UIP2 T2 
Задание скорости/Задание тока    Аналоговый вход UIP3 T3 
Задание скорости с рампой    Аналоговый вход UIP4 T4 
Нижний предел тока (-ve)    Аналоговый вход  UIP5 T5 
Главный предел тока/ Верхний предел тока (+ve)    Аналоговый вход UIP6 T6 
Имитатор моторизованного потенциометра, разрешение предуставки Цифровой вход  UIP7 T7 
Имитатор моторизованного потенциометра, увеличение     Цифровой вход UIP8 T8 
Имитатор моторизованного потенциометра, уменьшение    Цифровой вход UIP9 T9 
Обратная связь по скорости    Аналоговый выход AOP1 T10 
Полное задание скорости    Аналоговый выход AOP2 T11 
Полное задание тока    Аналоговый выход AOP3 T12 
Клемма 0 В. Сюда подключается "чистая" защитная земля.    0V  T13 
Запасной вход    Цифровой вход DIP1 T14 
Вход маркера    Цифровой вход DIP2 T15 
Энкодер (импульсы В или знак)    Цифровой вход DIP3 T16 
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Энкодер (импульсы А)    Цифровой вход DIP4 T17 
Блокировка нулевого задания    Цифровой вход DIO1 T18 
Выбор режима толчков    Цифровой вход DIO2 T19 
Удержание рампы    Цифровой вход DIO3 T20 
Разрешение двойного предела тока    Цифровой вход DIO4 T21 
Нулевая скорость    Цифровой выход DOP1 T22 
Флаг рампы    Цифровой выход DOP2 T23 
Привод исправен    Цифровой выход DOP3 T24 
 
 
Клемма 0 В.  0V  T25 
Вход тахогенератора постоянного тока  TACH T26 
Опорное напряжение +10 В  +10V T27 
Опорное напряжение -10 В  -10V T28 
Выходной ток в обмотке якоря   IARM T29 
Вход термистора двигателя  THM T30 
Ход  Цифровой вход  RUN T31 
Толчки   Цифровой вход  JOG T32 
Пуск/останов – управление контактором  Цифровой вход  START T33 
Останов по выбегу – управление контактором  Цифровой вход  CSTOP T34 
Питание +24 В  Выход  +24V T35 
Клемма 0 В    0V  T36 
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3.6 Отключение по потере питания 

В приводе есть 3 порта питания.  
 
Порт 1) Питание цепей управления 1 ф.  Подает питание на внутреннюю электронику управления. 
 
Порт 2) EL1/2/3 Вспомогательное питание 3 ф Подает питание для обмотки возбуждения и используется 

для синхронизации. 
 
Порт 3) L1/2/3 Силовое питание 3 ф.   Подает питание на мост якоря. 
 
Потеря любой фазы питания на порту 3 опознается датчиком пропуска импульса. 
 
Потеря любой фазы питания на порту 2 распознается датчиками потери возбуждения (EL3), потери фазы (EL1/2) 
или потери синхронизации (EL1/2). (Примечание. Порты 2 и 3 в итоге питаются от одного источника питания, но 
через разные предохранители или развязывающие трансформаторы). 
 
Поэтому потеря питания может быть одновременно опознана портом 2 и портом 3. 
 
Полная потеря питания электроустановки происходит по всем 3 портам одновременно. 
 
Смотрите раздел 8.1.11 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ 
ПРИВОДА". 
 
Потеря по порту 1 опознается при напряжении ниже примерно 80 В. 
Смотрите также раздел 9.1.10 "СООБЩЕНИЕ САМОПРОВЕРКИ / Код внутренней ошибки", где описаны провалы 
питания на порту 1. 
 
Последствия потери питания или провалов. 
Ток якоря и возбуждения сбрасывается в нулевой, отключается управление контактором. Все действующие 
сообщения отключения запоминаются. Смотрите также раздел 5.1.2. "СОХРАНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ". 
 
В случае провала напряжения питания на дисплей выводится сообщение INTERNAL ERROR CODE / SUPPLY 
PHASE LOSS (КОД ВНУТРЕННЕЙ ОШИБКИ / ПОТЕРЯ ФАЗЫ ПИТАНИЯ) для указания наличия провала питания. 
Нажмите левую кнопку для сброса. Это сообщение будет кратковременно показано при нормальном выключении 
питания управления. 
 
Смотрите раздел 8.1.11.11 "СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря фазы питания", где описано 
прохождение через отказ питания. 
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Обзор процедуры начальной пусконаладки 
 
Всегда тщательно проверяйте системы обеспечения безопасности и соблюдайте 
правила техники безопасности. 
 
Предлагаемый метод – это начинать с самого безопасного режима работы и постепенно 
активировать каждый элемент системы до достижения полной функциональности. 
 
В этой главе приведены пошаговые процедуры вплоть до пункта 4 списка. 
 
1) Проверить электроустановку и систему питания (L1/2/3,   EL1/2/3  и питание управления) и 
все защитные системы. 
 
2) Прокалибровать PL/X для соответствия двигателю (при первом пуске используйте 
напряжение обратной связи при скорости ниже базовой). 
(Сохраните параметры калибровки). 
 
3) Установите нагреватель (электронагреватель, резистор большой мощности, например, 4 Ом 
1 кВт) последовательно с обмоткой якоря и проверьте работу контактора и системы 
возбуждения. 
 
4) Отсоедините нагреватель, выполните процедуру автонастройки и разгоните двигатель до 
базовой скорости. 
Проверьте работу датчиков обратной связи и механических компонентов. 
 
5) Подключите обратную связь с тахогенератора или энкодера и при необходимости проверьте 
режим ослабления поля. 
 
6) Начните реализовывать более сложные алгоритмы и блоки управления. 
 
7) Тщательно проверяйте системы обеспечения безопасности и соблюдайте правила техники 
безопасности. 
 
 

ОБЫЧНО ПРОБЛЕМЫ СВЯЗАНЫ С НЕПРАВИЛЬНЫМ 
УПРАВЛЕНИЕМ ГЛАВНЫМ КОНТАКТОРОМ. 
СМОТРИТЕ РАЗДЕЛЫ 4.2 и 4.2.1 С 
ДОПОЛНИТЕЛЬНОЙ ИНФОРМАЦИЕЙ. 



 

 25

4.1 Базовое управление скоростью и моментом 
В этом разделе показаны основные требования к самым простым установкам с управлением скоростью или 
моментом. 
Обратите внимание, что показанная здесь конфигурация контактора позволяет непрерывно проверять фазы на 
EL1/2/3. 
ОЧЕНЬ ВАЖНО - смотрите раздел 4.2 "Работа главного контактора", 4.3 "Варианты подключения главного 
контактора", 14 "Монтаж". 
Примечание. B1, B2 Питание вентилятора – это  110 В пер. тока 50 ВА для PL/X185-265 и 240 В пер. тока 100 ВА 
для PL/X 275-980. 
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ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Не 
допускайте внешнего 
отключения питания обмоток.  
Внешняя релейная логика 
часто является источником 
проблем 

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ: 
Чередование фаз на 
клеммах EL1/2/3 и L1/2/3 
должно совпадать 

Для управления 
моментом подключите 
задание момента к T6 
(0 – 10 В). 
Для управления 
скоростью замкните 
T6 перемычкой на +10 
В на T27. 

Класс AC1  

3-фазный 
мотор 
венти- 
лятора 

   

Входы питания 
управления  
(~110-220 В) 

Толчки  Пуск 

Разъединитель 

Вспомогательные 
полупроводниковые 
предохранители 
 

Главные 
полупроводниковые 
предохранители 

Питание 
обмотки 
контактора 
110 В пер. тока 

Клеммы 1-36 расположены на 
нижнем крае верхней платы 
управления в 3 группах по 12 
 
Клеммы 1-12, 14-24 и 31 – 
программируемые. Поэтому здесь 
показаны их функции по умолчанию. 

Показанные на верхнем краю клеммы расположены на нижней силовой плате. (В1/В2 на верхнем краю в моделях 185/225/265) 

Грязная земля 
питания 
управления 

линейный 
реактор 

Якорь Возбуждение 

Символы на соединительных клеммах 

Используйте 
полупроводников
. предохранители 
в случае 
рекуперации 

Главный 
контактор 

Автомат. 
выключ. 

Обмотка 
главного 
контактора 

Реле аварийного 
останова 

Надежная 
земля шасси 

Чистая 
защитная 
земля 

потенциометр 
скорости  
10 кОм 

Термистор 
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4.2 Работа главного контактора 
Очень важно правильное управление главным контактором. Его неверная реализация может 
привести к отказам. 
Смотрите также раздел 6.5 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА" И 
6.5.1.1 "Блок-схема управления контактором". 
 
Ниже описаны важные правила управления контактором. 
1) Должна быть возможность отключения контактора без использования электроники. 
2) Контактор не должен размыкать ток. Для соблюдения этого правила нужно предусмотреть 
следующее: 
 a) PL/X не должен подавать ток в обмотку, пока контактор не замкнется. 
 b) Ток обмотки нужно уменьшить до нуля перед размыканием контактора. 
3) Цепь управления контактора должна соответствовать всем требованиям конкретной 
электроустановки. 
 
Блок PL/X был спроектирован для выполнения всех этих правил управления главным 
контактором. 
Назначение главного контактора заключается в физическом отсоединение якоря двигателя от 
источника питания. В чрезвычайной ситуации должна быть возможность 
электромеханического отключения питания (без использования полупроводниковой 
электроники). Это требование обычно указано в действующих нормах и правилах. 
 
В штатном режиме работы контактор управляется блоком PL/X согласно 
запрограммированным пользователем параметрам. Смотрите раздел 6.5 "ИЗМЕНЕНИЕ 
ПАРАМЕТРОВ / РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА". Клемма CSTOP (останов по выбегу) T34 
подключена непосредственно к обмотке 24 В внутреннего реле управления контактором 
(контакты реле выведены на T45 и T46). Если на эту клемму подать 24 В, то реле (а значит и 
главным контактором) можно управлять с PL/X. Если клемма CSTOP разомкнута, то реле либо 
не включается, либо отключается и размыкает главный контактор. Обмотка реле 
зашунтирована конденсатором, в результате время отключения составляет около 100 мсек. За 
счет этого у PL/X есть время снизить ток якоря до нуля перед размыканием контактов. 

В электроустановке могут потребоваться внешние независимые системы 
обеспечения работы при провале электропитания для отключения 
главного контактора. В этом случае рекомендуется разомкнуть клемму 
CSTOP на 100 мсек перед размыканием силовых контактов. Если этого не 
сделать, то блок может быть поврежден. 
Примечание. Если в используемом главном контакторе задержка времени 
замыкания более 75 мсек, то важно принять меры для задержки подачи 
тока в обмотку до замыкания силовых контактов.  

1) Установите дополнительный замыкающийся контакт в цепи главного контактора 
последовательно с входом RUN на T31. 
2) Альтернативно можно использовать метод подключения контактора, показанный в 4.3.2.  
 
Обмотки контактора обычно имеют высокую индуктивность. При отключении контактора они 
могут создать мощный дуговой разряд на внутреннем реле управления PL/X. Это может 
снижать ресурс реле и (или) создавать сильную эмиссию помех ЭМС. Убедитесь, что обмотка 
контактора оснащена гасящим устройством. 
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4.2.1   Вопросы и ответы по управлению контактором 
Вопрос. Почему так важно не допустить в контакторе 1) тока размыкания и 2) тока замыкания? 
 
Ответ. 1) Ток размыкания. Обмотка якоря двигателя – это индуктивная нагрузка. Это 
позволяет сгладить ток, запасая электрическую энергию в период зарядки и отдавая ее в 
период разрядки. Но если цепь резко разорвать, то накопленной энергии некуда деваться. Это 
приводит к резкому росту напряжения, т.к. индуктор (якорь двигателя) ищет цепь для разряда. 
Этот импульс напряжения может вызвать лавинный пробой в тиристорах в мосте питания 
якоря. Если это произойдет в паре тиристоров, то будет эффективная цепь короткого 
замыкания через якорь. После этого возникает второе явление. Если мотор вращается и в нем 
внезапно возникает закоротка, то в короткое замыкание выделяется вся механическая энергия 
вращения двигателя и нагрузки.  Это может быть разрушительное количество энергии. В 
результате тиристоры могут стать навсегда закороченными и при следующем замыкании 
контактора перегорят предохранители цепи силового питания. 
 
Решение. 
Всегда позволяйте PL/X управлять контактором. Он разработан для удержания контактора до 
безопасного затухания тока в якоре. Используйте CSTOP для аварийного размыкания 
контактора через PL/X. Эта клемма выполняет электромеханическое размыкание, но также 
позволяет PL/X занулить ток. Если нормы ТБ запрещают использовать PL/X в процедуре 
аварийного останова, то обеспечьте, чтобы CSTOP размыкался за 100 мсек до размыкания 
главного контактора. 
 
Ответ. 2) Ток замыкания. Если на PL/X подана команда подать ток в двигатель, а главный 
контактор еще не замкнут, то двигатель не сможет вращаться. Это заставит PL/X увеличить 
ток в попытке обеспечить нужную скорость. Если затем контактор замкнется, то на 
неподвижный якорь с тиристоров будет подано полное выпрямленное напряжение, что 
создаст разрушающий ток. Это произойдет за несколько периодов тока, т.е. слишком быстро 
для подачи аварийного сообщения по потере скорости. 
 
Решение. 
1) Установите дополнительный замыкающийся контакт в цепи главного контактора 
последовательно с входом RUN на Т31. 
2) Альтернативно можно использовать метод подключения контактора, показанный в 4.3.2.  
 
Вопрос. Незаметно, чтобы многие системы страдали из-за отказов при неверном размыкании 
контактора, почему же это так важно? 
 
Ответ. Если ток якоря является прерывистым, что встречается очень часто, то в нем 
запасается мало энергии и ток падает до нуля за каждый период тока. Это делает очень 
маловероятным возникновение разрушительных повреждений. Высокий риск имеется в 
рекуперативных установках и в режимах с длительным током. Даже в этих случаях не всегда 
наблюдаются повреждения. 
 
Вопрос. Даже если контактор работает согласно этим рекомендациям, как организована 
защита на случай потери питания обмотки контактора, 
 
Ответ. Эту проблему сложно решить с помощью электроники. Единственным надежным 
вариантом является установка полупроводникового предохранителя в цепи обмотки якоря. 
Этот предохранитель должен перегореть до пробоя тиристоров. 
 
Вопрос. Что будет при полном отказе системы электропитания? 
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Ответ. Это не так плохо, как потеря питания обмотки контактора. В большинстве 
электроустановок имеются другие нагрузки, создающие безопасную цепь разряда до 
размыкания контактора. 
 
Вопрос. Что будет при отказе системы электропитания на несколько периодов (пропадание 
напряжения)? 
 
Ответ. Привод PL/X может работать при кратковременном пропадании напряжения или 
просадке. Как только он теряет синхронизацию с сетью, ток якоря снижается. После этого 
контролируется напряжение на обмотке якоря, так что после возврата электропитания PL/X 
выполняет подхват вращающейся нагрузки с правильной скоростью. 
 
Вопрос. Какие другие проблемы встречаются? 
 
Ответ. Проблемы часто встречаются, если PL/X встраивается в имеющуюся систему. Иногда 
такие системы ранее управляли контактором от ПЛК или реле исправности привода. Такие 
системы могут быть неправильно подключены к PL/X и возникают ситуации слишком быстрого 
размыкания контактора или его слишком позднего замыкания. 
 
Другой часто встречающейся проблемой является правильное управление контактором при 
штатной работе, но неправильное в режиме толчков или аварийного останова. 
 
Другим примером является правильное проектирование электроустановки, но затем инженер 
для пусконаладки каждого PL/X использует станцию оператора, в которой есть свои проблемы 
управления. 
 
Резюме. Используйте PL/X для управления главным контактором в операциях останова, пуска, 
толчкового режима и аварийного останова. Все нужные последовательности будут выполнены 
автоматически. Установите полупроводниковые предохранители в цепи силового питания и 
обмотки якоря. 
 
Стоимость предохранителя незначительна в сравнении со стоимостью ремонта 
поврежденного привода и убытков от простоя машины и вызова инженера техобслуживания. 

4.3 Варианты подключения главного контактора 
Имеются разные способы управления главным контактором. Каждый способ имеет свои 
достоинства и недостатки. 
Внимательно изучите этот раздел перед выбором метода управления. 
Смотрите также раздел 14.9.1 "Схема подключения для электропитания на L1/2/3, отличного 
от EL1/2/3 (например, возбуждение низким напряжением)". 
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4.3.1 Главный контактор в цепи питания моста выпрямителя 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Преимущества: Постоянно подается вспомогательное питание. Это позволяет цепям 
синхронизации сработать до подачи питания на двигатель. В результате ток очень быстро 
подается в обмотку якоря, т.к. нет задержки синхронизации. Обмотка возбуждения остается 
включенной после размыкания контактора, разрешая режим динамического торможения и 
(или) предотвращение возникновения конденсата в режиме ожидания. 
 
Недостатки: Обмотка возбуждения не отключается электромеханически главным 
контактором, что может противоречить требованиям норм и правил. Пользователь может не 
настроить уровень ожидающего возбуждения достаточно низким и возможен перегрев обмотки 
возбуждения. Перед замыканием контактора может уменьшиться угол отпирания тиристоров, 
что может привести к току повреждения (задержка времени от команды ПУСК до снижения 
угла отпирания равна 75 мсек). 
4.3.2 Главный контактор в цепях питания моста выпрямителя и вспомогательного 

питания 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Якорь 
двигат 

Линейный 
реактор 

 

    L1 
 

    L2 
 

    L3 
 

    EL1 
 

    EL2 
 
    EL3 

Главный 
контактор 

 

    F- 
 

    F+ 

Вспомогат. 
предохрани-

тели 

Возбуждение 
двигателя 

Силовые 
предохра-
нители 

 

    A+ 
 

    A- 

EL1/2/3 подключены после силовых 
предохранителей для обеспечения 
срабатывания функции потери фазы 
при перегорании силовых 
предохранителей 

Полупроводниковый 
предохранитель пост. тока для 
рекуперативных установок 

Линейный  
реактор 

L1 L2 L3 EL1 EL2 EL3 

Главный 
контактор 

F- F+ 

Вспом. 
предох 

Возбуждение 
двигателя 

Силовые 
предохра-
нители 

Якорь 
двигат 

A+ A- 

Полупроводниковый предохранитель пост. 
тока для рекуперативных установок 
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Преимущества: Главный контактор электромеханически отсоединяет обмотку возбуждения. 
В некоторых старых установках имеются только 3 фазы питания, т.е.к главный контактор 
удален от панели привода, в этом случае удобен такой метод подключения. 
PL/X не уменьшает угол отпирания до замыкания контактора, т.к. EL1/2/3 нужно время для 
синхронизации. 
 
Недостатки: Главный контактор отключает вспомогательное питание. Это вызывает 
задержку включения примерно на 0, 75 сек, пока цепь синхронизации не привяжется к сети 
перед подачей питания на двигатель. Также обмотку возбуждения нельзя запитать после 
размыкания контактора, что запрещает режим динамического торможения и (или) 
предотвращения конденсации в режиме резервного возбуждения. 
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4.3.3 Главный контактор в цепи якоря двигателя 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

Преимущества:  Постоянно подается вспомогательное питание. Это позволяет цепям 
синхронизации сработать до подачи питания на двигатель. В результате ток очень быстро 
подается в обмотку якоря, т.к. нет задержки синхронизации. Также обмотка возбуждения 
остается включенной после размыкания контактора, разрешая режим динамического 
торможения и (или) предотвращение возникновения конденсата в режиме ожидания. 
 
Недостатки: Обмотка возбуждения не отключается электромеханически главным 
контактором, что может противоречить требованиям норм и правил. Пользователь может не 
настроить уровень ожидающего возбуждения достаточно низким и возможен перегрев обмотки 
возбуждения. 
 
Переменное напряжение постоянно подключено к PL/X, если нет других средств для 
отсоединения питания. 
 

Примечание. Обмотку двигателя нужно подключить к клеммам 
дистанционного измерения  T41 и T43. Это позволяет PL/X измерить 
напряжение обмотки даже при разомкнутом контакторе. Опасно 
использовать контактор постоянного тока, если применяется ослабление 
поля, не подключив T41 и T43 к обмотке двигателя. 

 
 
 
Смотрите также раздел 6.5 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА" и 
6.5.1.1 "Блок-схема управления контактором". 
 
 

 
 
 
T41 +     T43 - 
входы измерения AV 
используются только с 
контакторами в цепи 
пост. тока 

Линейный 
реактор 

L1 L2 L3 EL1 EL2 EL3 

Главный 
контактор 
с вспом. 
контактом 

F- F+ 

Вспомогательные
предохранители 

Возбуждение 
двигателя 

Силовые 
предохранители

A+ A- 

Якорь 
двиг 

Полупроводниковый предохранитель 
пост. тока для рекуперативных 
установок 

Установите дополнительный замыкающий контакт 
последовательно с входом RUN (T31.) и +24 В (Т35) 
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4.3.4 Использование кнопок для простого Останова/Пуска (Останов по выбегу) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Эта схема заставляет контактор разомкнуться сразу после размыкания кнопки ОСТАНОВ, т.к. вход 
ПУСК размыкается вместе со входом ХОД, что отменяет функцию ОСТАНОВ В РЕЖИМЕ РАМПЫ. 
 
Если на вход ОСТАНОВ подать низкий уровень во время работы, то главный контактор отключается за 100 мсек и 
двигатель останавливается по выбегу под влиянием внешних факторов, например, трения и инерции, или с 
помощью внешнего резистора динамического торможения для рассеяния кинетической энергии. 
Примечание. Сигнал на CSTOP должен иметь высокий уровень не менее 50 мсек перед подачей высокого уровня 
на ПУСК. 
 
Для разрешения рекуперации в процессе торможения нужно использовать внешнюю схему блокировки для 
контроля контактами STOP / START (нельзя использовать T47 / 48), а вход RUN не управляется со входа START. 
Смотрите раздел 4.3.5 "Использование кнопок для простого Останова/Пуска (с рампами останова, толчков и 
подмотки слабины)". 
 
Смотрите раздел 6.5 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА". 
 
 

 T47 
LAT1 

 T34 
 СТОП 

 T33 
 ПУСК 

 T35 
+24V 

 T46 
CON2 

 T45 
CON1 

ОСТАНОВ 

ПУСК 

ПИТАНИЕ ОБМОТКИ 
КОНТАКТОРА 

ОСТАНОВ 
ПО 
ВЫБЕГУ 
должен быть 
высоким до 
ПУСК 

ГЛАВНЫЙ 
КОНТАКТОР 

ВНУТРЕННИЕ 
КОНТАКТЫ 

Внутренние контакты обмотки +24 В запитаны 
от (ПУСК и ТОЛЧКИ) И CSTOP 

0V

 T36 
  0V 

 T32 
 ТОЛЧКИ 

 T31 
  ХОД 

 T48 
LAT2 

Вспомогательный контакт в цепи 
главного контактора 
последовательно с входом RUN для 
контакторов с задержкой включения 
> 75 мсек. 

RC цепочка на обмотке 
контактора. 
Типичные номиналы – 
100 Ом 1 Вт и 0,1 мкФ с 
номинальным 
напряжением обмотки 

Задержка 
рампы режима 
останова. 
Заканчивает-
ся, когда 
ПУСК 
принимает 
низкий 
уровень 
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4.3.5 Использование кнопок для простого Останова/Пуска (с рампами останова, 
толчков и подмотки слабины) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Такая схема при размыкании кнопки ОСТАНОВ включает РЕЖИМ ОСТАНОВА ПО РАМПЕ. Затем 
скорость снижается по рампе с управлением РЕЖИМА ОСТАНОВА ПО РАМПЕ. Главный контактор размыкается 
после удовлетворения параметров РЕЖИМА ОСТАНОВА ПО РАМПЕ. 
Смотрите раздел 6.5.1.3 "Размыкание контактора". 
 
Примечание. Сигнал на CSTOP должен иметь высокий уровень не менее 50 мсек перед подачей высокого уровня 
на ПУСК. 
Модели PLX и модели PL с функцией рекуперативного торможения выполняют рекуперацию для соблюдения 
темпа замедления рампы. 
 
Кнопка ТОЛЧКИ включает функцию ТОЛЧКИ, если привод остановлен (кнопка ОСТАНОВ разомкнута) или 
функцию ПОДМОТКА СЛАБИНЫ 1, если привод работает (ПУСК замкнут). 
 
При размыкании кнопки ОСТАНОВ не действует ни одна кнопка работы (ТОЛЧКИ/ПОДМОТКА или ПУСК). 

 T47 
LAT1 

 T34 
 СТОП 

 T33 
 ПУСК 

 T35 
+24V 

 T46 
CON2 

 T45 
CON1 

ПИТАНИЕ 
ОБМОТКИ 
КОНТАКТОРА 

ОСТАНОВ 
ПО 
ВЫБЕГУ 
должен быть 
высоким до 
ПУСК 

ГЛАВНЫЙ 
КОНТАКТОР 

ВНУТРЕННИЕ КОНТАКТЫ Внутренние контакты обмотки +24 В запитаны 
от (ПУСК и ТОЛЧКИ) И CSTOP

0V

 T36 
  0V 

 T32 
 ТОЛЧКИ 

 T31 
  ХОД 

 T48 
LAT2 

Вспомогательный контакт в 
цепи главного контактора 
последовательно с входом RUN 
для контакторов с задержкой 
включения > 75 мсек 
(Run должен быть на уровне 
+24 В, чтобы разрешить ток) 

RC цепочка на обмотке 
контактора 
 
Типичные номиналы – 
100 Ом 1 Вт и 0,1 мкФ с 
номинальным 
напряжением обмотки. 

ОСТАНОВ 

ПУСК 

Реле 
24 В 

Обмотка 
реле 

Толчки 
или 

Подмотка 
слабины 

Задержка 
рампы режима 
останова. 
Заканчивает-
ся, когда 
ПУСК 
принимает 
низкий 
уровень 
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4.4 ВАЖНЫЕ проверки перед пуском 
Эту сводку важных параметров необходимо проверить перед подачей питания на двигатель. Вы должны поставить галочку у 
каждого пункта. Неспособность соблюдения этих требований может привести к сбоям в работе или к повреждению 
электропривода и (или) установки и отменяет все гарантии. 

4.4.1 СИЛОВАЯ ЭЛЕКТРОТЕХНИКА 
Вы должны поставить галочку у каждого пункта.  
 
1) Все внешние предохранители должны быть правильного типа и номинала. Номинал I2t должен быть 
меньше значения, указанного в таблицах номиналов. Это относится к главным и вспомогательным 
предохранителям. 
Смотрите раздел 14.3 "Номиналы полупроводникового предохранителя". 
 
2) Проверьте, что сопротивление обмотки якоря двигателя равно примерно 2 +/-1 Ом при вращении на 360°. 
Проверьте, что сопротивление обмотки возбуждения в омах = (паспортное напряжение возбуждение, В) / 
(паспортный ток возбуждения, А) 
Посмотрите правильность подключения внутри клеммной коробки двигателя. 
 
3) Проверьте, что чередование 3 фаз вспомогательного питания на ELl /2/3 совпадает с чередованием фаз 
силового питания на Ll/2/3, и что на T52/53 подано правильно 1-фазное напряжение питания управления. 
 
4) Номиналы напряжения и тока привода и 3-фазного питания должны быть совместимы с номиналами 
двигателя и требованиями нагрузки (для обмотки якоря и возбуждения, ток и напряжение). 
 
5) Кабели и наконечники должны быть способны пропускать номинальный ток с повышением температуры не 
более чем на 25 °С, и все крепления к клеммам должны быть затянуты с нужным моментом. 
 Смотрите раздел 14.10 "Моменты затяжки клемм". 
6) Главный контактор должен управляться контактом CON1/2 с клемм 45 и 46 
 
7) Проводку нужно проверить на отсутствие коротких замыканий: силовое питание на землю, сигналы и 
управление; питание пост. тока на землю, сигналы и управление; сигналы на питание управления и землю. 
Отсоедините электропривод для тестов изоляции электропроводки с помощью мегомметра (клеммы 
управления съемного типа). 
 
8) Использованные электротехнические стандарты должны соответствовать всем действующим местным, 
национальным и международным нормам и правилам.  Правила техники безопасности всегда имеют 
наивысший приоритет. 
 
9) Если используется рекуперативная нагрузка или торможение с рекуперацией, то настоятельно 
рекомендуется подключить последовательно обмотке двигателя предохранитель для обмотки постоянного 
тока с правильным номиналом I2t. 
Смотрите раздел 14.3.3 "Полупроводниковые предохранители постоянного тока". 
 
10) Необходимо надежно подключить защитное заземление к шасси согласно ПУЭ, соответствующий 
наконечник расположен в нижней части привода.  
 
11) Необходимо выполнить подключение "чистой" земли к 0V управления на T13, чтобы электроустановка 
соответствовала требованиям защиты класса 1. 

4.4.2 МЕХАНИЧЕСКАЯ ЧАСТЬ 
1) Двигатель и нагрузка, если установлена, должны свободно вращаться и не вызывать повреждений и травм 
даже при неправильном направлении вращения и при потере управления. 
 
2) Продуйте коллектор чистым сухим воздухом для удаления посторонних материалов. Проверьте, что щетки 
правильно расположены и прижаты с нужным усилием. 
 
3) Проверьте, что вентилятор двигателя может свободно вращаться и повторно проверьте наличие потока 
воздуха при работе вентилятора. 
 
4) Перед подачей питания на двигатель необходимо проверить процедуру аварийного останова с 
использованием местных и дистанционных выключателей. 
 
5) Электроустановка должны быть чистой, в ней не должно быть мусора, стружек, обрезков проводов, 
инструментов и т.п.  
Корпус должен достаточно вентилироваться чистым сухим прохладным профильтрованным воздухом. 
При работе двигателя проверьте работу вентиляторов радиатора PL/X и отсутствие препятствий для их 
потока воздуха. Смотрите данные расхода воздуха охлаждения в разделе 14.1 "Таблицы номиналов 
изделия". 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 

проверен 
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4.5 ПРОЦЕДУРЫ ПУСКОНАЛАДКИ СИСТЕМЫ УПРАВЛЕНИЯ 
Перед первой подачей питания на клеммы L1/2/3 рекомендуется последовательно с обмоткой якоря включить 
мощный резистор от 4 до 40 Ом (например, электронагреватель 1 кВт). 
Это ограничит возможный ток повреждения и защитит тиристоры от пробоя 
 
(Типичный примером причины тока повреждения является неверное чередование фаз на клеммах EL/1/2/3 
относительно L1/2/3. Если не установлены полупроводниковые предохранители, то в такой ситуации при подаче 
команды Пуск может быть поврежден тиристор.) 
 
(Примечание. Нагреватель нужно отключить до выполнения процедуры автонастройки, как описано ниже). 
 
1) В системах с ослаблением поля сначала запустите блок с калибровкой на обратную связь по напряжению 
обмотки для проверки нормальной работы на скорости до базовой. Затем после тщательной калибровки введите 
ослабление поля и включите обратную связь с тахогенератора или с энкодера. 
 
2) В системах с управлением моментом рекомендуется сначала настроить базовый режим по скорости, чтобы 
добиться правильной работы и калибровки контура скорости. 

4.5.1 Быстрая начальная калибровка 
Если проверен правильный монтаж блока привода и безопасность и вращение двигателя и нагрузки, то затем 
нужно прокалибровать привод согласно питанию и двигателю. 
 
В серии PL/X используется метод калибровки, в котором не нужно припаивать резисторы и настраивать 
переключатели. Все основные параметры масштабирования привода можно запрограммировать с помощью 
встроенного дисплея и кнопок меню.  
 
После завершения начальной калибровки выбранные значения можно сохранить и они будут действовать, пока 
вы не выполните новую калибровку. Можно также использовать пароль для запрета несанкционированной 
калибровки. 
 
Блок автоматически определяет номиналы тока якоря модели и не дает настроить ток якоря свыше номинала 
модели. 
Смотрите раздел 13.13.4 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Нагрузочное сопротивление тока якоря" PIN 680. 
 
Ниже перечислены параметры, которые выбираются для быстрой начальной калибровки. 
Полное описание этих параметров приведено в разделе 6.1 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / КАЛИБРОВКА". 
 

Параметр Диапазон Заводская 
настройка по 
умолчанию 

Единицы для ввода 

2)RATED ARMATURE AMPS 33 –100% от номинала блока 33% Ампер 
3)CURRENT LIMIT% 0 –150% от номинала блока 150% % 
4)RATED FIELD AMPS 0.1 A – 100% от номинала блока 25% Ампер 
5)BASE RATED RPM 0 - 6000 1500 Обороты двигателя в минуту при 

макс. напряжении на якоре 
6)DESIRED MAX RPM 0 - 6000 1500 Макс. обороты двигателя в минуту 

при нужной макс. скорости 
9)SPEED FEEDBACK TYPE Напряжение на якоре (выберите 

этот вариант) и еще 4 других 
варианта 

Напряжение на 
якоре 

Напряжение на якоре 

18)RATED ARM VOLTS 0 – 1000.0 В пост. тока 460 Вольт 
19)EL1/2/3 RATED AC 0 до 1000.0 415 Вольт пер. тока 

 
При выборе пункта Armature Voltage (Напряжение на якоре) упрощается начальная настройка. 
1) Обратная связь по скорости всегда присутствует и в правильной полярности 
2) Можно проверить вращение двигателя и (или) нагрузки в правильную сторону и примерно с нужной скоростью. 
3) Если установлен тахогенератор или энкодер, то перед включением его в контур обратной связи его следует 
проверить на правильность полярности и уровня сигнала. 
4) Перед выполнением окончательной точной калибровки можно проверить или настроить другие параметры, 
например, времена рампы и режимы останова. 
5) Системе может потребоваться только предварительная проверка перед отгрузкой при отсутствии 
тахогенератора.  Для такой процедуры быстрого пуска нужно настроить только указанные выше параметры.  
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4.5.2 Пошаговая процедура быстрой калибровки 
 
1) Включите питание управления и нажмите правую кнопку 
для выхода из диагностики в ENTRY MENU (Меню 
ввода). 
 
2) Нажмите правую кнопку для входа в окно  ENTRY 
MENU / CHANGE PARAMETERS (Меню ввода / 
Изменение параметров). Еще раз нажмите правую 
кнопку для входа в меню CHANGE PARAMETERS / 
RUN MODE RAMPS (Изменение параметров / Рампы 
режима хода). Затем нажмите верхнюю кнопку для 
входа в меню CHANGE PARAMETERS / CALIBRATION 
(Изменение параметров / Калибровка). Войдите в 
меню CALIBRATION (Калибровка), нажав правую 
кнопку. После этого используйте верхнюю и нижнюю 
кнопки для навигации по кольцевому меню. 
 
3) Для быстрого пуска надо настроить только 8 из 
доступных параметров (PIN 2, 3, 4, 5, 6, 9, 18, 19). 
Пропустите остальные окна.  
 
4) Выберите параметры быстрого пуска с помощью 
кнопок вверх/вниз. Нажмите правую кнопку для входа в каждое окно настройки параметра. С помощью кнопок 
вверх/вниз измените значение параметра, как нужно для системы. С помощью левой кнопки выходите из каждого 
окна настройки параметра и возвращайтесь в кольцевое меню калибровки.  
 
После завершения изменений 8 параметров быстрого пуска нужно сохранить внесенные изменения. Нажмите 
левую кнопку для возврата в окно ENTRY MENU / CHANGE PARAMETERS (Меню ввода / Изменение 
параметров). Нажмите верхнюю кнопку для входа в меню ENTRY MENU / PARAMETER SAVE (Меню ввода/ 
Сохранение параметров). Нажмите правую кнопку для входа в окно PARAMETER SAVE (Сохранение параметра). 
Нажмите верхнюю кнопку для сохранения параметров. В процессе сохранения в нижней строке показано SAVING 
(Сохранение). После завершения сохранения в нижней строке показано FINISHED (Готово). Теперь вы можете 
вернуться, удерживая нажатой левую кнопку. При этом вы выйдите в окно диагностики по умолчанию, а нажатие 
правой кнопки вернет вас в меню ввода ENTRY MENU. 
Примечание. Описание диагностики по умолчанию приведено в разделе 5.1.6 "Окна сводок диагностики по 
умолчанию %". 
 
Теперь PL/X прокалиброван по вашему двигателю и можно в первый раз подать 3-фазное питание для проверки 
правильности работы главного контактора и тока возбуждения. Не забывайте, что в цепь якоря надо включить 
нагреватель для защиты от токов повреждения. 
Смотрите раздел 4.2 "Работа главного контактора" и 7.3 "ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР КОНТУРА ТОКА 
ВОЗБУЖДЕНИЯ". 
 
После проверки правильности работы главного контактора и подачи тока в обмотки якоря и возбуждения нужно 
отключить нагреватель для подготовки к процедуре быстрого пуска.  

PRESS  RIGHT  KEY  FOR 
ENTRY MENU         LEVEL 1 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
CHANGE PARAMETERS    2 

CHANGE PARAMETERS    2 
CALIBRATION                  3 

CHANGE PARAMETERS    2 
RUN MODE RAMPS          3 
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4.5.3 Автонастройка контура тока для быстрого пуска 
5) Следующий этап заключается в настройке отклика контура тока. Блок оснащен функцией автонастройки, 
которая автоматически выполняет эту процедуру. С помощью кнопок перейдите в меню CHANGE PARAMETERS / 
CURRENT CONTROL (ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ) и затем в CURRENT CONTROL / 
AUTOTUNE ENABLE (УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / РАЗРЕШЕНИЕ АВТОНАСТРОЙКИ). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Функция автонастройки вносит регулировки в усилитель ошибки звеньев ПИД контура тока для 
достижение оптимальной характеристики. При значении ENABLED (Разрешена) она ожидает включения главного 
контактора и запуска привода и затем запускает процедуру автонастройки. Обычно она может занять от 
несколько секунд до примерно 1 минуты. После завершения процедура автонастройки отключает главный 
контактор, настраивает нужные параметры и затем автоматически изменяет свое разрешение в DISABLES 
(Запрещена). Вы можете проверить окончание ее работы по появлению в нижней строке дисплея сообщения 
DISABLED (Запрещена). Эта процедура выполняется при неподвижном двигателе. Нет необходимости 
отсоединять нагрузку. 
 
Если выполнение процедуры прервано отказом питания или аварийным сообщением, то процедура отменяется и  
старые значения параметров не изменяются. Это также происходит по таймауту через 2 минуты, указывая, что 
для данного соотношения индуктивности нагрузи и системы питания нельзя обеспечить безопасной работы. В 
этом случае вы должны вручную ввести параметры контура тока. Смотрите раздел 6.8.9 "УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / 
Разрешение автонастройки" PIN 92. 
 
6) При низком уровне на клемме RUN T31 подайте сигнал Пуск и проверьте работу главного контактора. Если в 
приводе есть проблемы, обнаруживаемые встроенными аварийными сообщениями, то о них будет сообщено. 
Перед включением надо устранить все условия аварийных сообщений. Теперь подайте на клемму RUN высокий 
уровень для выполнения автонастройки AUTOTUNE. Обратите внимание, что если произойдет отключение 
контактора, то автонастройку надо вновь разрешить перед пусконаладкой. 
 
7) После успешного выполнения автонастройки контура тока надо сохранить настроенные изменения. 
 
8) Если вы правильно настроили параметры калибровки, то блок теперь прокалиброван для работы в режиме 
обратной связи по напряжению якоря с введенными вами номиналами двигателя и настроенным контуром тока. 
 
9) Подайте команду пуска. Медленно поворачивайте потенциометр регулировки скорости, следя за вращением 
вала. Если в приводе есть проблемы, обнаруживаемые встроенными аварийными сообщениями, то о них будет 
сообщено. Перед включением надо устранить все условия аварийных сообщений. Обратите внимание, что для 
обеспечения плавной работы может потребоваться снизить коэффициент усиления контура скорости. Смотрите 
раздел 6.7.4 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Коэф. пропорционального звена скорости" PIN 71. 
 
10) Используйте этот режим быстрого пуска для проверки как можно большей части вашей системы перед 
дальнейшим конфигурированием. 

CURRENT CONTROL         3 
92)AUTOTUNE ENABLE 

92)AUTOTUNE ENABLE 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО 
УМОЛЧАНИЮ 

PIN 

AUTOTUNE ENABLE ENABLED ИЛИ DISABLED DISABLED 92  

Разрешите запуск функции 
автонастройки. Она сама отключится. 
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4.5.4 Параметры по умолчанию пассивного двигателя / Использование меню 
пассивного двигателя для проверки небольших двигателей 
Привод PL/X можно использовать с 2 разными двигателями. Смотрите раздел 6.1.17 "КАЛИБРОВКА / Выбор 
двигателя 1 или 2"  PIN 20. Значения по умолчанию для пассивного двигателя (заводские для двигателя 2) 
настроены на уровне для очень небольших двигателей. Если сделать эти величины активными при проверки 
системы с небольшим двигателем, то можно сэкономить время на изменение и затем новый ввод параметров 
управления для двигателя 1.  
 
Динамические характеристики тестового двигателя (если сделать настройки пассивного двигателя активным 
набором) не будут такими хорошими, как для правильно прокалиброванного двигателя, но этого достаточно для 
большинства задач. 
 
Ниже перечислены параметры, по умолчанию настроенные на другой уровень для пассивного двигателя. 
 

Параграф ПАРАМЕТР Диапазон Двигатель 1 Двигатель 2 PIN 
6.1.4 CALIBRATION / Rated field amps   PIN 4   QUICK START 0.1 –100% A 25% Ампер 1 Ампер 4 
6.7.4 SPEED CONTROL / Speed proportional gain   PIN 71 0 – 200.00 15.00 5.00 71 
6.8.2 CURRENT CONTROL / Current clamp scaler   PIN 81 0 - 150.00% 150.00% 10.00% 81 
6.8.10 CURRENT CONTROL / Current amp proportional gain   PIN 93 0 – 200.00 30.00 5.00 93 
6.8.11 CURRENT CONTROL / Current amp integral gain   PIN 94 0 – 200.00 3.00 1.00 94 
6.8.12 CURRENT CONTROL / Discontinuous current point   PIN 95 0 – 200.00% 13.00% 0.00% 95 

 
Примечание. При подключении очень малых двигателей без нагрузки к блокам PL/X большой мощности может 
активироваться аварийное сообщение пропущенных импульсов. Это будет из-за того, что ток якоря ниже порога 
обнаружения пропущенного импульса. Для предотвращения отключения по этому аварийному сообщению 
настройте параметр 8.1.5 MOTOR DRIVE ALARMS / Missing pulse trip enable   PIN 175 в значение DISABLED 
(Запрещено). 
 
Смотрите также раздел 13.13.4.1  "Выбор номиналов 50% / 100%", где описана перемычка нагрузки, которая 
позволяет выбрать резистор нагрузки большей величины для альтернативной проверки PL/X на малых 
двигателях. 
 
Набор параметров пассивного двигателя – это те параметры. которые используются в меню REDUCED 
(Сокращенное). Набор пассивного двигателя также полезен для быстрого анализа альтернативных параметров в 
сокращенном меню CHANGE PARAMETERS, или для настройки этих параметров для второй системы. Смотрите 
раздел 11.1 "ФУНКЦИИ ДИСПЛЕЯ  / Разрешение сокращенного меню".  



 

 39

 
5 Структура дерева меню 
 
5.1 Функции кнопок .....................................................................................................................................................40 

5.1.1 Увеличение и уменьшение значений параметров. .................................................................................41 
5.1.2 СОХРАНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ ..................................................................................................................41 
5.1.3 Восстановление параметров привода в значения по умолчанию. ........................................................41 
5.1.4 Переход по ветвям между окнами монитора...........................................................................................41 
5.1.5 Окна при включении питания ....................................................................................................................42 
5.1.6 Окна диагностической сводки по умолчанию в % ...................................................................................42 
5.1.7 Определение номера версии программного обеспечения блока..........................................................42 

5.2 МЕНЮ ВХОДА.......................................................................................................................................................43 
5.2.1 Схема полного меню (изменение параметров) .......................................................................................44 
5.2.2 Схема полного меню (изменение параметров - продолжение) .............................................................45 
5.2.3 Схема полного меню (диагностика) ..........................................................................................................46 
5.2.4 Схема полного меню (аварийные сообщения привода двигателя, последовательная связь  

и функции дисплея) ....................................................................................................................................47 
5.2.5 Схема полного меню (блоки дополнительных функций и конфигурация) ............................................48 
5.2.6 Схема полного меню (конфигурация - продолжение) .............................................................................49 
5.2.7 Схема полного меню (выходы блока и конфигурация Fieldbus, набор настроек  

привода и помощь при конфликтах)* .......................................................................................................50 
5.3 Архивация наборов параметров PL/X.................................................................................................................51 



 

 40

5.1 Функции кнопок 
Дисплей пользователя разработан специально для упрощения операций программирования. 4 кнопки 
расположены как правая/левая и верхняя/нижняя, они позволяют перемещаться по структуре дерева меню к 
нужному пункту.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Обратите внимание, что нажатие левой кнопки позволяет выйти из любого пункта в начальный пункт меню 
предыдущего уровня. Выбранное меню показано в верхней текстовой строке. Если удерживать левую кнопку 
нажатой, то вы быстро вернетесь в окно со сводкой диагностики по умолчанию в %. Номер уровня показан с 
правой стороны в верхней строке. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Помимо навигации по дереву меню кнопки выполняют и другие функции. Они описаны ниже. 

  PRESS  RIGHT  KEY  FOR 
ENTRY MENU         LEVEL 1 

Влево (выход не предыдущий 
уровень меню) 

Вниз (уменьшение) Вправо (вход в следующий 
уровень меню) 

Вверх (увеличение) 

Параметры 
расположены 
в концах 
ветвей 

Значения параметров 
можно изменять 

кнопками Вверх/Вниз 

Уровень 1 Уровень 2 Уровень 3 Уровень 4 нажатия кнопок 
не нужны 

Окна 
автоматичес-

кой 
диагностическо

й сводки по 
умолчанию в % 
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5.1.1 Увеличение и уменьшение значений параметров 
Это выполняется с помощью кнопок вверх/вниз. Все параметры, значения которых можно изменять, расположены 
в концах ветвей, где кнопки Вверх/Вниз изменяют их значения вместо навигации по меню. После изменения 
значения оно сохраняется просто при выходе из этого пункта меню левой кнопкой.  
Примечание. Большие величины можно изменять быстро, если удерживать нажатой кнопку, при этом скорость 
изменения возрастает. При отпускании кнопки скорость изменения возвращается к обычной.  При работе 
большинство окон позволяют изменять параметр при изменении его значения, как будто вы регулируете 
потенциометр. Некоторые окна выводят запрос STOP DRIVE TO ADJUST (Остановите привод для регулировки), 
если изменения желательно выполнять в состоянии покоя. 

5.1.2 СОХРАНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ 
Сохранение измененных значений настройки в приводе, так что они восстановятся при новом включении питания. 
Для этого надо перейти к пункту PARAMETER SAVE (Сохранение параметров) в главном меню. Нажмите правую 
кнопку для входа в окно PARAMETER SAVE (Сохранение параметров). После этого нажатие кнопки Вверх 
сохраняет все текущие значения параметров. В нижней строке дисплея будет сообщение SAVING (Сохранение) и 
затем FINISHED (Готово). 
Если вы хотите отменить изменения, сделанные после последнего сохранения, то просто отключите питание 
управления, НЕ выполняя сохранение параметров. Смотрите раздел 13.13.2 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / 
Страница настроек" PIN 677. 
Примечание. Если напряжение управления падает ниже 80 В пер. тока, но полностью не отключается, то 
происходит сохранение сообщения о последнем отключении привода. Также сохраняются все параметры с 
функцией сохранения по отказу питания (например, выход моторизованного потенциометра). Имеется скрытый 
параметр PIN 681 Power.SAVED ONCE MON. (Монитор сохранения по отказу питания), который принимает 
высокий уровень для указания такого события. Это флаг сбрасывается в 0, если внутреннее питание полностью 
отключается и затем вновь включается. 
Смотрите также раздел 8.1.11.11 "СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря фазы питания". 

5.1.3 Восстановление параметров привода в значения по умолчанию 
Иногда полезно вернуть блок в заводские настройки по умолчанию. Например, пробная конфигурация может 
оказаться неудачной и проще начать все заново. Если при подаче напряжения управления удерживать нажатыми 
все 4 кнопки, то электропривод автоматически покажет параметры и соединения по умолчанию (КРОМЕ настроек 
в меню калибровки и параметров 100)FIELD VOLTS OP % для Двигатель 1 и Двигатель 2 и 680)Iarm 
BURDEN OHMS). Эти параметры остаются в прокалиброванных значениях для предотвращения потери 
калибровки при восстановлении заводских настроек). Параметры по умолчанию будут постоянно 
восстановлены, только если вы сохраните их с помощью меню сохранения параметров. Для возврата к 
последнему сохраненному набору просто выключите питание без сохранения параметров и вновь включите его. 
При этом пароль также сбрасывается в 0000. Смотрите раздел 11.2 "ФУНКЦИИ ДИСПЛЕЯ / УПРАВЛЕНИЕ 
ПАРОЛЕМ". Смотрите также раздел 13.13.2 "НАСТРОЙКА ПРИВОДА / Страница сохранения PIN 677", где описан 
сброс с 2 и 3 кнопками и сообщения при включении питания. 

5.1.4 Переход по ветвям между окнами монитора 
Один большой класс меню – это  DIAGNOSTICS (Диагностика). Оно содержит очень обширный набор функций 
контроля линейных аналоговых входных сигналов, уровней логики управления, аварийных сообщений и 
внутренних параметров. Каждый контролируемый параметр просматривается в конце ветви дерева меню. При 
этом кнопки Вверх/Вниз позволяют переходить на соседнюю ветвь. Это устраняет необходимость возврата к 
предыдущему уровню и позволяет быстро просматривать много параметров. Переход между ветвями возможен 
также между двумя и более соседними окнами контроля. 
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5.1.5 Окна при включении питания 
Через несколько секунд после включения питания управления на экран выводится страница ENTRY MENU (Меню 
входа) и после короткой паузы при отсутствии нажатия кнопок активируются два окна сводной диагностики по 
умолчанию % DIAGNOSTIC. Смотрите 5.1.6.  
Плата управления при работе опрашивает силовой блок для определения типа модели. Это позволяет 
переставлять плату управления на разные силовые блоки. Смотрите раздел 13.13.4 "НАБОР НАСТРОЕК 
ПРИВОДА / Нагрузочное сопротивление тока якоря" PIN 680. Смотрите также раздел 13.13.2 "НАБОР НАСТРОЕК 
ПРИВОДА / Страница настроек" PIN 677. 
При нажатии кнопки Вправо вы попадаете на первый уровень в дереве меню. 

 
5.1.6 Окна диагностической сводки по умолчанию в % 
Два окна диагностики по умолчанию меняют друг друга через каждые 5 сек. Линейные параметры отображаются 
целыми процентами. 
Если переключение окон прекратится и режим = CONF, то нужно запретить параметр ENABLE GOTO GETFROM . 
Смотрите 13.2.7. 
 
Показанная мнемоника SPD%  Iarm Ifld RJSC Sref Ilim -Ilim  mode 
Номер PIN источника 131 134 144 164 123 138 139 167 (STOP/RUN) 
Раздел руководства 7.1.10 7.2.2 7.3.2 7.5.3 7.1.1 7.2.6 7.2.6 7.5.6 

 
(Примечание. Этих окон нет в блоке PLA (блок PLA содержит только блоки дополнительных функций, Вх/Вых и 
связь, смотрите веб-сайт) 

5.1.7 Определение номера версии программного обеспечения блока 
Для определения версии загруженного в привод программного обеспечения смотрите раздел 11.4 "ФУНКЦИИ 
ДИСПЛЕЯ / Версия программы". Это руководство для версии 5.15 программного обеспечения. Все описанные 
здесь функции поддерживаются ПО версии 5.17 и выше. 
Программное обеспечение версии 4.05 и выше совместимо с утилитой PL PILOT версии 4.05. Однако PL Pilot  
(см. 13.1.1 ) не может использовать или конфигурировать параметры FIELDBUS. См. также раздел 16.1 "Записи 
об изменениях". 
 

PRESS  RIGHT  KEY  FOR 
ENTRY MENU       LEVEL 1 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
CHANGE PARAMETERS    2 

Это число 
показывает 
номер текущего 
уровня меню 

Это число 
показывает номер 
следующего уровня 
меню, к которому вы 
переходите 

Нажмите правую 
кнопку для 
перехода к 
следующему 
уровню меню 

Нажмите левую 
кнопку для 
возврата к 
предыдущему 
уровню меню 
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5.2 МЕНЮ ВХОДА 
Если вы войдете в первое вертикальное меню (меню уровня 1), то продвигаясь по нему вверх и вниз, вы найдете 
в нем 8 заголовков пунктов. 
 
После нажатия правой кнопки для перехода на 
следующий уровень вы можете перемещаться по пунктам 
уровня с помощью кнопок Вверх и Вниз. Меню замкнуты в 
кольцо, так что вы достигните цели, перемещаясь только 
вверх или вниз. Меню организованы так, что часто 
используемые пункты расположены вблизи точек входа. 
 
 
 
 
 
 
Есть 2 стиля меню, которые можно выбрать с помощью 
меню DISPLAY FUNCTIONS (Функции дисплея): 
REDUCED (Сокращенные) и FULL (Полные) 
 
В сокращенных меню показаны только часто 
используемые пункты, что позволяет быстрее выполнять 
навигацию по меню. 
 
На картинках в этом руководстве буква R на виде меню 
означает, что этот пункт присутствует и в сокращенном, 
и в полном меню. 
 
Примечание. В сокращенных меню есть около 50 
настраиваемых параметров. Имеется также функция 
сохранения второго набора параметров сокращенных 
меню, который можно вызвать с помощью цифрового 
входа. Смотрите раздел 6.1.17 "КАЛИБРОВКА / Выбор 
двигателя 1 или 2" PIN 20. 
 
Смотрите также раздел 11.5 "Дистанционно 
устанавливаемый блок дисплея". 
 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
PARAMETER SAVE           2 

ENTRY MENU    LEVEL 1 
CHANGE PARAMETERS    2 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
APPLICATION BLOCKS     2 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
DIAGNOSTICS                 2 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
MOTOR DRIVE ALARMS    2 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
SERIAL LINKS                  2 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
DISPLAY FUNCTIONS   2 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
CONFIGURATION         2 

R

R

R

R

R

R

PRESS  RIGHT  KEY  FOR 
ENTRY MENU     LEVEL 1 R
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5.2.1 Схема полного меню (изменение параметров) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Продолжается на следующей странице... 
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5.2.2 Схема полного меню (изменение параметров - продолжение) 
Продолжение с предыдущей страницы ... 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Продолжается на следующей странице... 
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5.2.3 Схема полного меню (диагностика) 
Продолжение с предыдущей страницы ... 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Продолжается на следующей странице... 
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5.2.4 Схема полного меню (аварийные сообщения привода двигателя, 
последовательная связь и функции дисплея) 

 
Продолжение с предыдущей страницы ... 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Продолжается на следующей странице….. 
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5.2.5 Схема полного меню (блоки дополнительных функций и конфигурация) 
Продолжение с предыдущей страницы ... 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Продолжается на следующей странице….. 
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5.2.6 Схема полного меню (конфигурация - продолжение) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Продолжается на следующей странице….. 
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5.2.7 Схема полного меню: (Выходы блока и конфигурация Fieldbus, набор настроек 
привода и помощь при конфликтах)*  

 
Продолжение с предыдущей страницы ... 
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5.3 Архивация наборов параметров PL/X 
После создания работоспособного набора параметров и соединений конфигурации рекомендуется сохранить этот набор в 
архиве для последующего восстановления. Для создания архива имеются 2 утилиты. 
 
1) Hyperterminal в группе стандартных программ Windows.      Смотрите раздел 10.2.1 "ОБМЕН ПАРАМЕТРОВ / Передача 
в привод". 
Утилита Hyperterminal загружает или сохраняет файл непосредственно в/из энергонезависимую память PL/X в двоичном 
формате. 
Этот нередактируемый файл – полный набор сохраненных параметров, его можно пересылать по электронной почте и 
архивировать. 
 
Преимущества: очень компактный файл. Полная запись значений всех параметров вместе с двигателем и номиналами 
двигателя. Легко архивировать и идентифицировать файлы. 
Недостатки: Нередактируемый. Перезаписывает параметры 680)Iarm BURDEN OHMS, 2)RATED ARM AMPS и 4)RATED FIELD 
AMPS, и их приходится вводить заново для моделей и/или двигателей с номиналами, отличными от загруженных в файле. 
 
2) Утилита PL PILOT, работающая в ОС Windows.                 Смотрите раздел 10.2.5 "Обмен параметрами с помощью ASCII 
COMMS" и раздел 13.1.1 "Программное обеспечения PL PILOT". 
 
Утилита PL PILOT загружает или сохраняет файл непосредственно в/из энергозависимую память PL/X в редактируемом 
формате. 
В этом редактируемом файле собраны отображаемые параметры и сконфигурированные соединения, но в него не включены 
ток якоря или возбуждения и специальные заводские параметры. Это идеальный вариант для местной архивации рабочих 
значений параметров. Можно заархивировать файл на других компьютерах (смотрите оперативную справку утилиты PILOT) 
или отправить файл по электронной почте, однако утилита Hyperterminal лучше подходит для пересылки файла между 
каталогами или по почте. 
 
Преимущества: Очень простая утилита, позволяет редактировать настройки. Можно сохранить разделы полного списка 
настроек. Включены средства универсального контроля и диагностики. Очень полезное средство для пусконаладки с 
ноутбуком. 
Недостатки: Не перезаписывает параметры 680)Iarm BURDEN OHMS, 2)RATED ARM AMPS и 4)RATED FIELD AMPS, и их 
приходится вводить с помощью кнопок привода. Неудобна для передачи файлов на другие ПК. 
 
Смотрите также раздел 13.13.2 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Страница настроек" PIN 677. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Файл параметров в 
Hyperterminal в ПК 

Содержит исходную 
страницу 

Файл параметров в 
Hyperterminal в ПК 

Содержит исходную 
Страницу +режим 

блокировки 

Файл параметров в 
Hyperterminal в ПК 

Содержит исходную 
страницу 

      Набор настроек 
   ОБЫЧНЫЙ СБРОС 
Энергонезависимая 

память 

      Набор настроек 
СБРОС 2 КНОПКАМИ 
Энергонезависимая 

память 

     Набор настроек
СБРОС 3 КНОПКАМИ 
Энергонезависимая 

память 
 С функцией блокировки  

      Набор настроек
СБРОС 4 КНОПКАМИ 

Настройки по 
умолчанию (+ 

калибровки 
)

Сохр. Сохр. Сохр.

ЭНЕРГОЗАВИСИМАЯ ПАМЯТЬ.В ней хранится рабочий набор параметров привода и внутренние соединения 

ПК с работающей утилитой 
PL PILOT 
Содержит наборы настроек 

         ПОРТ 1 RS232 
КАНАЛ ASCII к PL PILOT 

ПОРТ 1 RS232  / ОБМЕН ПАРАМЕТРОВ с/из ведущего компьютера

БЛОК-СХЕМА ПРИВОДА И СИЛОВОГО УПРАВЛЕНИЯ 
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Меню CHANGE PARAMETERS (Изменение параметров) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Имеется очень большое число параметров, которые 
может изменить пользователь. Для всех изменяемых 
параметров есть заводские настройки по умолчанию, 
которые в большинстве случаев обеспечивают 
идеально работающее решение и не нуждаются в 
изменении. 
 
Однако есть класс параметров, которые нужно 
настроить – это значения меню CALIBRATION 
(Калибровка). Это специальные параметры, т.к. они 
настраивают максимальные номиналы для двигателя и 
привода. 
 
Абсолютный максимальный ток якоря любой модели 
обычно не превышает настройки в меню CALIBRATION. 
Если плата управления перенесена на другое силовое 
шасси, то она автоматически опрашивает шасси для 
определения его габарита. Пользователь должен 
проверить, что если значение резистора нагрузки якоря 
отличается, то в блок введено новое значение. 
Смотрите раздел 13.13.4 "НАБОР НАСТРОЕК 
ПРИВОДА / Нагрузочное сопротивление тока якоря"  
PIN 680. 
 
Это позволяет владельцам большого парка приводов 
обходиться минимальным запасом запчастей. 
 
Иногда полезно вернуть блок в его заводские настройки 
по умолчанию. Например, пробная конфигурация может 
оказаться неудачной и проще начать все заново. Если 
при подаче напряжения управления удерживать 
нажатыми все 4 кнопки, то электропривод 
автоматически перейдет к параметрам и внутренним 
соединениям по умолчанию. 
 
Однако параметры с номиналами привода и двигателя не изменяются при восстановлении настроек по 
умолчанию. 
 
Это относится ко всем настройкам в меню калибровки и параметрам 100)FIELD VOLTS OP % (для 
Двигатель 1 и Двигатель 2 и 680)Iarm BURDEN OHMS). Эти параметры остаются в прокалиброванных 
значениях для предотвращения потери калибровки при восстановлении заводских настроек. Смотрите 
раздел 5.1.3 "Восстановление параметров электропривода в значения по умолчанию". 
 
 
 
Смотрите также раздел 13.13.2 "НАСТРОЙКА ПРИВОДА / Страница сохранения PIN 677", где описан сброс с 2 и 3 
кнопками и сообщения при включении питания. Эта функция позволяет сохранить и восстановить три набора 
настроек прибора. ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. В наборах параметрах 2 и 3 имеются свои поднаборы параметров 
калибровки, так что обязательно проверьте их перед началом работы. 
 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
CHANGE PARAMETERS     2 

CHANGE PARAMETERS     2 
CALIBRATION                3 

CHANGE PARAMETERS     2 
RUN MODE RAMPS        3 

CHANGE PARAMETERS     2 
JOG CRAWL SLACK      3 

CHANGE PARAMETERS     2 
MOTORISED POT RAMP    3 

CHANGE PARAMETERS     2 
STOP MODE RAMPS         3 

CHANGE PARAMETERS     2 
SPEED REF SUMMER    3 

CHANGE PARAMETERS     2 
SPEED CONTROL           3 

CHANGE PARAMETERS     2 
CURRENT CONTROL     3 

CHANGE PARAMETERS     2 
FIELD CONTROL           3 

CHANGE PARAMETERS     2 
ZERO INTERLOCKS       3 

R

R

R

R

R

R

R

R

R
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6.1  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / КАЛИБРОВКА 
 
Калибровка 
Диапазон номеров PIN от 2 до 20. 
 
 
 
 
 
 
(жирные окна используются для Быстрого пуска 
QUICK START) 
Примечание. Перед названием параметра в нижней 
строке стоит число и скобка, например 3)CURRENT 
LIMIT (%) 
 
 
Это число имеет важное значение. Оно называется 
PIN (номер идентификации параметра) 
 
Каждый параметр имеет уникальный номер PIN, 
который используется при конфигурировании привода. 
Всего в системе имеется до 720 номеров PIN . Они 
используются для указания точек соединения при 
конфигурировании схемы, а также для сохранения 
результатов операции и логических сигналов. 
 
СОЕДИНЕНИЯ. Можно создать сложные 
функциональные блоки, выполняя соединения между 
номерами PIN параметров. 
 
Если процедура программирования присваивает 
параметру значение, или для него используется 
значение по умолчанию, то важно понимать, как это 
значение будет корректироваться подключением к 
другому источнику. В данном случае значение 
определяется только номером источника PIN = 3, и 
при просмотре параметра вы можете использовать его 
как диагностический монитор для такого источника.  
 
Значения параметра можно вводить заново лишь после 
того, как будет удалено соединение с источником. 
Примечание. Показанные жирным окна 
используются для Быстрого пуска QUICK START. 

CHANGE PARAMETERS    2 
CALIBRATION                3 R

CALIBRATION               3 
14)IR COMPENSATION 

CALIBRATION               3 
15)FIELD CUR FB TRIM 

CALIBRATION               3 
16)ARM VOLTS TRIM 

CALIBRATION               3 
20)MOTOR 1,2 SELECT 

CALIBRATION              3 
2)RATED ARM AMPS 

CALIBRATION              3 
3)CURRENT LIMIT (%) 

CALIBRATION               3 
4)RATED FIELD AMPS 

CALIBRATION               3 
5)BASE RATED RPM 

CALIBRATION               3 
6)DESIRED MAX RPM 

CALIBRATION               3 
7)ZERO SPEED OFFSET 

CALIBRATION                3 
8)MAX TACHO VOLTS 

CALIBRATION               3 
9)SPEED FBK TYPE 

CALIBRATION                3 
ENCODER SCALING      4 

R

R

R

R

R

R

R

R

R

R

R

R

RCALIBRATION               3 
19)EL1/2/3 RATED AC R

CALIBRATION               3 
18)RATED ARM VOLTS R

CALIBRATION                3 
17)ANALOG TACHO TRIM R

PIN = 3 
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6.1.1  КАЛИБРОВКА / Блок-схема 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

6.1.2  КАЛИБРОВКА / Номинальный ток якоря PIN 2 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
Обратите внимание, что наличие номера PIN в нижней строке означает, что еще один шаг вправо переведет нас к 
концу ветви . 
 
Теперь мы дошли до конца ветви дерева меню и в нижней строке показано значение параметра, которое можно 
изменить кнопками Вверх/Вниз. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот ток может быть меньше значения на заводской табличке двигателя, но обычно не может быть выше 
паспортного значения. 
(однако см. также раздел 6.8.3.1.2 "Как получить перегрузку свыше 150% с помощью 82)O/LOAD % TARGET"). 
 
Смотрите раздел 13.13.4 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Нагрузочное сопротивление тока якоря" PIN 680. 

                                 Двигатель независимого возбуждения
Тахогенератор и/или энкодер                                                         
                                                           
                                                                            F+/F- 
 
 
                                                                            A+/A-_ 

Шильда 

Шильда  двигателя 
Макс. ном. ток якоря, А 
Макс. ном. напряж. якоря, В 
Макс. ном. ток возбуждения, А 
Макс. ном. напряж. 
возбуждения, В 
Базовые ном. об/мин 

 

Шильда  тахогенератора 
Вольт / 1000 об/мин 
Тип: Биполярный/Однополярный/ 
пер. тока/пост. тока 
Шильда энкодера 
Меток на оборот 
 

 

Датчики с 
развязкой 
для тока 
якоря и 
клемм 
PL/X A+ / 
A-  V Av | 
IA 

 
 
Ном. ток 
возбужде
ния, А 
PIN 4 

PIN 144 
ОС тока 
возбуждения % 

PIN 143 
ОС тока 
возбуждения % Внутренние 

датчики тока 
возбуж-
дения с 
гальв. 

развязкой 

       Макс. напряж. 
      тахоген. PIN 8 

 T 26 

 Детектор знака 
входного импульса и 
измерение частоты 

Мон. ОС тока 
якоря, А 
PIN 135 
% PIN 134 
 
Неотфильтрова
но 
% PIN 719 
 
кВт пост. тока 
PIN 170 

  +/- 
   и 
    X   

Квадратура 
разрешена 
 PIN  10 

T17 A 

T16 B 
Тип ОС 
по ско-
рости 
PIN  9 

Метки 
энкодера 
PIN  11 

Отнош. 
скоростей 
двиг./энк 
PIN  12 

Знак 
энкодера 
PIN  13 

 

  X   

Базовые 
ном. 
об/мин 
PIN  5 

Требуем. 
макс. 
об/мин 
PIN  6 

  X   

Смещение 
нулевой 
скорости 
PIN 7 

 
 
Ном. ток 
якоря 
PIN 2 

 
 
Компен- 
сация IR  
PIN 14 

PIN 132 
Монитор 
оборотов 
энкодера 
Неотфиль-
трован 

 
 
 
   T41       T43 
входы измерения AV 
используются только с 
контакторами в цепи 
пост. тока 

КАЛИБРОВКА 

 
 
 
 
 
 
 
 
  

  X   

Импульсы 
энкодера 

Напряжение 
тахо-

генератора 

PIN 131 
ОС по скор. 
Монитор. 
Неотфильтрова
но 
PIN 715 
(обороты Pin 
130/717) 

PIN 129 
Напряж. 
тахогенер. 
Нефильтр % 
PIN 716 

CALIBRATION                  3 
2)RATED ARM AMPS 

2)RATED ARM AMPS 
       X X X . X  A M P S    

Нужный номинальный ток длительной 
работы 100% двигателя в амперах. 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 

 33 -100% от номинала  PL/X (33%)XXX.X A 2 

R R
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6.1.3  КАЛИБРОВКА / Предел тока (%) PIN 3 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр можно изменять во время работы PL/X. 
 
Если предел перегрузки 150% слишком мал для вашей установки, то можно задать больший % перегрузки на 
двигателях с номиналом меньше номинального тока якоря модели PL/X. 
Смотрите раздел 6.8.3.1 "ПЕРЕГРУЗКА ПО ТОКУ / Целевая перегрузка %" PIN 82. 
Если ток превышает уровень, заданный целевой перегрузкой, то после некоторой задержки он постепенно 
снижается до уровня целевой перегрузки. 
В таблице ниже показаны максимальные перегрузки для тока полной нагрузки двигателя в % от номинального 
тока якоря 2)RATED ARM AMPS. 
 
Ток полной нагрузки двигателя 
(82)O/LOAD % TARGET) в % от номиналь-
ного тока якоря 2)RATED ARM AMPS 

Доступный 
максимум 

Максимальная допустимая перегрузка в % 
(относительно тока полной нагрузки двигателя) 

100% 150% 150 / 100 = 150% 
  90% 150% 150 / 90 = 166% 
  80% 150% 150 / 80 = 187% 
  75% 150% 150 / 75 = 200% 
  60% 150% 150 / 60 = 250% 
  50% 150% 150 / 50 = 300% 
  37.5% 150% 150 / 37.5 = 400% 
  30% 150% 150 / 30  = 500% 

 
Если уровень предела тока 3)CURRENT LIMIT(%) или целевой перегрузки 82)O/LOAD % TARGET настроен на 0%, 
то не будет протекать неизменного тока. 
Смотрите раздел 6.8.3.1 "ПЕРЕГРУЗКА ПО ТОКУ / Целевая перегрузка %" PIN 82. 
 

6.1.4  КАЛИБРОВКА / Номинальный ток возбуждения PIN 4 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
Если ток возбуждения не указан на заводской табличке двигателя, то вы можете вычислить его по следующей 
формуле, измерив сопротивление обмотки, прогретой до рабочей температуры: 
Ток возбуждения, А = Напряжение возбуждения с заводской таблички, В / Сопротивление, Ом 
 
Есть другой вариант – если вы знаете номинальное напряжение возбуждения, то перейдите в меню CHANGE 
PARAMETERS / FIELD CONTROL (Изменение параметров / Управление полем) и выберите параметр 
ограничения 100)FIELD VOLTS OP %. Настройте выходное напряжение возбуждения на значение с заводской 
табличке в % от напряжения сетевого питания.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

CALIBRATION                  3 
3)CURRENT LIMIT(%) 

3)CURRENT LIMIT(%) 
              150.00% 

PARAMETER ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
CURRENT LIMIT(%) 0 до 150% от номин. тока двигателя 150.00% 3 

Это нужный предел тока в % от 
номинального  тока якоря 2)RATED 
ARM AMPS 

R R

 

CALIBRATION                   3 
4)RATED FIELD AMPS 

4)RATED FIELD AMPS 
            XX.XX   AMPS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RATED FIELD 0.1 A -100% от номинала двигателя  25% 4 

Это нужный уровень 100% выходного 
постоянного тока возбуждения в 
амперах. 

RR
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Обязательно убедитесь, что параметр ном. тока возбуждения 4)RATED FIELD AMPS достаточно высок для 
срабатывания ограничения 100)FIELD VOLTS OP % при нужном напряжении во всех условиях. 
 
Параметр номинального тока возбуждения 4)RATED FIELD AMPS, промасштабированный на задание 
возбуждения 114)FIELD REFERENCE, устанавливает задание для контура управления током возбуждения. 
А параметр напряжения возбуждения 100)FIELD VOLTS OP % действует как ограничитель для угла отпирания 
моста возбуждения. 
Приоритет имеет тот параметр, который обеспечивает самый низкий уровень на выходе. 
Поэтому можно работать в основном при управлении током возбуждения, а напряжение в % будет верхним 
защитным пределом, либо работа будет в режиме управления предельным напряжением, а контур тока 
возбуждения будет верхним защитным пределом. 
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6.1.5  КАЛИБРОВКА / Базовый номинальный ток двигателя PIN 5 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это значение обычно указано на заводской табличке двигателя. 

6.1.6  КАЛИБРОВКА / Требуемые макс. обороты PIN 6 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это соответствует скорости 100%. 
 
Если ТРЕБУЕМЫЕ МАКСИМАЛЬНЫЕ ОБОРОТЫ выше БАЗОВЫХ НОМИНАЛЬНЫХ ОБОРОТОВ, то нужно 
выполнить ослабление поля в меню CHANGE PARAMETERS / FIELD CONTROL (Изменение параметров / 
Управление полем). Однако вы должны проверить, что двигатель и нагрузка допускают работу с оборотами выше 
базовых. Несоблюдение этого требования может привести к механической поломке с катастрофическими 
последствиями. 
 
Однако если требуемые вам максимальные обороты меньше базовых оборотов, то вы должны учесть выделение 
тепла в двигателе при полном крутящем моменте. При необходимости используйте принудительное охлаждение 
двигателя. 
 

6.1.7  КАЛИБРОВКА / Смещение нулевой скорости PIN 7 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр полезен, если ваша обратная связь по скорости снимается с внешнего усилителя, в котором 
может быть небольшое смещение нуля. 
Если параметр настроен неправильно, то он проявляется в виде смещения в обратной связи по скорости. См. 
раздел 7.1.10 "МОНИТОР КОНТУРА СКОРОСТИ / Монитор обратной связи по скорости %  PIN 131. 

CALIBRATION                  3 
5)BASE RATED RPM 

5)BASE RATED RPM 
              1500    RPM 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
BASE RATED RPM      0 – 6000 об/мин 1500 5 

Обороты двигателя в минуту при 
полном возбуждении и напряжении на 
двигателе. 

R R

 

CALIBRATION                  3 
6)DESIRED MAX RPM 

6)DESIRED MAX RPM 
              1500    RPM 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
DESIRED MAX RPM     0 – 6000  об/мин 1500 6 

Обороты двигателя в минуту при 
нужной макс. скорости. 

RR

 

CALIBRATION                  3 
7)ZERO SPEED OFFSET 

7)ZERO SPEED OFFSET 
               0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
ZERO SPEED OFFSET       +/-5.00% 0.00% 7 

Используется для коррекции любого 
смещения в источнике обратной связи 
по скорости. 

RR
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6.1.8  КАЛИБРОВКА / Макс. напряжение тахогенератора PIN 8 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Умножьте значение напряжения на оборот с тахогенератора на обороты полной скорости тахогенератора. 
например, номинал тахогенератора 1 = 0,06 В на оборот, 100% скорость тахогенератора = 500 об/мин, тогда 
масштаб тахогенератора = 30,00 В 
например, номинал тахогенератора 2 = 0,09 В на оборот, 100% скорость тахогенератора = 2000 об/мин, тогда 
масштаб тахогенератора = 180,00 В 
 
Альтернативный вариант для систем БЕЗ режима ослабления поля – запустите систему в AVF на нужной полной 
скорости и измерьте напряжение с тахогенератора. См. раздел 7.1.7 "МОНИТОР КОНТУРА СКОРОСТИ / Монитор 
напряжения тахогенератора" PIN 129, затем после ввода напряжения полных оборотов тахогенератора 
перейдите к обратной связи с тахогенератора. Смотрите раздел 3.4.4 "Вход аналогового тахогенератора" и 
раздел 6.1.9 "КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости" PIN 9 БЫСТРЫЙ ПУСК.  
 
Знак параметра должен соответствовать знаку напряжения с тахогенератора для положительного задания 
скорости. 
 
Если напряжение полной шкалы тахогенератора превышает 200В, то необходимо установить внешний 
резисторный делитель напряжения. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Цепь делителя позволяет использовать напряжение полной шкалы до 400 В. Настраиваемое в окне значение 
надо задать равным половине напряжение полной шкалы тахогенератора (В). Необходимо принять нужные меры 
для отвода тепла от резисторов делителя. Полная мощность в Вт, выделяемая в делителе, равна (Напряжение с 
тахогенератора, В)2

 / 20000. 
 
Систему обнаружения отказа тахомера можно настроить либо на отключение привода, либо на автоматический 
переход в режим AVF. См. раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение 
отключения по рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 171. 
 
См. также раздел 3.4.4 "Вход аналогового тахогенератора"". 

10 кОм 
5 Вт 

10 кОм 
5 Вт 

Сигнал 
тахогенер
атора  Клемма 26 

TACHO 

Клемма 25  
0V 

Резистор

Резистор 

CALIBRATION                   3 
8)MAX TACHO VOLTS 

8)MAX TACHO VOLTS 
                60.00V 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MAX TACHO VOLTS    +/-200.00 В 60.00 В 8 

Масштабирует вход тахогенератора по 
полному напряжению ОС при скорости 
100%.  

R R
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6.1.9  КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости PIN 98 БЫСТРЫЙ ПУСК. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Обратную связь по скорости можно снимать с 3 основных источников или с их комбинаций. 
Все 3 источника можно контролировать независимо. См. раздел 7.1 "ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР КОНТУРА 
СКОРОСТИ". 
 
0) НАПРЯЖЕНИЕ С ЯКОРЯ, В (AVF). Этот внутренний сигнал с гальванической развязкой всегда доступен. 
Необходимо вычислить напряжение обратной связи для скорости 100% (в В) и ввести в параметр PIN 18 RATED 
ARM VOLTS. Примечание. Параметр монитора скорости 130)MOTOR RPM MON будет точным, только если 
18)RATED ARM VOLTS соответствует 6)DESIRED MAX RPM для скорости 100%. 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Не используйте этот режим обратной связи в системах с ослаблением поля 
возбуждения. 
Смотрите в разделе 6.9.6 "УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ / МЕНЮ ОСЛАБЛЕНИЯ ПОЛЯ" примечание об отключении по 
AVF / ослаблению поля. 
В сигнале обратной связи AVF содержится больше пульсаций, чем в сигнале с тахогенератора. Для обеспечения 
плавной работы может потребоваться снизить коэффициент усиления КОНТУРА СКОРОСТИ при использовании 
AVF. Смотрите раздел 6.7.4 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Коэф. пропорционального звена скорости" PIN 71. 
 
Точность AVF равна около 2% от полной скорости, ее можно улучшить 2 способами. 
a) Применив компенсацию IR для обратной связи. Такое падение напряжения (IR) возникает из-за протекания 
тока якоря по омическому сопротивлению якоря. Этот элемент не является частью противоЭДС двигателя и 
поэтому если его удалить из сигнала AVF, то точность обратной связи повыситсяя. 
См. раздел 6.1.11 "КАЛИБРОВКА / Компенсация IR" PIN 14. 
b) Переключив регулятор возбуждения в режим ТОКА. Это обеспечивает постоянную величину тока возбуждения 
(и поля), что делает более точным соотношение между скоростью и AVF. 
См. также раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 
рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 171. 
 
При первой пусконаладке привода рекомендуется сначала использовать режим AVF. Это позволяет проверить 
все датчики обратной связи по скорости на правильность работы до использования их в работе. В системах с 
контактором постоянного тока вы должны использовать T41 и T43 для дистанционного AVF. 
 
1) АНАЛОГОВЫЙ ТАХОГЕНЕРАТОР. Этот датчик создает постоянное напряжение, пропорциональное скорости. 
Необходимо вычислить напряжение обратной связи для скорости 100% (в В) и ввести в параметр  8)MAX TACHO 
VOLTS. 
Примечание. Параметр монитора скорости 130)MOTOR RPM MON будет точным, только если 8)RATED ARM 
VOLTS соответствует 6)DESIRED MAX RPM для скорости 100%. См. также раздел 3.4.4 "Вход аналогового 
тахогенератора". 
Примечание. С помощью дополнительного установленного на валу реверсивного энкодера можно выполнить 
синхронизацию вала и/или ориентировать его при нулевой скорости. См. раздел 6.10.9 "БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / 
ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". 
Систему обнаружения отказа тахогенератора можно настроить либо на отключение привода, либо на 
автоматический переход в режим AVF. См. раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / 
Разрешение отключения по рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 171. 
 
2) ЭНКОДЕР. Этот установленный на валу датчик выдает поток импльсов, частота которых пропорциональна 
скорости. Возможен один поток импульсов с отдельным логическим выходом направления (низкий уровень – 
назад, высокий – вперед), или два потока импульсов с квадратурным сдвигом по фазе. PL/X декодирует 
квадратурную информацию для определения направления вращения. Для работы в подменю ENCODER 
(Энкодер) можно выбрать любой тип. 
Примечание. Низкая частота импульсов ухудшает регулирование. Нижний предел для хорошего качества 
регулирования  при 100% скорости  (т.е. при полной скорости энкодера) - 15 кГц (450 меток при 2000 об/мин с 
одним потоком импульсов или 225 меток при 2000 об/мин для квадратурного типа). При увеличении числа меток 
на оборот качество улучшается, при снижении ухудшается динамическая стабильность. 

CALIBRATION                   3 
9)SPEED FBK TYPE 

9)SPEED FBK TYPE 
      ARMATURE VOLTS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPEED FBK TYPE 1 из 5 типов (0 до 4) (AVF) 9 

Выбор источника сигнала обратной 
связи по скорости (от 1 до 5 типов). 
 

R R
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Обороты из обратной связи при скорости 100% определяются по параметру 6)DESIRED MAX RPM. При низких 
частотах полной шкалы смотрите ниже режимы обратной связи 3 и 4. 
Примечание. С помощью реверсивного энкодера можно выполнить синхронизацию вала и/или ориентировать его 
при нулевой скорости. См. раздел 6.10.9 "БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". 
Примечание. DIP3 (T16) и DIP4 (T17) предназначены для приема потоков импульсов реверсивного энкодера. 
Выходы энкодера должны выдавать низкий уровень менее 2 В, высокий уровень выше 4 В, с макс. напряжением 
до 50 В и с частотой до 100 кГц. 
Эти 2 входа являются несимметричными и неизолированными. Для других типов выходов энкодера пользователь 
должен применить некоторую внешнюю схему преобразователя уровней. Выходным форматом могут быть 
импульсы только для одного направления, импульсы со знаком или квадратурные импульсы. Смотрите раздел 
6.1.10 "КАЛИБРОВКА / МАСШТАБИРОВАНИЕ ЭНКОДЕРА". 
Систему обнаружения отказа энкодера можно настроить либо на отключение привода, либо на автоматический 
переход в режим AVF. См. раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение 
отключения по рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 171. 
 
3) ЭНКОДЕР  + НАПРЯЖЕНИЕ ЯКОРЯ. В этом режиме AVF создает главную динамическую обратную связь, а 
обратная связь с энкодера используется для повышения точности до очень высокого уровня. 
Примечание. Низкая частота импульсов ухудшает регулирование. Нижний предел для хорошего качества 
регулирования с обратной связью от энкодера + AV составляет 2 кГц при 100% частоте вращения (т.е. 60 меток 
при 2000 об/мин для одного потока импульсов или 30 меток при 2000 об/мин для квадратурного энкодера). При 
увеличении числа меток на оборот качество улучшается, при снижении ухудшается динамическая стабильность, 
особенно на низких скоростях. 
В этом режиме при использовании неквадратурного энкодера знак сигнала обратной связи автоматически 
определяется по AVF и цифровой вход T16 освобождается для других целей. (если не требуется блокировка 
нулевой скорости. См. раздел 6.10.9 "БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". В этом случае T16 все 
же нужен для направления вращения энкодера). 
 
Окончательный сигнал в установившемся режиме из обратной связи при скорости 100% определяется по 
параметру 6)DESIRED MAX RPM. Динамическое масштабирование проводится по параметру 18)RATED ARM 
VOLTS. Для оптимального качества работы две эти настройки полной шкалы должны соответствовать друг другу. 
 
Сигнал обратной связи AVF обычно содержит пульсации, поэтому при использовании сигнала AVF рекомендуется 
снизить коэффициенты усиления КОНТУРА СКОРОСТИ. Смотрите раздел 6.7.4 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / 
Коэф. пропорционального звена скорости" PIN 71. 
Систему обнаружения отказа энкодера можно настроить либо на отключение привода, либо на автоматический 
переход в режим AVF. См. раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение 
отключения по рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 171. 
 
4) ЭНКОДЕР + ТАХОГЕНЕРАТОР. В этом режиме тахогенератор создает главную динамическую обратную связь, 
а обратная связь с энкодера используется для повышения точности до очень высокого уровня. 
Примечание. Низкая частота импульсов ухудшает регулирование. Нижний предел частоты для хорошего качества 
регулирования с обратной связью от энкодера + тахогенератора составляет 2 кГц при 100% частоте вращения (60 
меток при 2000 об/мин для одного потока импульсов или 30 меток при 2000 об/мин для квадратурного энкодера). 
При увеличении числа меток на оборот качество улучшается, при снижении ухудшается динамическая 
стабильность, особенно на низких скоростях. 
В этом режиме при использовании неквадратурного энкодера знак сигнала обратной связи автоматически 
определяется по тахогенератору и цифровой вход T16 освобождается для других целей (если не требуется 
блокировка нулевой скорости. См. раздел 6.10.9 "БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". В этом 
случае T16 все же нужен для направления вращения). 
 
Систему обнаружения отказа энкодера и/или тахогенератора можно настроить либо на отключение привода, либо 
на автоматический переход в режим AVF. См. раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / 
Разрешение отключения по рассогласованию обратной связи по скорости" PIN 171. 
 
Окончательный сигнал в установившемся режиме из обратной связи при скорости 100% определяется по 
параметру 6)DESIRED MAX RPM. Динамическое масштабирование проводится по параметру 8)MAX TACHO 
VOLTS. Эти 2 настройки полной шкалы должны соответствовать друг другу. 
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6.1.10  КАЛИБРОВКА / МАСШТАБ ЭНКОДЕРА 
 
 
Окно ENCODER SCALING (Калибровка энкодера) является 
точкой входа в другие подменю для процесса настройки 
параметров энкодера. 
 
 
 
 
 
 
Примечание. См. раздел 7.1.9 "МОНИТОР КОНТУРА 
СКОРОСТИ / Монитор оборотов энкодера" PIN 132, который 
показывает обороты энкодера независимо от того, 
используется ли он для обратной связи или нет. 
 
 
Примечание. Если энкодер не установлен, вы должны 
игнорировать это подменю. 
 

6.1.10.1  МАСШТАБ ЭНКОДЕРА / Разрешение квадратуры PIN 10 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Входы энкодера T16 и T17 можно запрограммировать на прием 2 типов серий импульсов  энкодера. 
 
0) Импульсы со знаком. КВАДРАТУРА (DISABLED - запрещена). Один поток импльсов на T17 и логический 
сигнал направления вращения на T16 (низкий уровень – назад, высокий – вперед)). Уровни логики можно 
инвертировать с помощью параметра 13)ENCODER SIGN. Примечание. Если этот тип энкодера используется с 
AVF или тахогенератором, то знак сигнала обратной связи автоматически определяется по тахогенератору и 
цифровой вход T16 освобождается для других целей. (если не требуется блокировка нулевой скорости. См. 
раздел 6.10.9 "БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". В этом случае T16 все же нужен для 
направления вращения энкодера). Смотрите раздел 6.1.9 "КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости PIN 9 
БЫСТРЫЙ ПУСК". 
 
1) 2 потока импульсов в квадратуре. КВАДРАТУРА (ENABLED - разрешена). Энкодер выдает 2 потока 
импульсов со сдвигом по фазе на 90 градусов. Они называются серия A (на T17) и серия B (на T16). Импульсы 
серии А должны опережать серию В для вращения вперед (положительное задание), а серия В опережает А при 
вращении назад. Привод автоматически декодирует квадратурную информацию и создает знак направления 
вращения. Его можно инвертировать с помощью параметра 13)ENCODER SIGN. 
 

CALIBRATION                   3 
ENCODER SCALING      4 

ENCODER SCALING      4 
13)ENCODER SIGN 

ENCODER SCALING      4 
10)QUADRATURE ABLE 

ENCODER SCALING      4 
11)ENCODER LINES 

ENCODER SCALING      4 
12)MOT/ENC SPD RATIO 

R R

R

R

R

ENCODER SCALING          4 
10)QUADRATURE ENABLE 

10)QUADRATURE ENABLE 
              ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
QUADRATURE ENABLE  ENABLED / DISABLED ENABLED 10 

Программирует входы энкодера  
T16 и T17. 

RR

 



 

 63

Примечание. При использовании энкодеров с квадратурными выходами очень важно, чтобы разница фаз между 
2 сериями импульсов была как можно ближе к 90 градусов. Если энкодер неточно сцентрирован на валу, то при 
вращении вала может появиться перекос внутренней оптики.  Это приводит к периодическому сильному 
ухудшению фазового соотношения. Если при вращении вала происходят "биения" энкодера, то перед переходом 
к пусконаладке вы должны устранить эту проблему. Лучшим способом проверки выходов является подключение 
осциллографа и просмотр импульсов на стабильность фазового сдвига и отсутствие помех. Выполните такую 
проверку при скорости привода до +/- 100%, используя AVF как источник обратной связи. 
Обратная связь на низкой частоте может дать плохие результаты на низкой скорости. Поэтому для энкодеров и 
других типов датчиков с частотой менее 15 кГц при полной скорости рекомендуется использовать режимы 3 и 4 
комбинированной обратной связи. (Смотрите раздел 6.1.9 "КАЛИБРОВКА / Тип обратной связи по скорости PIN 9 
БЫСТРЫЙ ПУСК".) 
Входы энкодера должны быть способны регистрировать очень короткие импульсы.  Это значит, что для этих 
входов нельзя использовать сильную фильтрацию шумов. Поэтому очень важно, чтобы сигналы на клеммах 16 и 
17 были "чистыми" от шумов и наводок. 
Одним из главных источников помех в сигналах энкодеров являются "петли" заземления. Проблемы могут 
возникнуть при заземлении электроники энкодера со стороны двигателя. 
Проверьте, что линия 0V электроники энкодера отдельно подключена к линии 0V на клемме 13, и со стороны 
двигателя нет никакого заземления. 
Корпус энкодера, скорее всего, будет заземлен за счет механической установки на двигателе или машине. 
Обычно это допустимо, если общая линия 0V внутренней электроники имеет отдельное подключение. Некоторые 
изготовители энкодеров ставят в энкодре развязывающий конденсатор между 0 В электроники и корпусом. 
К сожалению, такой конденсатор создает эффективную "петлю" заземления для высоких частот и его необходимо 
снять для устранения шума во входном сигнале энкодера (проконсультируйтесь с поставщиком энкодера). 
 
В крайнем случае может потребоваться установить гальваническую развязку в цепи энкодера. 
 
Убедитесь, что кабели энкодера проложены в стороне от сильноточных и других создающих помехи кабелей. 
Используйте изолированный экранированный кабель с отдельным экраном для каждого сигнала энкодера, 
подключенными к клемме T13 привода. Линии 0 В и + 24 В также должны быть экранированы внутри кабеля. 
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6.1.10.2  МАСШТАБ ЭНКОДЕРА / Метки энкодера PIN 11 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Следует ввести число меток ("линий") с шильды энкодера. Другой вариант – введите число периодов 
"высокий/низкий" для одной серии импульсов за один оборот. Например, для зубчатого колеса с 60 зубьями и 
магнитного датчика  введите число 60. Обратите внимание, что есть предел на частоту импульсов в 100 кГц. 
 

6.1.10.3  МАСШТАБ ЭНКОДЕРА / Отношение скоростей двигатель/энкодер PIN 12 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Иногда энкодер установлен не на валу двигателя и его угловая скорость может отличаться от 
скорости двигателя. В некоторых системах энкодер установлен через повышающий редуктор для повышения 
частоты импульсов энкодера. 
MOT/ENC SPD RATIO = Обороты двигателя / Обороты энкодера (верно для любых скоростей) 
При использовании энкодеров рекомендуется первоначально запустить систему в режиме AVF для проверки 
правильности сигналов энкодера на осциллографе. Затем после настройки параметров QUADRATURE ENABLE 
(Разрешение квадратуры) и ENCODER LINES (Метки энкодера) запустите систему в режиме обратной связи по 
AVF, и проверьте параметр 132)ENCODER RPM в меню DIAGNOSTICS. 
Это позволяет проверить правильность работы энкодера перед его использованием как источника обратной 
связи. 
Примечание. Вход энкодера можно использовать для других задач, кроме обратной связи. 
В скрытом параметре PIN 709)MOTOR RPM % указана обратная связь с энкодера в %, промасштабированная на 
100% = 6)DESIRED MAX RPM. 
Она также масштабируется параметром 12)MOT/ENC SPD RATIO, который действует просто как множитель. 
Оба параметра 132)ENCODER RPM и PIN 709)MOTOR RPM % являются "чистыми" сигналами энкодера, они 
действуют независимо от выбранного типа обратной связи. Они оба показывают нуль при отсутствии 
импульсов на входах энкодера. 
 

6.1.10.4  МАСШТАБ ЭНКОДЕРА / Знак энкодера PIN 13 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Используйте этот параметр для инвертирования знака обратной связи с энкодера. Обратите внимание, что в 
комбинированных режимах обратной связи 3 и 4 с энкодерами с одним потоком импульсов знак обратной связи 
автоматически снимается с AVF или тахогенератора, если не используется режим ориентации шпинделя 
SPINDLE ORIENTATE (цифровой вход T16 освобождается для других целей). 

ENCODER SCALING      4 
12)MOT/ENC SPD RATIO 

12)MOT/ENC SPD RATIO 
                1.0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MOT/ENC SPD 
RATIO

    0.0000 до3.0000 1.0000 12 
Задает отношением между оборотами 
двигателя и энкодера. 

RR

 

ENCODER SCALING      4 
11) ENCODER LINES 

11)ENCODER LINES 
                1000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
ENCODER LINES         1 до 6000 1000 11 

Указывает разрешение энкодера в 
импульсах на оборот. 

RR

 

ENCODER SCALING      4 
13)ENCODER SIGN 

13)ENCODER SIGN 
           NON-INVERT 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
ENCODER SIGN NON-INVERT или INVERT NON-INVERT 13 

Изменяет знак вращения 
энкодера. 

RR
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6.1.11  КАЛИБРОВКА / Компенсация IR PIN 14 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр используется при выборе обратной связи скорости по напряжению якоря (AVF)  и в режиме 
ослабления поля. 
Примечание. Скорость пропорциональна противоЭДС двигателя. ПротивоЭДС = AVF – падение напряжения IR. 
Поэтому при сильном токе якоря будет большое падение напряжения IR. При нулевом токе якоря падение 
напряжения IR будет равно 0. 
Для настройки этого параметра в режиме AVF по возможности создайте в системе большое изменение нагрузки. 
Медленно увеличивайте величину параметра, пока изменение нагрузки не окажет минимальное влияние на 
удержание скорости.  Другой вариант – вычислите параметр по формуле ниже и сначала введите это значение. 
 
IR COMPENSATION (%) = Номинальный ток двигателя. А X Сопротивление якоря X 100 / Номинальное 
напряжение якоря, В. Примечание. 
Слишком сильная компенсация может вызвать нестабильность. 
Смотрите также раздел 6.9.6 "УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ / МЕНЮ ОСЛАБЛЕНИЯ ПОЛЯ" о системах с ослаблением 
поля. 
 

6.1.12 КАЛИБРОВКА / Подстройка обратной связи тока возбуждения PIN 15 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот множитель подстройки можно применить при работе привода. Множитель всегда больше 1 и поэтому может 
только увеличить обратную связь. Система с замкнутым контуром тогда получит слишком большой сигнал 
обратной связи и уменьшит управляемый ток возбуждения. 
(Такая подстройка полезна, если неизвестно точное значение параметра калибровки  4)RATED FIELD AMPS и его 
нужно определить при работе при запуске с параметром больше, чем ожидается. После определения 
правильного уровня обратной связи с помощью этой подстройки (для контроля фактических уровней обратной 
связи можно использовать меню DIAGNOSTICS) его можно ввести в параметр 4)RATED FIELD AMPS. После этого 
подстройку можно вернуть в 1.000). 
 

CALIBRATION               3 
15)FIELD CUR FB TRIM 

15)FIELD CUR FB TRIM 
               1.0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
FIELD CUR FB TRIM    1.0000 до 1.1000   1.0000 15 

Задает положительный множитель 
подстройки для обратной связи по току 
возбуждения. 

RR

 

CALIBRATION               3 
14)IR COMPENSATION 

14)IR COMPENSATION 
                 0.00%     

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
IR COMPENSATION     0.00 до 100.00%  0.00% 14 

Задает % компенсации сигнала AVF 
из-за падения напряжения IR. 

RR
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6.1.13 КАЛИБРОВКА / Подстройка напряжения якоря PIN 16 
 
 
 
 
 
 
 
Этот множитель подстройки можно применить при работе привода. Множитель всегда больше 1 и поэтому может 
только увеличить обратную связь. Система с замкнутым контуром тогда получит слишком большой сигнал 
обратной связи и уменьшит сигнал обратной связи с якоря и тем самым скорость. 
 
(Такая подстройка полезна, если неизвестно точное значение параметра калибровки 18)RATED ARM VOLTS и его 
нужно определить при работе при запуске с параметром больше, чем ожидается. После определения 
правильного уровня обратной связи с помощью этой подстройки (для контроля фактических уровней обратной 
связи можно использовать меню DIAGNOSTICS), его можно ввести в параметр 18)RATED ARM VOLTS. После 
этого подстройку можно вернуть в 1.000). 
 

6.1.14  КАЛИБРОВКА / Подстройка аналогового тахогенератора PIN 17 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот множитель подстройки можно применить при работе привода. Множитель всегда больше 1 и поэтому может 
только увеличить обратную связь. Система с замкнутым контуром тогда получит слишком большой сигнал 
обратной связи и уменьшит сигнал обратной связи с тахогенератора и тем самым скорость. (Такая подстройка 
полезна, если неизвестно точное значение параметра калибровки 8)MAX TACHO VOLTS и его нужно определить 
при работе при запуске с параметром больше, чем ожидается. После определения правильного уровня обратной 
связи с помощью этой подстройки (для контроля фактических уровней обратной связи можно использовать меню 
DIAGNOSTICS), его можно ввести в параметр 8)MAX TACHO VOLTS и после этого подстройку можно вернуть в 
1.000). 
 

6.1.15  КАЛИБРОВКА / Номинальное напряжение якоря PIN 18 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Этот параметр не должен превышать макс. номинальное напряжение якоря, указанное на 
заводской табличке двигателя. 
Напряжение на якоре примерно пропорционально скорости двигателя. 
Пример. Двигатель с номиналами 400 В, 2000 об/мин должен работать в установке с макс. скоростью 1000 
об/мин. 

CALIBRATION                3 
18)RATED ARM VOLTS 

18)RATED ARM VOLTS 
              460.0 V DC 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RATED ARM VOLTS  0.0 до 1000.0 В  460.0 В пост. тока 18 

Задает нужное макс. напряжение на 
якоре при скорости 100%- 

R R

 

CALIBRATION                3 
17)ANALOG TACHO TRIM 

17)ANALOG TACHO TRIM 
               1.0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
ANALOG TACHO TRIM 1.0000 до 1.1000 1.0000 17 

Задает положительный множитель 
подстройки для обратной связи с 
аналогового тахогенератора. 

RR

   

CALIBRATION                3 
16)ARM VOLTS TRIM 

16)ARM VOLTS TRIM 
               1.0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
ARM VOLTS TRIM    1.0000 до 1.1000   1.0000 16 

Задает положительный множитель 
подстройки для обратной связи по 
напряжению якоря. 

RR
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Поэтому 200 В будут номинальным напряжением якоря для 1000 об/мин. Это соответствует скорости 100%. 
Примечание. При низких скоростях надо не забывать о выделении тепла в двигателе при полном моменте. При 
необходимости используйте принудительное охлаждение двигателя. 
Если требуемые максимальные обороты выше базовых номинальных оборотов, то нужно выполнить ослабление 
поля в меню CHANGE PARAMETERS / FIELD CONTROL (Изменение параметров / Управление полем). Однако 
вы должны проверить, что двигатель и нагрузка допускают работу с оборотами выше базовых. 
Несоблюдение этого требования может привести к механической поломке с катастрофическими 
последствиями. 
В этом режиме номинальное напряжение якоря обычно настраивается на значение с шильды для полного 
использования номиналов двигателя. 
Дальнейшее увеличение скорости создается ослаблением поля и поэтому напряжение якоря остается 
ограниченным макс. номинальным значением. Эта величина в меню ослабления поля называется напряжением  
якоря при ослаблении поля (spillover voltage). 
 

6.1.16  КАЛИБРОВКА / Номинальное перем. напряжение EL1/2/3 PIN 19 БЫСТРЫЙ ПУСК 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Обратите внимание, что можно контролировать фактическую величину переменного напряжения. Смотрите 
раздел 7.7 "ДИАНОСТИКА / Монитор эфф. напряжения EL1/2/3" PIN 169. 
Сигнализация SUPPLY PHASE LOSS (Потеря фазы питания) использует этот параметр для определения порога 
аварийного сообщения. Порог обнаружения потери настраивается примерно на 75% от введенного здесь 
напряжения. За счет ввода напряжения больше или меньше номинального можно настроить систему на более 
высокий или низкий порог обнаружения. 
Пример. 
Если 19)EL1/2/3 RATED AC настроен на 415 В, то аварийное сообщение будет подано при уровне 311 В на 
EL1/2/3 (75% от 415 = 311) 
 
Если 19)EL1/2/3 RATED AC настроен на 500 В, то аварийное сообщение будет подано при уровне 375 В на 
EL1/2/3 (75% от 500 = 375) 
Смотрите раздел 8.1.11.11 "СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря фазы питания" и  
раздел 3.6 "Отключение по потере питания". 
 

6.1.17  КАЛИБРОВКА / Выбор двигателя 1 или 2 PIN 20 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Все изменяемые параметры в меню CHANGE PARAMETERS могут иметь 2 значения настройки. 
(MOTOR 1 и MOTOR 2 – для двигателя 1 или 2). Это окно выбирает активный набор. Активный набор всегда тот, 
который выводится в меню CHANGE PARAMETERS (Изменение параметров). Пассивный набор можно 
просматривать и изменять в меню конфигурирования. 
Смотрите раздел 13.13.1 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА  / НАБОР ПАССИВНОГО ДВИГАТЕЛЯ". 
 
Смотрите раздел 11.1 "ФУНКЦИИ ДИСПЛЕЯ / Разрешение сокращенного меню". Набор параметров пассивного 
двигателя – такой же, как Сокращенное меню. 
 

CALIBRATION                3 
19)EL1/2/3 RATED AC 

19)EL1/2/3 RATED AC 
             415.0  VOLTS 

Введите напряжение 3-фазного 
питания, подключенного к клеммам 
EL1/2/3. 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 

EL1/2/3 RATED AC 0 до 1000.0 В 415.0 В 19 

R R

 

CALIBRATION         3 
20)MOTOR 1,2 SELECT 

20)MOTOR 1,2 SELECT 
             MOTOR 1 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MOTOR 1, 2 SELECT MOTOR 1 или MOTOR 2 MOTOR 1 20 

Выбирает сокращенное меню двига-
теля 1 или 2 в качестве активного. 

R R
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Конечно, этот PIN можно сконфигурировать на настройку цифровым входом для внешнего выбора набора. Его 
также можно использовать как диагностический для просмотра, какой набор активен, и при желании его можно 
подключить к цифровому выходу. 
 
Правила работы. 
1) Калибровочные параметры двигателя 1 и 2 НЕ перезаписываются при восстановлении заводских настроек по 
умолчанию. 
2) Параметр  MOTOR 1, 2 SELECT  НЕ перезаписывается при восстановлении заводских настроек по 
умолчанию. 
 
Это означает, что перезапуск PL/X в состоянии по умолчанию (4-кнопочный сброс) не влияет на преобладающие 
параметры калибровки: 
PIN 2 – 20, 100)FIELD VOLTS OP % и 680)Iarm BURDEN OHMS и в активном, и в пассивном наборах. 
Все другие параметры восстанавливаются в заводские настройки по умолчанию. 
 
Смотрите раздел 5.1.3 "Восстановление параметров электропривода в значения по умолчанию". 
Смотрите раздел 4.5.4."Параметры по умолчанию пассивного двигателя / Использование меню пассивного 
двигателя для проверки небольших двигателей". 
Смотрите раздел 13.13.2 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Страница настроек" PIN 677. 
 
Имеется класс параметров, которые защищены от изменения с кнопочного пульта при работе двигателя. Они 
указаны в таблицах номеров PIN в конце руководства буквой S (Остановить привод для настройки) в столбце 
‘Свойства’. Смотрите раздел 15 "Таблицы номеров PIN". 
 
Если параметр 20)MOTOR 1,2 SELECT изменен во время работы, то тогда все параметры класса ‘S’ в НАБОР 
НАСТРОЕК ПРИВОДА / НАБОР ПАССИВНОГО ДВИГАТЕЛЯ, которые отличаются от аналогичных в активном 
наборе, не станут активными вплоть до следующей последовательности останова. 
Такая функция обеспечивает дополнительный уровень защиты, но все равно разрешает динамически изменять  
большинство важных параметров во время работы с цифрового входа. 
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6.2  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Диапазон номеров PIN от 21 до 35. 
 
Для каждого режима останова можно настроить свое 
время рампы замедления. Смотрите раздел 6.5.2 "РАМПА 
РЕЖИМА ОСТАНОВА / Время рампы останова" PIN 56. 
Для режима толчков настраиваются свои времена рамп 
ускорения/замедления. Смотрите раздел 6.3.6 
"МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Рампа 
толчков/подмотки" PIN 43. 
Сводка имеющихся функций. 
 
Этот блок настраивает темп ускорения и замедления 
двигателя независимо от поступающего задания. Имеется 
4 независимых времени рамп ускорения/замедления 
вперед/назад, и выход, указывающий на активный режим 
рампы.  Выход можно удерживать или предустановить на 
любое значение командами предустановки из разных 
источников для большого набора задач. Для плавного 
управления можно задать классический S-профиль рампы. 
Смотрите раздел 6.2.13 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / S-
профиль рампы %" PIN 32. 
 
Смотрите раздел 6.3 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / 
МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ" и раздел 6.5 
"ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПА РЕЖИМА 
ОСТАНОВА". Они имеют собственные времена рамп, 
которые отличаются от рамп режима работы. 
Поступающее задание может иметь минимальную 
скорость в любом направлении. Функция предустановки 
рампы кратковременно переходит в толчковый режим. 
 
Обратите внимание, что РАМПУ РЕЖИМА РАБОТЫ можно 
запрограммировать, чтобы она была активной только при 
блоке в режиме останова. Смотрите раздел 6.2.1 "РАМПЫ 
РЕЖИМА РАБОТЫ / Блок-схема, включая толчковое 
вращение". Эта функция полезна в каскадных системах. 
 
 

RUN MODE RAMPS        3 
34)RAMPING THRESHOLD 

RUN MODE RAMPS       3 
33)RAMP HOLD               4 

RUN MODE RAMPS        3 
35)RAMPING FLAG 

RUN MODE RAMPS        3 
21)RAMP OP MONITOR 

RUN MODE RAMPS          
3

RUN MODE RAMPS        3 
23)FORWARD DOWN TIME 

RUN MODE RAMPS       3 
24)REVERSE UP TIME 

RUN MODE RAMPS        3 
25)REVERSE DOWN TIME 

RUN MODE RAMPS        3 
26)RAMP INPUT 

RUN MODE RAMPS        3 
28)REVERSE MIN SPEED 

RUN MODE RAMPS        3 
29)RAMP AUTO PRESET 

RUN MODE RAMPS        3 
30)RAMP EXT PRESET 

RUN MODE RAMPS       3 
31)RAMP PRESET VALUE 

RUN MODE RAMPS        3 
32)RAMP S-PROFILE % 

RUN MODE RAMPS        3 
27)FORWARD MIN SPEED 

R

R

R

R

R

R

CHANGE PARAMETERS    2 
RUN MODE RAMPS        3 R
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6.2.1  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Блок-схема, включая толчковое вращение 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Режим АВТОСБРОС РАМПЫ ВНЕШН. ПРЕДУСТАНОВ 

РАМПЫ 
Действие РАМПЫ РЕЖИМА 
РАБОТЫ 

Действие РАМПЫ РЕЖИМА ТОЛЧКОВ 

1 ЗАПРЕЩЕНО ЗАПРЕЩЕНО Удерживается на 0 при 
останове. 
Старт с 0. 

Удерживается на 0 при останове. 
Старт с 0. 

2 ЗАПРЕЩЕНО РАЗРЕШЕНО Постоянно удерживается в 
значении предустановки. 

Удерживается в значении 
предустановки, если остановлен. 
Старт со значения предустановки. 

3 РАЗРЕШЕНО ЗАПРЕЩЕНО Рампа продолжает повторять 
входное задание и при 
перегрузке. 
Старт со значения 
предустановки. 

Рампа продолжает повторять входное 
задание и при перегрузке. 
Старт со значения предустановки. 

4 РАЗРЕШЕНО РАЗРЕШЕНО Постоянно удерживается в 
значении предустановки. 

Удерживается в значении 
предустановки, если остановлен. 
Старт со значения предустановки. 

 
Режим 1 обеспечивает сброс выхода рампы в 0,00% во всех режимах останова. 
В режимах 2/3/4 выход рампы активен во всех режимах останова, что полезно в каскадных системах. Действие 
пуска мгновенно предустанавливает рампы (значение по умолчанию 0,00%) 

        PIN 27 
 
           Мин. 
скорость вперед 

      PIN 28 
        
         Мин. 
скорость назад 

Рампа режима работы и 
медленное толчковое 
вращение 

      PIN 37 
        
        Скорость 
толчков 1 

      PIN 38 
  

           Скорость 
толчков 2 

  Ход/ 
     подмотка 
 
     Вход 
толчков

  Скорость  
     толчков 1 
  
    Скорость 
толчков 2 

      PIN 39 
  
         Скорость 
подмотки 1 

      PIN 40 
  
         Скорость 
подмотки 2 

  Скорость 
      подмотки 1 
 
      Скорость 
подмотки 2 

 Подмотка откл 
 
 
   Подмотка вкл 

    
 
 
   Заправка  

 

 
 
   Ускор. 
вперед 
  PIN 
   22 

 
 
 Замедл. 
вперед 
  PIN 
  23 

 
 
  Ускор. 
назад 
  PIN 
  24 

 
 
 Замедл. 
назад 
  PIN 
  25 

 
 
S-проф. 
рампы 
  PIN 
  32 

 
 
Удерж. 
рампы 
  PIN 
  33 

Рампа режима 
работы  
Переход к 
(GO TO) 

Выход монит. 
рампы режима 
работы 
PIN 21 

PIN 31 
Строб значения 
предус. рампы 

PIN 35 
        
Выход флага 
рампы 

PIN 34 
Порог флага 
режима 
рампы 

      PIN 41 
  
         Скорость 
заправки 

Рабочие функции Выбор режима 
толчков  Т19 

ПУСК T33 
 Уровень входа 

ТОЛЧКИ T32 
Уровень входа 

Полное значение входа 
рампы 

Заданное время рампы Статус 
контактора 

Остановлен Низкий Низкий Низкий Задание Время рампы останова Откл 
Остановлен Высокий Низкий Низкий Задание Время рампы останова Откл 
Работа Низкий Высокий Низкий Задание Рампа режима работы        Вкл 
Подмотка слабины 1 Низкий Высокий Высокий Зад + подмот1 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Подмотка слабины 2 Высокий Высокий Высокий Зад + подмот2 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Скорость толчков 1 Низкий Низкий Высокий Скорость толчков 1 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Скорость толчков 2 Высокий Низкий Высокий Скорость толчков 2 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Заправка материала Высокий Высокий Низкий Скорость заправки 

материала 
Рампа режима работы        Вкл 

 

 

Предуст. 
рампы 
Ввод 
значения 

T 32   Толчки 

T 33 ПУСК 

T19 Выбор 
режима толчков 
по умолчанию 
        PIN 42 

PIN 29 
Авто 
предустанов 
рампы 

Stop Ramp 
Время рампы 
останова (также при 
управлении 
скоростью) 
PIN 65 

T4 Вход рампы 
по умолчанию 
PIN 26 

PIN 30 Внешняя предуст. рампы 
Постоянное действие в режиме 
работы, кратковременное действие в 
режиме толчков 

Импульс 
сброса 
системы 
PIN 720 

Вперед                   мин 
 
                    +0.5% 
                      -0.5% 
 
                 Назад мин 

PIN 43 
Рампа 
толчков/подмотки 
PIN 689 
Флаг В толчках 
PIN 714 
Флаг В 
подмотке
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Примечание. Параметр 30)RAMP EXT PRESET имеет постоянное действие в РАМПЕ РЕЖИМА РАБОТЫ и, если 
уровень уже высокий, имеет кратковременное действие при выполнении запроса ТОЛЧКОВОГО ВРАЩЕНИЯ. 
Вход 29)RAMP AUTO PRESET объединен по ЛОГИЧЕСКОМУ И с импульсом 720)SYSTEM RESET, который 
подается одновременно с освобождением контура тока. 
 

6.2.2  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Монитор выхода рампы PIN 21 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это окно контроля позволяет перейти к ветви меню 6.2.16 РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Флаг выполнения рампы 
PIN 35. 
Обратите внимание, что РАМПА РЕЖИМА РАБОТЫ может быть активна, когда блок в режиме останова. 
(Смотрите раздел 6.2.1 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Блок-схема, включая толчковое вращение). 
 

6.2.3  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Время ускорения вперед PIN 22 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.2.4  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Время замедления вперед PIN 23 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.2.5  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Время ускорения назад PIN 24 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

RUN MODE RAMPS        3 
22)FORWARD UP TIME 

22)FORWARD UP TIME 
            10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
FORWARD UP TIME 0.1 до 600.0 секунд  10.0 сек. 22 

Настраивает время рампы для разгона 
0-100% для задания вперед +ve. 

R R

 

RUN MODE RAMPS         3 
23)FORWARD DOWN TIME 

23)FORWARD DOWN TIME 
            10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
FORWARD DOWN TIME  0.1 до 600.0 секунд 10.0 сек. 23 

Настраивает время рампы для замед-
ления 100-0% для задания вперед +ve. 

RR

 

RUN MODE RAMPS        3 
21)RAMP OP MONITOR 

21)RAMP OP MONITOR 
                  0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 

RAMP OP MONITOR +/-100.00% 21 

Позволяет отслеживать уровень выхода блока 
рампы.  

RR

 

RUN MODE RAMPS        3 
24)REVERSE UP TIME 

24)REVERSE UP TIME 
            10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
REVERSE UP TIME 0.1 до 600.0 секунд 10.0 сек. 24 

Настраивает время рампы для разгона 
0-100% для задания назад -ve. 

R R
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6.2.6  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Время замедления назад PIN 25 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.2.7  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Вход рампы PIN 26 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Заводская настройка по умолчанию соединяет T4 с PIN 26. Это позволяет внешнему аналоговому заданию 
вводить входное значение рампы, и затем этот параметр работает как монитор входного значения рампы. 
 

6.2.8  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Минимальная скорость вперед PIN 27 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Обратите внимание, что если этот параметр настроен между 0 и +0.5%, то выход рампы повторяет вход с 
нужными темпами рампы через 0, т.е. нет никаких минимальных рабочих скоростей и гистерезиса около нуля. 
 
Также обратите внимание, что есть другой режим работы, когда параметр 27)FORWARD MIN SPEED больше чем 
0.5% И значение параметра 28)REVERSE MIN SPEED между 0 и -0.5%. (Смотрите ниже). В этом случае параметр 
27)FORWARD MIN SPEED действует и выход рампы не может стать отрицательным. Это средство можно 
использовать для предотвращения случайного отрицательного вращения. 
Если параметры 27)FORWARD MIN SPEED и 28)REVERSE MIN SPEED за пределами диапазона +/-0.5%, то будут 
активны обе минимальные скорости и гистерезис 0.5% около нуля. 
 

6.2.9  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Минимальная скорость назад PIN 28 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

RUN MODE RAMPS       3 
26)RAMP INPUT 

26)RAMP INPUT 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMP INPUT       +/-105.00%      0.00% 26 

Задает входное значение рампы 
режима работы.  

RUN MODE RAMPS        3 
27)FORWARD MIN SPEED 

27)FORWARD MIN SPEED 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
FWD MIN SPEED 0.00 до +105.00% 0.00% 27 

Поддерживает выход рампы вперед 
+ve на минимальном уровне.  

RUN MODE RAMPS        3 
28)REVERSE MIN SPEED 

28)REVERSE MIN SPEED 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
REV MIN SPEED 0 до -105.00% 0.00% 28 

Поддерживает выход рампы назад +ve 
на минимальном уровне.  

RUN MODE RAMPS        3 
25)REVERSE DOWN TIME 

25)REVERSE DOWN TIME 
             10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
REVERSE DOWN 
TIME

0.1 до 600.0 секунд 10.0 сек. 25 
Настраивает время рампы для замед-
ления 100-0% для задания назад -ve. 

RR
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Обратите внимание, что если параметр  FORWARD MIN SPEED (см. выше) настроен между 0 и +0.5%, то выход 
рампы повторяет вход с нужными темпами рампы через 0, т.е. нет никаких минимальных рабочих скоростей и 
гистерезиса около нуля. 
 
Также обратите внимание, что есть другой режим работы, когда параметр 28)REVERSE MIN SPEED больше чем -
0.5% И значение параметра 27)FORWARD MIN SPEED больше чем 0.5%. В этом случае параметр 27)FORWARD 
MIN SPEED действует и выход рампы не может стать отрицательным. Это средство можно использовать для 
предотвращения случайного отрицательного вращения. 
 
Если параметры 27)FORWARD MIN SPEED и 28)REVERSE MIN SPEED за пределами диапазона +/-0.5%, то будут 
активны обе минимальные скорости и гистерезис 0.5% около нуля. 
 

6.2.10  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Авто предустановка рампы PIN 29 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
СБРОС СИСТЕМЫ создает логический импульс  (5 мсек) при каждом включении ГЛАВНОГО КОНТАКТОРА. 
(Смотрите раздел 6.2.1 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Блок-схема, включая толчковое вращение"). 
 

6.2.11  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Внешняя предустановка рампы PIN 30 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Высокий логический уровень разрешает предустановку. Он также объединяется по ЛОГИЧЕСКОМУ ИЛИ с 
29)RAMP AUTO PRESET, если этот параметр разрешен (смотрите раздел 6.2.1 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / 
Блок-схема, включая толчковое вращение"). 
 

6.2.12  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Значение предустановки рампы PIN 31 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

RUN MODE RAMPS        3 
29)RAMP AUTO PRESET 

29)RAMP AUTO PRESET 
              ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMP AUTO PRESET ENABLED или DISABLED ENABLED 29 

При разрешении система сбрасыва-
ется и предустанавливает рампу.  

RUN MODE RAMPS       3 
30)RAMP EXT PRESET 

30)RAMP EXT PRESET 
               DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMP EXT PRESET ENABLED или DISABLED DISABLED 30 

Если разрешен, то рампа удержива-
ется в режиме предустановки. 

 

RUN MODE RAMPS       3 
31)RAMP PRESET VALUE 

31)RAMP PRESET VALUE 
                0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMP PRESET VALUE         +/-300.00%      0.00% 31 

Если рампа в режиме предустановки, 
то она идет в это значение.  
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6.2.13  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / S-профиль рампы % PIN 32 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Значение 0.00% создает линейную рампу. При увеличении значения  % S-профиля  время рампы 
увеличивается. Это происходит из-за того, что скорость изменения в линейной части не меняется. 
 

6.2.14  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Разрешение удержания рампы PIN 33 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Обратите внимание, что функция 30)RAMP EXT PRESET имеет приоритет над функцией 33)RAMP HOLD. 
 

6.2.15  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Порог работы рампы PIN 34 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Пока выход рампы не находится в пределах этого % допуска от целевого значения, параметр 35)RAMPING FLAG 
имеет высокое значение. Это также справедливо, если рампа удерживается в значении, которое отличается от 
входа более, чем на этот порог. Смотрите раздел 6.2.16 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Флаг работы рампы"  
PIN 35. 
 

6.2.16  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Флаг работы рампы PIN 35 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

RUN MODE RAMPS        3 
33)RAMP HOLD 

33)RAMP HOLD 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMP HOLD ENABLED или DISABLED DISABLED  33 

Если разрешен (ENABLED), то рампа 
удерживается в текущем значении.  

RUN MODE RAMPS        3 
32)RAMP S-PROFILE % 

32)RAMP S-PROFILE % 
                2.50% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMP S-PROFILE % 0.00 до 100.00% 2.50%  32 

Это значение настраивает % для S-
участка рампы с каждого конца рампы.  

RUN MODE RAMPS        3 
35)RAMPING FLAG 

35)RAMPING FLAG 
               LOW 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
RAMPING FLAG HIGH или LOW 35 

Позволяет отслеживать статус флага работы рампы.  
(Высокий уровень = Рампа работает). 

RR

 

RUN MODE RAMPS       3 
34)RAMPING THRESHOLD 

34)RAMPING THRESHOLD 
                2.50% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMPING THRESHOLD 0.00 до 100.00% 2.50 % 34 

.Задает рабочий порог для выхода 
35)RAMPING FLAG. 
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Флаг работы рампы можно использовать для изменения работы интегратора контура скорости при работе рампы. 
Смотрите раздел  6.7.7.5 "АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / % интеграла во время рампы" PIN 78. 
Примечание. Параметр 78)INT % DURING RAMP не сбрасывает интегратор, он просто изменяет % вклада 
интегратора. 
 
Для очень точного управления в конечных точках рампы, например, останова, полезно выполнять СБРОС 
интегратора контура скорости во время работы рампы. Если удерживать его в состоянии сброса во время работы 
рампы, то никакое ненужное значение с интегратора не будет мешать контуру в конце рампы. 
Такую функцию Сброс можно осуществить, соединив перемычку от параметра 35)RAMPING FLAG к параметру 
73)SPEED INT RESET. 
Смотрите раздел 13.2.4 "Соединения перемычкой". 
 
Это окно контроля позволяет перейти к ветви меню 6.2.2 РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Монитор выхода рампы 
PIN 21. 
 
Цифровой выход DOP2 на клемме 23 по умолчанию соединен с 35)RAMPING FLAG. 
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6.3  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ 
 
Номера PIN "МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ" занимают диапазон от 37 до 43. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это меню позволяет регулировать параметры для 
толчкового режима, подмотки слабины и заправки 
материала. 
 
Смотрите раздел 6.3.5 "МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ 
ВРАЩЕНИЕ / Выбор режима толчков" PIN 42. Там 
показана таблица со всеми 8 доступными режимами 
работы. 
 
Есть два скрытых PIN, которые создают следующие 
выходные флаги  
 
689)IN JOG FLAG. 
Этот флаг имеет высокий уровень в толчковом режиме, 
он принимает низкий уровень после возврата рампы к 
предпочтительному уровню работы.  
 
714)IN SLACK FLAG. 
Этот флаг имеет высокий уровень в процессе подмотки 
слабины, он принимает низкий уровень после возврата 
рампы к предпочтительному уровню работы.  
 
Этот флаг полезен для работы с намотчиками для 
управления разрешением натяжения. Смотрите 
Руководство по дополнительным функциям. 
 
 

JOG CRAWL SLACK      3 
43)JOG/SLACK RAMP 

JOG CRAWL SLACK      3 
37)JOG SPEED 1 

JOG CRAWL SLACK      3 
42)JOG MODE SELECT 

JOG CRAWL SLACK      3 
38)JOG SPEED 2 

JOG CRAWL SLACK      3 
39)SLACK SPEED 1 

JOG CRAWL SLACK      3 
40)SLACK SPEED 2 

JOG CRAWL SLACK      3 
41)CRAWL SPEED 

CHANGE PARAMETERS     2 
JOG CRAWL SLACK      3 R

R

R

R

R

R

R

R
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6.3.1  МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Блок-схема, включая рампы режима 
работы 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Режим Авто предустанов 
рампы 

Внешний предустанов 
рампы 

Действие РАМПЫ РЕЖИМА 
РАБОТЫ 

Действие РАМПЫ РЕЖИМА ТОЛЧКОВ 

1 ЗАПРЕЩЕНО ЗАПРЕЩЕНО Удерживается на 0 при 
останове. 
Стартует с 0. 

Удерживается на 0 при останове. 
Стартует с 0. 

2 ЗАПРЕЩЕНО РАЗРЕШЕНО Постоянно удерживается в 
значении предустановки. 

Удерживается в значении 
предустановки при останове. 
Стартует со значения предустановки. 

3 РАЗРЕШЕНО ЗАПРЕЩЕНО Рампа продолжает повторять 
входное задание и при 
перегрузке. 
Стартует со значения 
предустановки. 

Рампа продолжает повторять входное 
задание и при перегрузке. 
Стартует со значения предустановки. 

4 РАЗРЕШЕНО РАЗРЕШЕНО Постоянно удерживается в 
значении предустановки. 

Удерживается в значении 
предустановки, если остановлен. 
Стартует со значения предустановки. 

 

        PIN 27 
 
           Мин. 
скорость вперед 

      PIN 28 
        
         Мин. 
скорость назад 

Рампа режима работы и 
медленное толчковое 
вращение 

      PIN 37 
        
        Скорость 
толчков 1 

      PIN 38 
  

           Скорость 
толчков 2 

  Ход/ 
     подмотка 
 
     Вход 
толчков

  Скорость  
     толчков 1 
  
    Скорость 
толчков 2 

      PIN 39 
  
         Скорость 
подмотки 1 

      PIN 40 
  
         Скорость 
подмотки 2 

  Скорость 
      подмотки 1 
 
      Скорость 
подмотки 2 

 Подмотка откл 
 
 
   Подмотка вкл 

    
 
 
   Заправка 

 

 
 
   Ускор. 
вперед 
  PIN 
   22 

 
 
 Замедл. 
вперед 
  PIN 
  23 

 
 
  Ускор. 
назад 
  PIN 
  24 

 
 
 Замедл. 
назад 
  PIN 
  25 

 
 
S-проф. 
рампы 
  PIN 
  32 

 
 
Удерж. 
рампы 
  PIN 
  33 

Рампа режима 
работы  
Переход к 
(GO TO) 

Выход монит. 
рампы режима 
работы 
PIN 21 

PIN 31 
Строб значения 
предус. рампы 

PIN 35 
        
Выход флага 
рампы 

PIN 34 
Порог флага 
режима 
рампы 

      PIN 41 
  
         Скорость 
заправки 

Рабочие функции Выбор режима 
толчков  Т19 

ПУСК T33 
 Уровень входа 

ТОЛЧКИ T32 
Уровень входа 

Полное значение входа 
рампы 

Заданное время рампы Статус 
контактора 

Остановлен Низкий Низкий Низкий Задание Время рампы останова Откл 
Остановлен Высокий Низкий Низкий Задание Время рампы останова Откл 
Работа Низкий Высокий Низкий Задание Рампа режима работы        Вкл 
Подмотка слабины 1 Низкий Высокий Высокий Зад + подмот1 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Подмотка слабины 2 Высокий Высокий Высокий Зад + подмот2 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Скорость толчков 1 Низкий Низкий Высокий Скорость толчков 1 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Скорость толчков 2 Высокий Низкий Высокий Скорость толчков 2 Рампа толчков/подмотки        Вкл 
Заправка материала Высокий Высокий Низкий Скорость заправки 

материала 
Рампа режима работы        Вкл 

 

 

Предуст. 
рампы 
Ввод 
значения 

T 32   Толчки 

T 33 ПУСК 

T19 Выбор 
режима толчков 
по умолчанию 
        PIN 42 

PIN 29 
Авто 
предустанов 
рампы 

Stop Ramp 
Время рампы 
останова (также при 
управлении 
скоростью) 
PIN 65 

T4 Вход рампы 
по умолчанию 
PIN 26 

PIN 30 Внешняя предуст. рампы 
Постоянное действие в режиме 
работы, кратковременное действие в 
режиме толчков 

Импульс 
сброса 
системы 
PIN 720 

Вперед                   мин 
 
                    +0.5% 
                      -0.5% 
 
                 Назад мин 

PIN 43 
Рампа 
толчков/подмотки 
PIN 689 
Флаг В толчках 
PIN 714 
Флаг В 
подмотке 
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Режим 1 обеспечивает сброс выхода рампы в 0,00% во всех режимах останова. 
В режимах 2/3/4 выход рампы активен во всех режимах останова, что полезно в каскадных системах. Действие 
пуска мгновенно предустанавливает рампы (значение по умолчанию 0,00%) 
Примечание. Параметр 30)RAMP EXT PRESET имеет постоянное действие в РАМПЕ РЕЖИМА РАБОТЫ и, если 
уровень уже высокий, имеет кратковременное действие при выполнении запроса ТОЛЧКОВ. Вход 29)RAMP AUTO 
PRESET объединен по ЛОГИЧЕСКОМУ И с импульсом 720)SYSTEM RESET, который подается одновременно с 
освобождением контура тока. 
 

6.3.2  МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Скорость толчковго вращения 1 / 2  
PIN 37 / 38 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.3.3  МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Скорость подмотки 1 / 2 PIN 39 / 40 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

JOG CRAWL SLACK      3 
37)JOG SPEED 1 

37)JOG SPEED 1 
              5.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
JOG SPEED 1        +/-100.00%     5.00% 37 

Задает значение скорости толчков 1. 
Обычно используется для толчков 
вперед. 

R R

JOG CRAWL SLACK      3 
38)JOG SPEED 2 

38)JOG SPEED 2 
             -5.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
JOG SPEED 2        +/-100.00%    -5.00% 38 

Задает значение скорости толчков 2.
Обычно используется для толчков 
назад. 

RR

 

 

JOG CRAWL SLACK      3 
40)SLACK SPEED 2 

40)SLACK SPEED 2 
             -5.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SLACK SPEED 2          +/-100.00%    -5.00% 40 

Задает значение скорости подмотки 2. 
Обычно используется для подмотки 
назад. 

RR

JOG CRAWL SLACK      3 
39)SLACK SPEED 1 

39)SLACK SPEED 1 
              5.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SLACK SPEED 1          +/-100.00%     5.00% 39 

Задает значение скорости подмотки 1. 
Обычно используется для подмотки 
вперед. 

RR
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6.3.4  МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Скорость заправки материала PIN 41 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.3.5  МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Выбор режима толчков PIN 42 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Заводской настройкой по умолчанию параметра  JOG MODE SELECT (Выбор режима толчков) является внешнее 
соединение с T19. 
 

Рабочие 
функции 

ВЫБОР РЕЖИМА 
ТОЛЧКОВ  
T19      Уровень 
входа 

ПУСК T33  
Уровень 
входа 

ТОЛЧКИ 
T32 
Уровень 
входа 

Полное 
значение входа 
рампы 

Поданное время 
рампы 

Статус 
контактора 

Остановлен Низкий Низкий Низкий Задание Рампа останова ОТКЛ 
Остановлен Высокий Низкий Низкий Задание Рампа останова ОТКЛ 
Работа Низкий Высокий Низкий Задание Рампа режима 

работы 
ВКЛ 

Подмотка 
слабины 1 

Низкий Высокий Высокий Задание + 
подмотка 1 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Подмотка 
слабины 2 

Высокий Высокий Высокий Задание + 
подмотка 2 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Скорость 
толчков 1 

Низкий Низкий Высокий Скорость 
толчков 1 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Скорость 
толчков 2 

Высокий Низкий Высокий Скорость 
толчков 2 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Заправка 
материала 

Высокий Высокий Низкий Скорость 
заправки 
материала 

Рампа режима 
работы 

ВКЛ 

 

6.3.6  МЕДЛЕННОЕ ТОЛЧКОВОЕ ВРАЩЕНИЕ / Рампа толчков/подмотки PIN 43 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Это время рампы одинаково для ускорения/замедления и для вперед/назад. Это время, нужное для 
достижения скорости 100%. 

JOG CRAWL SLACK     3 
43)JOG/SLACK RAMP 

43)JOG/SLACK RAMP 
              1.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
JOG/SLACK RAMP  0.1 до 600 секунд 1.00 сек. 43 

В режиме толчков/подмотки использу-
ется это время рампы, которое имеет 
приоритет над всеми другими. 

RR

 

JOG CRAWL SLACK      3 
42)JOG MODE SELECT 

42)JOG MODE SELECT 
                 LOW 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
JOG MODE SELECT LOW или HIGH LOW  42 

Комбинирует со входами Толчки/Пуск 
для режима медленного толчкового 
вращения. 

RR

 

JOG CRAWL SLACK      3 
41)CRAWL SPEED 

41)CRAWL SPEED 
              10.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
CRAWL SPEED           +/-100.00%     10.00% 41 

Задает значение скорости заправки 
материала. 

RR
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6.4  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА 
 
 
 
 
Диапазон номеров PIN от 45 до 54. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это меню позволяет управлять параметрами для 
функции моторизованного потенциометра (МП или 
MP). Это функции клемм по умолчанию для клемм T7, 
T8, T9. 
 
Моторизованный потенциометр – это еще одно 
средство рампы дополнительно к обычным заданиям 
рамп. 
 
Его также можно использовать для плавного 
изменения по рампе параметра, отличного от задания 
скорости, для этого надо переконфигурировать 
подключение его выхода. 

MOTORISED POT 
RAMPS 3
CHANGE PARAMETERS     2 
MOTORISED POT RAMP    3 

MOTORISED POT RAMP 3 
54)MP MEMORY BOOT-UP 

MOTORISED POT RAMP   3 
45)MP OP MONITOR 

MOTORISED POT RAMP   3 
49)MP DOWN COMMAND 

MOTORISED POT RAMP   3 
46)MP UP TIME 

MOTORISED POT RAMP   3 
47)MP DOWN TIME 

MOTORISED POT RAMP   3 
48)MP UP COMMAND 

MOTORISED POT RAMP   3 
51)MP MIN CLAMP 

MOTORISED POT RAMP   3 
50)MP MAX CLAMP 

MOTORISED POT RAMP   3 
52)MP PRESET 

MOTORISED POT RAMP   3 
53)MP PRESET VALUE 
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6.4.1  РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА / Блок-схема 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.4.2  РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА /  Монитор выхода МП PIN 45 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
По умолчанию подключен к сумматору задания скорости. См. раздел 6.6.2 "СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / 
Внутреннее задание скорости к 1 PIN 62". 

РАМПА 
МОТОПОТЕН
ЦИОМЕТРА

 
 
    Время 
вверх 
  PIN 
  46 

PIN   50 
 
 
PIN   51 

       PIN 49 
          Команда 
Вниз по 
умолчанию T9 Макс. предел 

    PIN 50 

 
 
Загрузка 
памяти 
1) 
Предустановк
а (запрещено) 
2) 
Сохранение 
(разрешено) 
 PIN 54 

Выход 
мотопотенци
ометра 
 PIN 45 

       PIN 48 
          Команда 
Вверх по 
умолчанию T8  

Мин. предел 
  PIN 51 

  +300% 

  -300% 

Мотопотенци
ометр 
ПЕРЕХОД К 

 
 
 Время 
вниз 
  PIN 
  47 

       PIN 52 
        Разрешение 
предустановки 
по умолчанию 
T7

       PIN 53 
         Значение 
предустановки 
 

MOTORISED POT RAMP   3 
45)MP OP MONITOR 

45)MP OP MONITOR 
               0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
MP OP MONITOR            +/-300.00% 45 

Позволяет отслеживать уровень 
выхода моторизован. потенциометра.   
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6.4.3  РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА / Время Вверх/Вниз МП PIN 46 / 47 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.4.4 РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА / Команда Вверх/Вниз  
МП PIN 48 / 49 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Подключения по умолчанию к клемме 8 (Вверх) и к клемме 9 (Вниз). 
Примечание. Нет никакого режима рампы, если одновременно разрешены команды Вверх и Вниз. 
 

6.4.5  РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА / Макс./мин. пределы  
МП PIN 50 / 51 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

MOTORISED POT RAMP   3 
46)MP UP TIME 

46)MP UP TIME 
              10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP UP TIME  0.1 до 600.0 секунд 10.0 сек. 46 

Задает время рампы для вращения на 
100% по часовой стрелке (+ve). 

MOTORISED POT RAMP   3 
47)MP DOWN TIME 

47)MP DOWN TIME 
              10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP DOWN TIME 0.1 до 600.0 секунд 10.0 сек.  47 

Задает время рампы для вращения на 
-100% против часовой стрелки (-ve). 

R R

RR R

 

 

MOTORISED POT RAMP   3 
48)MP UP COMMAND 

48)MP UP COMMAND 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP UP COMMAND ENABLED или DISABLED DISABLED 48 

Разрешает мотопотенциометру 
вращаться к положительному пределу. 

MOTORISED POT RAMP   3 
49)MP DOWN COMMAND 

49)MP DOWN COMMAND 
             DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP DOWN COMMAND ENABLED или DISABLED DISABLED 49 

Разрешает мотопотенциометру 
вращаться к отрицательному пределу. 

R R

RR

 

 

MOTORISED POT RAMP   3 
50)MP MAX CLAMP 

50)MP MAX CLAMP 
             100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP MAX CLAMP       +/-300.00%  100.00% 50 

Задает предел для положительного (по 
час. стрелке) вращения мотопотенциом. 

MOTORISED POT RAMP   3 
51)MP MIN CLAMP 

51)MP MIN CLAMP 
           -100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP MIN CLAMP      +/-300.00%  -100.00% 51 

Задает предел для отрицател. (против 
час. стрелки) вращения мотопотенциом. 
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Примечание. Вращение по часовой стрелке идет к пределу +ve, против часовой стрелки – к пределу –ve. Всегда 
оставляйте некоторый промежуток между пределами, не допускайте их "пересечения". 
 

6.4.6  РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА / Уставка МП PIN 52 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
По умолчанию подключен к клемме 7, UIP7. 
Если нужна мгновенная предустановка в начале работы, то соедините перемычкой  720)SYSTEM RESET к 
376)UIP7 LO VAL OP1). Это приведет к объединению по Логическому ИЛИ импульса сброса системы с клеммой 7. 
Смотрите раздел 13.2.4 "Соединения перемычек". 
 

6.4.7  РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Значение предустановки МП PIN 53 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Параметры 50)MP MAX CLAMP и 51)MP MIN CLAMP корректируют выходное значение, если оно 
выходит за границы этих пределов. 
 

6.4.8  РАМПА МОТОРИЗОВАННОГО ПОТЕНЦИОМЕТРА / Загрузка памяти МП PIN 54 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Моторизованный потенциометр – это прибор, который можно использовать в качестве памяти настройки для 
случая отказа питания. 
Запрещено (DISABLED). Используется для настройки величины выходного напряжения в блоке питания 
управления до значения 53)MP PRESET VALUE. 
Разрешен (ENABLED). Используется для запоминания значения выхода при отказе питания управления и 
устанавливает на выход это значение при включении питания управления. 

MOTORISED POT RAMP   3 
52)MP PRESET 

52)MP PRESET 
             DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP PRESET ENABLED или DISABLED DISABLED 52 

Если разрешен (ENABLED), то выход 
настраивается в значение уставки 
(предуст. значения) МП. 

 

MOTORISED POT RAMP   3 
53)MP PRESET VALUE 

53)MP PRESET VALUE 
              0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP PRESET VALUE        +/-300.00%     0.00% 53 

Выход принимает это значение, если 
MP PRESET имеет высокий уровень.  

MOTORISED POT RAMP   3 
54)MP MEMORY BOOT-UP 

54)MP MEMORY BOOT-UP 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MP MEMORY BOOT-UP ENABLED или DISABLED DISABLED 54 

Выберите значение уставки выхода 
для задачи напряжения управления.  
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6.5  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА 
 
Диапазон номеров PIN от 56 до 60. 
 
Это меню позволяет настроить поведение контактора при выключении. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Смотрите раздел 6.7.1 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / 
Блок-схема". 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.5.1  РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Блок-схема 
 

Рабочие 
функции 

ВЫБОР 
РЕЖИМА 
ТОЛЧКОВ Т19 
Уровень входа 

ПУСК T33 
Уровень 
входа 

ТОЛЧКИ 
T32 
Уровень 
входа 

Полное 
значение входа 
рампы 

Поданное время 
рампы 

Статус 
контактора 

Остановлен Низкий Низкий Низкий Задание Рампа останова ОТКЛ 
Остановлен Высокий Низкий Низкий Задание Рампа останова ОТКЛ 
Работа Низкий Высокий Низкий Задание Рампа режима 

работы 
ВКЛ 

Подмотка 
слабины 1 

Низкий Высокий Высокий Задание. + 
подмотка 1 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Подмотка 
слабины 2 

Высокий Высокий Высокий Задание + 
подмотка 2 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Скорость 
толчков 1 

Низкий Низкий Высокий Скорость 
толчков 1 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Скорость 
толчков 2 

Высокий Низкий Высокий Скорость 
толчков 2 

Рампа 
толчков/подмотки 

ВКЛ 

Ползание Высокий Высокий Низкий Скорость 
заправки 
материала 

Рампа режима 
работы 

ВКЛ 

 

CHANGE PARAMETERS     2 
STOP MODE RAMP        3 

STOP MODE RAMP        3 
60)DROP-OUT DELAY 

STOP MODE RAMP        3 
56)STOP RAMP TIME 

STOP MODE RAMP        3 
57)STOP TIME LIMIT 

STOP MODE RAMP        3 
58)LIVE DELAY MODE 

STOP MODE RAMP        3 
59)DROP-OUT SPEED 

RR

R
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6.5.1.1  Блок-схема управления контактором 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 РЕЖИМ ОСТАНОВА 

   PIN 131
       Обратная 
        связь по 
     скорости 

 
 
Однопол. 

PIN 58
Режим 
работы при 
задержке 

PIN 60 
Задержка 
выключения 

PIN 57
Предел 
времени 
перегрузки 

PIN 59 
        Скорость 
       выключения 

Логика управления 
таймером 
выключения 
контактора 

 
Управление 
контактором 

Разрешить 
логику 
управления 

Внутрен
разреш 

Режим перегрузки 
Время рампы  
На блок 
управления 
скоростью 

Режим 
перегрузки 
Время рампы 
PIN 56 

Полное зад. 
скорости + зад. 
до Рампы 
режима работы 

Блокировка 
Нуля 

  PIN 117 
Уровень скорости 
блокировки нуля 

PIN 123 
        Полное  
        задание 
скорости 

 
 PIN 120 
Флаг нулевой 
скорости 

 
 
 
Rect 

PIN 131 
       Обратная 
с       связь по 
скорости 

 PIN 119 
Флаг нулевого 
зад 

 
 
 
Выпр 

 
 
 
Выпр 

 
 
 
Выпр 

 
 PIN 116 
Разрешение 
пуска нулевого 
зад 

Логика управления 
пуском нулевого 
зад. 

На логику 
управления током 

PIN 118 
Уровень тока 
БН 

PIN 121 Флаг В 
покое На 
управление 
тиристорами 

 PIN 115 
  Покой 
разрешен 

 PIN 122 
 Блокировка 
нулевой 
скорости 

Логика упралвения 
покоем и 
блокировкой 
положения 

ПУСК/ТОЛЧКИ 
 
 
 
 
Аварийные 
сообщения 
сбрасываются 
перепадом 
высокий-низкий 

T 32  ТОЛЧКИ 

T 33 ПУСК 

T 31   РАБОТА 

Высокий = Вкл 
Низкий = Откл 
Ключ 0V 

Реле управления 
контактором имеет 
обмотку 24 В с 
аппаратной задержкой 
выключения 100 мсек. 
Обмотка запитывается 
только при CSTOP в 24 
В И при вкл. ключе 0V 
(Высокий) 

Работа 
привода 
PIN 
167 

ТОЛЧКИ 
по И 
PIN 306 

ПУСК по 
И 
PIN 307 

РАБОТА 
по И 
PIN 305 

ВНУТР. 
РАБОТА 
PIN 308 

T 34 CSTOP 

T 35 +24V 

Низкий сигнал на входе 
RUN устанавливает 
задержку выключения в 0 
Вход задержки выключ. 

Разрешение от 
блокировки нуля 

Высокий для 
синхрониз. питания 

Скрытый  PIN 720 
Импульс сброса 
системы 

Все аварийные 
сообщения 
пассивны при 
Высоком 
PIN 698 

Задержка 
выкл 2 сек. 

Пуск привода 
PIN 
166 

Флаг 
Толчки 
PIN 
689 

Флаг 
Готов 
PIN 
699 

     T 47 
     LAT1 

     T 48 
     LAT2 

     T45 
    CON1 

     T46 
     CON2 

УПРАВЛЕНИЕ КОНТАКТОРОМ 

RAMP РЕЖИМА ОСТАНОВА 

   PIN 131 
     Обратная  
      связь по 
скорости 

 
 
Выпр 

PIN 58 
Режим 
работы при 
задержке 

PIN 60 
Задержка 
выключения 

PIN 57 
Предел 
времени 
останова 

PIN 59 
      Скорость  
       выключения 

Логика управления  
         таймером 
             выключения  
              контактора 

 
Управление 
контактором 

Разрешить 
логику 
управления 

Внутрен-
нее 
разрешени

Время рампы 
режима останова 
На блок 
управления 
скоростью 

Время рампы 
режима останова 
PIN 56 
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Для включения главного контактора должны быть выполнены следующие условия. 
 
1) Нет аварийных сообщений И синхронизация питания исправна. ( 699)READY FLAG ). 
2) CSTOP на уровне 24 В. Примечание. Сигнал на CSTOP должен иметь высокий уровень не менее 50 мсек 
перед подачей высокого уровня на ПУСК. 
3) Высокий уровень Пуск ИЛИ Толчки. 
 
Когда контактор включен, привод будет работать, если на входе RUN высокий уровень И если разрешен, 
выполнена Блокировка нуля. 
 
Контактор выключается примерно через 100 мсек, если 699)READY FLAG принимает низкий уровень ИЛИ CSTOP 
принимает низкий уровень 
 
Если блокировка нуля разрешена и запрошено действие без работы, то тогда контактор включится примерно на 2 
сек., но ток не будет протекать. Контактор выключается, если условие блокировки нулевого задания не будет 
выполнено примерно за 2 секунды. На дисплее будет показано CONTACTOR LOCK OUT (Контактор 
заблокирован). 
 
Контактор выключается примерно через 100 мсек, если Пуск и Толчки оба имеют низкий уровень. В этом случае 
время до выключения контактора зависит от Режима рампы останова при останове из режима работы, или от 
рампы толчков/подмотки при останове из режима толчков. 
 
Обратите внимание, что флаги скрытых PIN 689)IN JOG FLAG, 698)HEALTHY FLAG, 699)READY FLAG, 714)IN 
SLACK FLAG, 720)SYSTEM RESET выдают импульсы. 
 

6.5.1.2  Профиль скорости при останове 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.5.1.3  Выключение контактора 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Если START или JOG принимают высокий уровень за время 60)DROP-OUT DELAY, то контактор остается 
включенным и привод немедленно перезапускается. Таймер 60)DROP-OUT DELAY сбрасывает в нулевое время. 
Это позволяет работать в режиме толчков без включения и выключения контактора. 

Задание скорости 
Пуск принимает 
низкий уровень 

ЗАДАНИЕ СКОРОСТИ 
Время рампы останова 
задано с PIN 56 

Скорость двигателя, если 
задание тока на пределе. 

Скорость двигателя, если 
привод не поддерживает 
рекуперацию, или если на 
CSTOP или RUN появляется 
низкий уровень. 

Скорость двигателя меняется по 
рампе замедления, если задание 
тока не на пределе. 

ОСЬ ВРЕМЕНИ 

Задание скорости 
Пуск принимает 
низкий уровень 

Контактор выключается в это 
время, если он еще не 
выключен 
Например, если двигатель не 
может замедлиться достаточно 
быстро. 

Контактор 
выключается в это 
время, если 
скорость меняется 
по рампе 
замедления 

Предел времени останова PIN 57 

Теперь запускается 
таймер задержки 

Время задержки 
выключения   PIN 60 

Двигатель останавливается по 
выбегу, если режим работы 
при задержке PIN 58 запрещен ЗАДАНИЕ СКОРОСТИ 

Время рампы останова 
задано с PIN 56 

Скорость 
выключения задана с 
PIN 59 

Скорость двигателя 
меняется по рампе 

ОСЬ ВРЕМЕНИ
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Конфигурация силовых клемм PL/X с применением L1/2/3 для силового блока и EL1/2/3 для возбуждения и 
синхронизации очень универсальна. Она позволяет по-разному располагать главный контактор. 
 
1) EL1/2/3 постоянно под напряжением, а контактор на L1/2/3 обеспечивает очень быстрый пуск и возбуждение 
остается включенным (требуется для динамического торможения или для устранения конденсации в холодном 
климате). 
2) Напряжение на EL1/2/3 и L1/2/3 подается с главного контактора, обеспечивает полное электрическое 
разъединение двигателя. 
3) Главный контактор на клеммах якоря для динамического торможения/разъединения двигателя. 
4) L1/2/3 можно использовать при очень низком напряжении. Например, использовать привод как зарядное 
устройство аккумулятора. 
Смотрите раздел 4.3 "Варианты подключения главного контактора". 
 

6.5.1.4  Точный останов 
 
Для очень точного управления в конечных точках рамп,  например, при останове, полезно сбросить интегратор 
контура скорости во время работы по рампе. Если удерживать его в состоянии сброса во время работы рампы, то 
никакое ненужное значение с интегратора не будет мешать контуру в конце рампы. 
Такую функцию Сброс можно осуществить, соединив перемычкой параметр 35)RAMPING FLAG с параметром 
73)SPEED INT RESET. 
Смотрите раздел 13.2.4 "Соединения перемычек". 
Кроме того, обеспечьте отсутствие поступления в контур скорости малых сигналов заданий, отсоединив 
ненужные входы от Сумматора задания скорости и настроив параметр 6.6.7 СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / 
Отношение задания скорости/тока 3 PIN 67 в нуль. 
Может быть также полезно настроить параметр 6.7.7.1 АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Точка нижнего излома PIN 
74 на 0.2%, а параметр 6.7.7.3 АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Пропорц. усиление в нижнем изломе PIN 76 в 
низкое значение (например, 5.00) для снижение влияния шума тахогенератора на точку останова. 
Смотрите также раздел 6.10.8.1 "Работа при низкой скорости". 
 

6.5.2  РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Время рампы останова PIN 56 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Стандартный 4-квадрантный привод может разгонять и тормозить двигатель в направлении вперед и назад. Он 
может быстро выполнить останов, возвращая механическую кинетическую энергию в систему электропитания. 
Для этого он использует двигатель в качестве генератора, а систему питания как нагрузку для переброса туда 
энергии.  
 
Стандартный 2-квадрантный привод может создавать тянущий момент только в направлении вперед и не 
способен на рекуперативное торможение.  
Некоторые модели двухквадрантных приводов  PL 2 имеют специальную функцию рекуперативного торможения. 
Эта функция не только позволяет сэкономить электроэнергию, но также устраняет необходимость установки 
систем тормозных резисторов. 
(Смотрите раздел 3.3.1 "Рекуперативное торможение в моделях PL"). 
 

STOP MODE RAMP           3 
56)STOP RAMP TIME 

56)STOP RAMP TIME 
            10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
STOP RAMP TIME  0.1 до 600.0 сек 10.0 сек. 56 

Задает время рампы замедления 100 - 
0% в режиме штатного останова. 

R R
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6.5.3  РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Предел времени останова PIN 57 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это время запускается низким уровнем на входе пуска. 

 
6.5.4  РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Режим работы при задержке PIN 58 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это параметр используется, если привод должен оставаться разрешенным в период времени, когда работает 
таймер задержки выключения контактора. Например, если внешние силы пытаются проворачивать нагрузку, а это 
нежелательно, или работает процедура окончательного позиционирования вала. См. раздел 6.10.9 
"БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". 
См. также раздел 6.10 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / БЛОКИРОВКИ НУЛЯ", где описаны другие функции нулевой 
скорости. 
 
Изменение этого параметра во время задержки выключения не вступает в силу до следующего выключения 
контактора. 
 

6.5.5  РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Скорость выключения PIN 59 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Если этот параметр настроен на 100%, то таймер задержки выключения запускается по команде 
Стоп без ожидания низкой скорости. Этот уровень симметричный для вращения вперед и назад. 
 

STOP MODE RAMP           3 
57)STOP TIME LIMIT 

57)STOP TIME LIMIT 
              60.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
STOP TIME LIMIT 0.0 до 600.0 сек 60.0 сек. 57 

Задает макс. предел времени до 
выключения контактора в режиме 
останова. 

 

STOP MODE RAMP           3 
58)LIVE DELAY MODE 

58)LIVE DELAY MODE 
             DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
LIVE DELAY MODE ENABLED или DISABLED DISABLED 58 

Разрешение работы привода во время 
задержки выключения.  

STOP MODE RAMP           3 
59)DROP-OUT SPEED 

59)DROP-OUT SPEED 
               2.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
DROP-OUT SPEED  0.00 до 100.00% 2.00% 59 

Задает уровень скорости, при котором 
запускается таймер задержки 
выключения. 

RR
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6.5.6  РАМПА РЕЖИМА ОСТАНОВА / Задержка выключения PIN 60 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Эта функция обычно используется для предотвращения частых выключений контактора в режиме толчков. Она 
добавляет время задержки к функции команды выключения главного контактора. Таймер запускается, когда 
двигатель достигает порога 59)DROPOUT SPEED. Если привод будет перезапущен до выключения контактора, то 
таймер сбрасывается и его можно запускать вновь. 
Если на вход RUN подан низкий уровень в процессе останова, либо при ожидании нулевой скорости, 
либо во время задержки отключения, то контактор отключается сразу же. 
Во время работы таймера работа контуров приводов запрещена, чтобы не допускать малых ненужных вращений 
двигателя. Это можно отменить с помощью параметра 58)LIVE DELAY MODE, если в системе нужно сохранять 
питание при ожидании выключения контактора.  
 
Например, если внешние силы пытаются проворачивать нагрузку, а это нежелательно, или работает процедура 
окончательного позиционирования вала. См. раздел 6.10.9 "БЛОКИРОВКИ НУЛЯ / ОРИЕНТАЦИЯ ШПИНДЕЛЯ". 
См. также раздел 6.10 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / БЛОКИРОВКИ НУЛЯ", где описаны другие функции нулевой 
скорости. 

STOP MODE RAMP           3 
60)DROP-OUT DELAY 

60)DROP-OUT DELAY 
              1.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
DROP-OUT DELAY  0.1 до 600.0 сек 1.0 сек. 60 

Добавляет время задержки к команде 
выключения контактора.  
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6.6  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / СУММАТОР ЗАДАНИЙ СКОРОСТИ 
 
 
Диапазон номеров PIN от 62 до 67. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
На блок-схеме ниже показаны пути сигналов в 
усилителе ошибки контура скорости. Имеются 4 входа 
задания скорости. 
Соединения. (62, 63, 65 можно перепрограммировать) 
Моторизованный потенциометр на 62)INT SPEED REF 1. 
UIP2/T2 на 63)SPEED REF 2 
UIP4/T4 – Рампа режима работы на 65)RAMPED SPD 
REF 4 
UIP3/T3 Внутреннее соединение с 64)SPEED REF3 MON  
 
Параметр 64)SPEED REF 3 MON - это монитор входа 
UIP3 только когда он используется как задание скорости 
при запрещенном байпасе скорости. 
При желании его можно инвертировать и/или 
масштабировать. 
Он быстро опрашивается для улучшения 
быстродействия системы. 
 
См. раздел 6.8.14 "УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение заданию тока обойти контур скорости PIN 97 . 
Примечание. Команда Стоп отменяет и запрещает режим байпаса скорости. Это обеспечивает управляемый 
останов до нулевой скорости при использовании режима байпаса скорости. 
 
Входы суммируются и сумма затем подвергается программируемому ограничению по пределам +ve и –ve. Выход 
после пределов является итоговым заданием скорости, которое доступно для контроля. Оно выбирается во 
время штатной работы. 
Во время последовательности останова оно снижается до нуля с запрограммированной скоростью останова. См. 
раздел 6.2 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ", где приведены сведения о функциях 
сброса рампы режима работы. Рампа останова отменяется сразу же при возобновлении работы. Выход после 
такого выбора является заданием тока и он суммируется с инвертированным сигналом обратной связи по 
скорости для получения ошибки скорости.  Эта ошибка затем подается в П + И усилитель ошибки контура 
скорости. 
Выходом этого блока является задание тока, которое подается на блок управления током при штатной работе 
привода. Смотрите раздел 6.7 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ". 
 

SPEED REF SUMMER    3 
67)SPD/CUR RF3 RATIO 

SPEED REF SUMMER    3 
62)INT SPEED REF 1 

SPEED REF SUMMER    3 
66)SPD/CUR REF3 SIGN 

SPEED REF SUMMER    3 
63)SPEED REF 2 

SPEED REF SUMMER    3 
64)SPEED REF 3 MON 

SPEED REF SUMMER    3 
65)RAMPED SPD REF 4 

R

R

R

R

R

R

MOTORISED POT 
RAMPS 3
CHANGE PARAMETERS    2 
SPEED REF SUMMER    3 R
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6.6.1  СУММАТОР ЗАДАНИЙ СКОРОСТИ / Блок-схема 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
6.6.2  СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / Внутреннее задание скорости 1 PIN 62 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
По умолчанию подсоединен к выходу моторизованного потенциометра. 
 

6.6.3  СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / Вспомогательное задание скорости 2 PIN 63 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.6.4  СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / Монитор задания скорости 3 PIN 64 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

        PIN 62 
        Внутр. зад. 1 
Мотопотенциометр 
по умолч. 

УПРАВЛЕНИЕ 
СКОРОСТЬЮ 

PIN 63 
Зад. скор. 2 
 Клемма 2  
по умолч. 

 
 
           Задание 
             тока 

 
 
 Время 
рампы 
останова 
PIN 56 

 
 
Макс. -
зад. 
  PIN 
  70 

 
 
Макс. -
зад. 
  PIN 
   69 

PIN   69 
 
 
PIN   70 

              
             run 
Рампа 
останова 

 
 
Сброс 
внутр. 
скор. 
  PIN  
  73 

 
 
Проп. 
усил. скор. 
 PIN 
  71 

 
 
Сброс 
внутр. 
скор. 
  PIN 
  72 

ПИ-адаптация 

Разрешение 
байпаса 
скорости 
  PIN 97 

Усилитель ошибки 
скорости 

  P + I  

 
 
 Вход обр. 
связи по 
скорости 

PIN 64 
Монит. зад. 
скорости 3  
Клемма 3  
по умолч. 

+/- 1 
    и 
    X   

Отнош. 
зад. 3 
PIN  67 

 
 
             Задание  
             тока 

Задание тока Внутр. 
подключение к 
контуру скорости 

Выход ПИ 
контура 
скорости 
Нет дисплея 
PIN 713 

 Знак зад. 
3 
PIN  66 

PIN 65 Зад. 4 
          По умолч. с  
 
 
выхода блока рампы 
режима работы 

Монит. 
зад. 
скорости 
PIN 124 

Монит. 
полн. зад. 
скорости 
 PIN 123 

Монитор 
ошибки 
скорости 
PIN 125 

SPEED REF SUMMER        3 
62)INT SPEED REF 1 

62)INT SPEED REF 1 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
INT SPEED REF  1 +/-105.00% 0.00% 62 

Задает уровень внутреннего задания 
скорости 1. 

R R

 

SPEED REF SUMMER        3 
63)SPEED REF 2 

63)SPEED REF 2 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPEED REF  2 +/-105.00%  0.00%  63 

Задает уровень вспом. задания скоро-
сти 2. По умолчанию соединен с T2. 

RR

 

SPEED REF SUMMER    3 
64)SPEED REF 3 MON 

64)SPEED REF 3 MON 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
64)SPEED REF 3 MON        +/-105.00%    0.00% 64  

Монитор уровня задания скорости 3. 
Постоянно соединен с T3. 

R R
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T3 имеет внутреннее подключение через UIP3 к 64)SPEED REF 3 MON, так что он работает как монитор входа T3. 
Это параметр не регулируется с кнопочной панели. Он имеет самую быструю скорость опроса  для обеспечения 
быстрого отклика приложений. 
Примечание. Если 97)SPD BYPASS CUR EN разрешен, то этот монитор настроен в нуль. Используйте 133)ARM 
CUR DEM MON. 
 
 

6.6.5  СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / Задание скорости 4 после рампы PIN 65 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Заводская настройка по умолчанию – к выходу блока рампы режима работы, так что он работает как монитор 
этого значения. 
 

6.6.6  СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / Знак задания скорости/тока 3 PIN 66 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.6.7  СУММАТОР ЗАДАНИЯ СКОРОСТИ / Отношение задания скорости/тока 3 PIN 67 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Внутреннее соединение от UIP3 к 64)SPEED REF 3 MON является постоянным. Однако 64)SPEED REF 3 MON 
можно отсоединить от Сумматора заданий скорости, если настроить параметр 67)SPD/CUR RF3 RATIO в 0.0000. 
 

SPEED REF SUMMER    3 
65)RAMPED SPD REF 4 

65)RAMPED SPD REF 4 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
RAMPED SPD REF 4 +/-105.00% 0.00% 65 

Задает уровень задания скорости 4. 
По умолчанию с Т4 через блок рампы. 

RR

 

SPEED REF SUMMER    3 
66)SPD/CUR REF3 SIGN 

66)SPD/CUR REF3 SIGN 
              NON-INVERT 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD/CUR REF3 SIGN INVERT / NON-INVERT NON-INVERT 66 

Инвертирует задание скорости/тока 3. 

RR

 

SPEED REF SUMMER    3 
67)SPD/CUR RF3 RATIO 

67)SPD/CUR RF3 RATIO 
               1.0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD/CUR RF3 RATIO  +/-3.0000  1.0000 67 

Задает множитель масштаба для 
задания скорости/тока 3. 

RR

 



 

 93

6.7  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ 
 
Диапазон номеров PIN от 69 до 79. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это меню позволяет регулировать параметры для 
усилителя ошибки контура скорости. Оно состоит из 
этого списка и подменю SPEED PI ADAPTION 
(Адаптация ПИ-скорости). Это меню относится к 
показанной ниже блок-схеме, начиная после второго 
узла суммирования. Значение суммы всех входов 
подвергается ограничению по пределам +ve и –ve. 
Затем оно поступает на блок рампы режима 
останова. Во время команды останова он выполняет 
рампу до нуля с запрограммированным темпом для 
доминирующего входного сигнала. 
При приеме команды работы выход немедленно 
принимает значение, которое доминирует на входе. 
Это уровень обычно будет нулевым, если блок 
рампы режима работы также был сброшен. Затем 
сигнал сравнивается с обратной связью по скорости 
и подается в усилитель ошибки контура скорости. 
 
В этом списке можно настроить базовое усиление и постоянные времени звена ПИ, более сложные параметры 
регулируются в подсписке SPEED PI ADAPTION (Адаптация ПИ скорости). Сигнал на выходе усилителя ошибки 
представляет из себя задание тока. Этот сигнал задания тока затем выбирается для выхода перекидным 
переключателем байпаса скорости. Если режим байпаса скорости разрешен, то выбирается входное задание 3. 
 
Примечание. Значения по умолчанию в этом меню были выбраны для обратной связи с тахогенератора или 
энкодера. Обратная связь AVF обычно содержит больше шумов и пульсаций, чем обратная связь с 
тахогенератора или энкодера, поэтому рекомендуется снизить усиления контура регулятора скорости, если 
выбрана обратная связь AVF или Энкодер + напряжение якоря. Смотрите раздел 6.7.4 "УПРАВЛЕНИЕ 
СКОРОСТЬЮ / Коэф. пропорционального звена скорости" PIN 71. 
 
В случае AVF рекомендуется также изменить значения следующих параметров. 

6.7.4 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Коэф. пропорционального звена скорости" PIN 71 следует настроить в 7.00. 

6.7.7.6 "АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Разрешение адаптации контура скорости" PIN 79 следует настроить в 
DISABLED (Запрещен). 

 
Это рекомендуемые начальные точки для плавного и быстрого управления, однако в них можно внести 
усовершенствования дальнейшими экспериментами. 

MOTORISED POT 
RAMPS 3
CHANGE PARAMETERS 2 
SPEED CONTROL          3 R

SPEED CONTROL          3 
SPEED PI ADAPTION     4 

SPEED CONTROL          3 
69)MAX POS SPEED REF 

SPEED CONTROL           3 
73)SPEED INT RESET 

SPEED CONTROL           3 
70)MAX NEG SPEED REF 

SPEED CONTROL           3 
71)SPEED PROP GAIN 

SPEED CONTROL           3 
72)SPEED INT T.C. 

R

R

R

R
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6.7.1  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Блок-схема 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.2  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Макс. положительное задание скорости PIN 69 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.3  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Макс. отрицательное задание скорости PIN 70 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.4  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Коэф. пропорционального звена скорости PIN 71 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Увеличьте для улучшения постоянной времени, чрезмерно большое значение может вызвать нестабильность. 

        PIN 62 
        Внутр. зад. 1 
Мотопотенциометр 
по умолч. 

УПРАВЛЕНИЕ 
СКОРОСТЬЮ 

PIN 63 
Зад. скор. 2 
 Клемма 2  
по умолч. 

 
 
           Задание 
              тока 

 
 
 Время 
рампы 
останова 

PIN 56 

 
 
Макс. -
зад. 
  PIN 
  70 

 
 
Макс. -
зад. 
  PIN 
   69 

PIN   69 
 
 
PIN   70 

              
                  run 
 

Рампа  
останова 

 
 
Сброс 
внутр. 
скор. 
  PIN  
  73 

 
 
Проп. 
усил. скор. 
 PIN 
  71 

 
 
Сброс 
внутр. 
скор. 
  PIN 
  72 

ПИ-адаптация 

Разрешение 
байпаса 
скорости 
  PIN 97 

Усилитель ошибки 
скорости 

  P + I  

 
 
 Вход обр. 
связи по 
скорости 

PIN 64 
Монит. зад. 
скорости 3  
Клемма 3 по умолч. 

+/- 1 
    и 
    X   

Отнош. 
зад. 3 
PIN  67 

 
 
              Задание 
              тока 

Задание тока  
Внутр.  
подключение  
к контуру  
скорости 

Выход ПИ 
контура 
скорости 
Нет дисплея 
PIN 713 

 Знак зад. 3 
PIN  66 

PIN 65 Зад. 4 
          По умолч. с  
 
 
выхода блока рампы 
режима работы 

Монит. 
зад. 
скорости 
PIN 124 

Монит. 
полн. зад. 
скорости 
 PIN 123 

Монитор 
ошибки 
скорости 
PIN 125 

SPEED CONTROL             3 
69)MAX POS SPEED REF 

69)MAX POS SPEED REF 
              +105.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MAX POS SPEED REF 0.00 до +105.00% 105.00% 69 

Задает положительный (вперед) 
предел для полного задания скорости. 

RR

 

SPEED CONTROL           3 
70)MAX NEG SPEED REF 

70)MAX NEG SPEED REF 
             -105.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MAX NEG SPEED REF  0.00 до -105.00% -105.00% 70 

Задает отрицательный (назад) предел 
для полного задания скорости. 

R R

 

SPEED CONTROL           3 
71)SPEED PROP GAIN 

71)SPEED PROP GAIN 
               15.00 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPEED PROP GAIN 0.00 до 200.00 15.00 71 

Задает коэф. усиления пропор-
ционального звена усилителя ошибки 
контура скорости. 

RR
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6.7.5  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Постоянная времени интегратора скорости PIN 72 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр нужно согласовать с механической постоянной времени комбинации двигатель/нагрузка. Обычно 
большая постоянная времени интегратора замедляет отклик. 
 

6.7.6  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Разрешение сброса интегратора скорости PIN 73 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SPEED CONTROL           3 
72)SPEED INT T.C. 

72)SPEED INT T.C. 
           1.000 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPEED INT T.C. 0.001 до 30.000 сек 1.000 сек. 72 

Задает постоянную времени интегра-
тора усилителя ошибки контура 
скорости. 

R R

 

SPEED CONTROL           3 
73)SPEED INT RESET 

73)SPEED INT RESET 
             DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPEED INT RESET ENABLED или DISABLED DISABLED 73 

Можно разрешить сброс интегратора и 
оставить только пропорциональное 
звено. 
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6.7.7  УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ 
Это меню позволяет регулировать дополнительные 
параметры усилителя ошибки контура скорости. 
Можно создать измененный коэффициент усиления 
пропорционального и интегрального звеньев, 
причем коэффициент усиления будет линейно 
изменяться при перемещении сигнала ошибки 
скорости между двумя точками излома. 
 
 
 
 
 
 
Параметр 79)SPD ADAPT ENABLE используется для 
активации этой функции. Нижняя точка излома – это 
начальный уровень для изменения коэффициента 
усиления , а верхняя точка излома – конечный 
уровень. Ниже нижней точки излома звенья 
настраиваются параметрами 76)LOW BRPT PRP 
GAIN и 77)LOW BRPT INT T.C. этого подменю. 
 
Выше верхней точки излома звенья настраиваются 
параметрами 71)SPEED PROP GAIN and 72)SPEED 
INT T.C. предыдущего меню. 
 
Изменение проводится линейно между 2 наборами 
звеньев по мере того, как активирующий сигнал 
(ошибка скорости) проходит между точками излома. 
Точки излома работают симметрично для каждой 
полярности сигнала ошибки. 
 
Имеется также возможность отключения накопления ошибки в интеграторе во время долгой рампы ускорения. 
Это может быть полезно для систем с высокой инерцией, когда есть опасность ошибки скорости в верхней части 
рампы, пока контур устраняет ошибку интегратора. Смотрите раздел 6.2.16 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Флаг 
выполнения рампы" PIN 35. 
Смотрите раздел 6.7.7.7 "АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Использование входов малой скорости". Режим по 
умолчанию дает низкое усиление для малых сигналов. 
 

6.7.7.1  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Нижняя точка излома PIN 74 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SPEED CONTROL           3 
SPEED PI ADAPTION     4 

SPEED PI ADAPTION     4 
79)SPD ADAPT ENABLE 

SPEED PI ADAPTION     4 
74)SPD ADPT LO BRPNT 

SPEED PI ADAPTION     4 
78)INT % DURING RAMP 

SPEED PI ADAPTION     4 
75)SPD ADPT HI BRPNT 

SPEED PI ADAPTION     4 
76)LO BRPNT PRP GAIN 

SPEED PI ADAPTION     4 
77)LO BRPNT INT T.C. 

SPEED PI ADAPTION     4 
74)SPD ADPT LO BRPNT 

74)SPD ADPT LO BRPNT 
                1.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD ADPT LO BRPNT 0.00 до 100.00% 1.00% 74 

Задает нижнюю точку излома участка 
изменения усиления.  
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6.7.7.2  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Верхняя точка излома PIN 75 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.7.3  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Пропорциональное усиление нижней точки излома 
PIN 76 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.7.4  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Постоянная времени интегратора нижней точки 
излома PIN 77 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.7.5  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / % интегратора во время рампы PIN 78 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Смотрите раздел 6.2.16 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Флаг выполнения рампы" PIN 35. 
Обратите внимание, что уровень 100% приводит к отсутствию воздействия флага 35)RAMPING FLAG на работу 
интегратора. 
Смотрите также раздел 6.2.16 "РАМПЫ РЕЖИМА РАБОТЫ / Флаг выполнения рампы" PIN 35 и 6.5.1.14 "Точный 
останов". 
 

SPEED PI ADAPTION     4 
75)SPD ADPT HI BRPNT 

75)SPD ADPT HI BRPNT 
                  2.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD ADPT HI BRPNT  0.00 до 100.00% 2.00% 75 

Задает верхнюю точку излома участка 
изменения усиления. 

 

SPEED PI ADAPTION     4 
76)LO BRPNT PRP GAIN 

76)LO BRPNT PRP GAIN 
                 5.00 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
LO BRPNT PRP GAIN 0.00 до 200.00 5.00  76 

Задает усиление пропорционального 
звена усилителя ошибки ниже нижней 
точки излома. 

 

SPEED PI ADAPTION     4 
77)LO BRPNT INT T.C. 

77)LO BRPNT INT T.C. 
           1.000 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
LO BRPNT INT T.C. 0.001 до 30.000 сек  1.000 сек. 77 

Задает постоянную времени 
интегратора ниже нижней точки излома. 

 

SPEED PI ADAPTION     4 
78)INT % DURING RAMP 

78)INT % DURING RAMP 
             100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
INT % DURING RAMP  0.00 до 100.00% 100.00%  78 

Задает % множитель постоянной време-
ни интегратора, если флаг работы рампы
имеет высокое значение. 
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6.7.7.6  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Разрешение адаптации контура скорости PIN 79 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Внутреннее соединение оси Х – с сигналом ошибки скорости. 
 
Значения по умолчанию в этом подменю  SPEED PI ADAPTION (АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ) выбраны как 
начальные значения. 
 
Чаще всего встречается требование, чтобы усиление в усилители ошибки контура скорости было высоким для 
больших ошибок скорости и низким для малых ошибок. 
 
При разрешении этой функции значения по умолчанию для коэф. усиления пропорционального звена – это 5 для 
ошибок меньше 1.00% и 15 для ошибок больше 2.00% с линейным изменением от 5 до 15 между 1.00% и 2.00%. 
 
Также возможно уменьшение усиления при возрастании ошибки, для этого нужно выбрать соответствующие 
величины в этом меню и в верхних меню SPEED CONTROL (Управление скоростью). 
 
График профиля адаптации для значений по умолчанию. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Настройки по умолчанию дают низкое усиление для малой ошибки. Это обеспечивает 
плавную работу в установившемся режиме. Электроустановки, в которых нужно точное управление при 
очень низких скоростях, могут работать лучше при запрете адаптации. 
 
Смотрите также раздел 6.10.8.1 "Работа при низкой скорости". 
 

6.7.7.7  АДАПТАЦИЯ ПИ СКОРОСТИ / Использование входов малой скорости 
 
В некоторых установках используются очень малые входные сигналы скорости, например, при позиционировании. 
В этом случае настройки по умолчанию в меню SPEED PI ADAPTION могут быть непригодными. Это из-за того, 
что они дают низкое усиление для малых ошибок скорости, что обеспечивает плавную работу на малой скорости. 
 
Для малых сигналов скорости может потребоваться либо запретить (DISABLE) эту функцию, либо изменить 
параметры для получения высокого усиления для малых ошибок. Смотрите раздел 6.10.8.1 "Работа при низкой 
скорости". 
 
 

Настройка в ЭТОМ МЕНЮ. 
Низкий коэф. проп. звена = 5 
Низкая пост. времени 
интегратора = 1.000 

НИЖНЯЯ ТОЧКА ИЗЛОМА = 1.00%

ВЕРХНЯЯ ТОЧКА ИЗЛОМА = 2.00%

Ось Х – это ошибка скорости 

Ось Y – это звенья П и И 

Настройка в ВЕРХНЕМ МЕНЮ. 
Коэф. проп. звена скорости = 15 
Пост. времени интегратора 
скорости = 1.000 

SPEED PI ADAPTION     4 
79)SPD ADAPT ENABLE 

79)SPD ADAPT ENABLE 
              ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD ADAPT ENABLE ENABLED или DISABLED ENABLED 79 

Разрешает режим, когда усиления 
звеньев меняются между точками 
излома. 
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6.8  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ 
 
 
Диапазон номеров PIN от 81 до 97. 
 
 
 
 
 
 
 
 
Меню управления током выглядит очень сложным, но 
его несложно понять, если разбить его на отдельные 
блоки. 
Смотрите раздел 6.8.1 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / 
Блок-схема". 
Контур управления током получает свое задание тока с 
выхода усилителя ошибки контура скорости. Задание 
поступает в секцию управления скоростью и проходит 
через серию из 4 ограничительных пределов. 
 
 
i) 3)CURRENT LIMIT(%). Он создает абсолютные 
пределы перегрузки (см .меню CALIBRATION 
(Калибровка)). 
 
ii)  CURRENT OVERLOAD (Перегрузка тока). Он 
позволяет приводу активно изменять перегрузку тока 
при ее появлении. Скорость снижения перегрузки 
регулируется. После перегрузки нагрузка должна 
вернуться ниже целевого уровня на эквивалентное 
время для восстановления перегрузочной способности. 
 
iii)  I DYNAMIC PROFILE (Динамический профиль тока). 
Этот предел используется для защиты коллекторов 
двигателя, в которых появляются проблемы 
коммутации тока на высокой скорости или в режиме 
работы с ослаблением поля возбуждения. Эта функция 
позволяет настроить точки излома, задающие профиль 
тока согласно скорости.  
 
iv)  89)UPPER CUR CLAMP и 90)LOWER CUR CLAMP. 
Эти пределы позволяют регулировать пределы тока 
внешними сигналами. Они могут принять один 
положительный входной сигнал и создать 
масштабированный биполярный предел, либо 
отдельные положительные и отрицательные входные 
сигналы для верхнего предела и нижнего предела. 
Масштабирование выполняет главный узел масштаба 
тока. 
 
4 предела работают так, что приоритет имеет 
наинизший. Фактический господствующий уровень 
предела тока доступен как диагностика для тока +ve  
и –ve. 
Выход каскада ограничителей называется заданием 
(запросом) тока, и он сравнивается с обратной связью 
по току в усилителе ошибки П + И. Можно 
программировать звенья усиления и нелинейный 
алгоритм адаптации. Имеется также возможность 
активации сверхбыстрого отклика тока. 
Смотрите раздел 13.13.3 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Максимальный отклик тока" PIN 678. 
Выходной сигнал становится заданием угла отпирания для силовых тиристоров. 

CHANGE PARAMETERS     2 
CURRENT CONTROL     3 R

CURRENT CONTROL     3 
97)SPD BYPASS CUR EN 

CURRENT CONTROL     3 
81)CUR CLAMP SCALER 

CURRENT CONTROL     3 
CURRENT OVERLOAD  4 

CURRENT CONTROL     3 
I DYNAMIC PROFILE     4 

CURRENT CONTROL    3 
88)DUAL I CLAMP ENBL 

CURRENT CONTROL     3 
89)UPPER CUR CLAMP 

CURRENT CONTROL     3 
90)LOWER CUR CLAMP 

CURRENT CONTROL     3 
91)EXTRA CUR REF 

CURRENT CONTROL     3 
92)AUTOTUNE ENABLE 

CURRENT CONTROL     3 
93)CUR PROP GAIN 

CURRENT CONTROL     3 
94)CUR INT GAIN 

CURRENT CONTROL     3 
95)CUR DISCONTINUITY 

CURRENT CONTROL     3 
96)4-QUADRANT MODE 

R

R

R

R

R
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Если нагрузка продолжает требовать ток свыше уровня PIN 82, то он остается ограниченным на уровне PIN 82 
(Примечание. Здесь предполагается, что контур скорости не получает нужный ему ток и поэтому возникает ошибка 
скорости). 
 
Если нагрузка затем снижается ниже уровня PIN 82, то внутренний интегратор начинает разряжаться в "пустое" 
состояние (готовность к следующей перегрузке). При наличии перегрузке величина интегратора начнет 
увеличиваться. 
Однако для наличия полной перегрузочной способности нужен полный разряд интегратора. 
 
Примечание. При небольших перегрузках время до снижения предела может быть очень долгим, но интегратор все 
же заряжается. Поэтому после долгой небольшой перегрузки любое повышение до предела 150% очень быстро 
вызовет снижение предела. 
 

6.8.3.1.1  График, в котором параметр O/LOAD % TARGET настроен на 105% 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Формула для расчета времени удержания для данного значения целевой перегрузки % PIN82 и данного значения 
параметра PIN138 prevailing Current Limit% 
 
ВРЕМЯ УДЕРЖАНИЯ = (150%-PIN82%) x 25/(I limit%-PIN82%) в секундах (считается, что ток остается на пределе). 
 
Формула для расчета уставки предела тока, требуемой для данного значения целевой перегрузки % PIN82 и 
Времени удержания. 
Нужный предел тока % = PIN82% + (150% - PIN82%) x 25/Время удержания сек 
 
Формула для расчета значения целевой перегрузки % PIN82 для данного целевого предела тока % и Времени 
удержания. 
Целевая перегрузка% PIN82  = (Время удержания сек. x предел тока % - 3750) / (Время удержания сек. - 25) 
 

150% 

100% 

  50% 
82)O/LOAD % TARGET 
настроен на 105.00% 

ВРЕМЯ УДЕРЖАНИЯ = 25 сек, если 
Iarm=150.00%. Смотрите формулу 

83)O/LOAD 
RAMP TIME 

2)RATED ARM AMPS 
эквивалентен 100% 

Если Iarm =127.50%, то время до 
снижения предела = 50 сек 

Если Iarm =116.25%, то время до 
снижения предела = 100 сек 
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6.8.3.1.2  Как получить перегрузку свыше 150% с помощью 82)O/LOAD % TARGET 
 
Используйте эту процедуру для получения больших % перегрузки на двигателях с номиналом меньше номинала 
модели PL/X. В этом примере показано, как 82)O/LOAD % TARGET позволяет получить перегрузку 200% для 
двигателя 9 ампер с PL/X5 на 12 А. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1) Ток, настроенный в 2)RATED ARM AMPS (12 А), представляет 100% номинала привода (PL/X5), но для этой 
электроустановки его нужно специально настроить выше нормального тока полной нагрузки двигателя (9 А). 
2) Параметр 82)O/LOAD % TARGET настроен на уровень, эквивалентный нормальному току полной нагрузки 
двигателя (9 А). Здесь это эквивалентно 75% от 2)RATED ARM AMPS (12 А). 
3) Предел 150% (18 А) теперь в 2 раза больше 82)O/LOAD % TARGET (75%), что представляет перегрузочную 
способность 200% относительно тока полной нагрузки двигателя (9 А). 
Автонастройка с 2)RATED ARM AMPS=12 A. Смотрите раздел 6.8.9 "УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение 
автонастройки" PIN 92. 
Настройте 8.1.8.2 МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЙ РЕЖИМА ОЖИДАНИЯ / Уровень тока в режиме ожидания PIN 179 на 
значение менее 82)O/LOAD % TARGET. 
 

6.8.3.1.3  Таблица максимальной перегрузки 
 
В таблице ниже показаны максимальные перегрузки для тока полной нагрузки двигателя в % от номинального тока 
якоря 2)RATED ARM AMPS. 
 
Ток полной нагрузки двигателя 
(82)O/LOAD % TARGET) в % от номинального 
тока якоря 2)RATED ARM AMPS 

Доступный 
максимум 

Максимальная допустимая перегрузка 
(относительно тока полной нагрузки 
двигателя) 

100% 150% 150 / 100         = 150% 
  90% 150% 150 / 90           = 166% 
  80% 150% 150 / 80           = 187% 
  75% 150% 150 / 75           = 200% 
  60% 150% 150 / 60           = 250% 
  50% 150% 150 / 50           = 300% 
  37.5% 150% 150 / 37.5        = 400% 
  30% 150% 150 / 30           = 500% 

 
 
Есть 2 механизма отключения по сверхтоку. 
1) Программный порог, который настроен на 300% от 2)RATED ARM AMPS. 
2) Аппаратный порог, который активируется при превышении 150% от макс. номинального тока модели PL/X. 
Автонастройка при 2)RATED ARM AMPS, настроенном на итоговое значение. Смотрите пример выше  
для двигателя 9 А. 

150% 

100% 

  50% 

82)O/LOAD % TARGET настроен на 75.00% Пример. Пределы 
на 9 А при 2)RATED ARM AMPS=12 А 

При Iarm = 150% предел 150% доступен на 25 секунд перед снижением предела. Например, для PL/X5 150% = 18 
А. (для двигателя с номиналом 9 А это представляет 200%). 

  75% 
83)O/LOAD RAMP 
TIME 

2)RATED ARM AMPS. Пример, для 
PL/X5 настроенного на 12 А 
эквивалентно PL/X 100%. 
(133% от тока полной нагрузки 
двигателя) 
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Настройте 8.1.8.2 МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЙ РЕЖИМА ОЖИДАНИЯ / Уровень тока в режиме ожидания PIN 179 на 
значение менее 82)O/LOAD % TARGET. 
Если уровень предела тока 3)CURRENT LIMIT(%) или целевой перегрузки 82)O/LOAD % TARGET настроен на 0%, то 
не будет протекать никакого тока. 
 

6.8.3.2  ПЕРЕГРУЗКА ПО ТОКУ / Время рампы перегрузки" PIN 83 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Например, пусть предел Limit=150% время=20 сек, цель target=105%. Тогда время по рампе до цели будет =9 сек (т.е. 
45% от 20 сек). 
 
 

6.8.4  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / ДИНАМИЧЕСКИЙ ПРОФИЛЬ I 
 
Эта функция работает для двух направлений вращения. 
 
 
 
 
 
 
 
 
I DYNAMIC PROFILE (ДИНАМИЧЕСКИЙ ПРОФИЛЬ ТОКА). 
Этот предел используется для изменения предела тока 
согласно скорости. Например 
1) Для защиты двигателей, в которых появляются проблемы 
коммутации тока на высокой скорости или в режиме работы 
с ослаблением поля возбуждения. 
2) Для предотвращения перегрева двигателей на низких 
скоростях. 
 
В расчетах используется верхний предел тока с неизменной величиной 150%. Если параметр 3)CURRENT LIMIT(%) 
настроен ниже 150%, то будет доминировать предел 3)CURRENT LIMIT(%). Если пределы тока в других блоках 
ограничения тока имеют меньшие значения, то они будут действовать. 
 

CURRENT CONTROL         3 
I DYNAMIC PROFILE         4 

I DYNAMIC PROFILE         4 
87)CUR LIMIT AT LO I 

I DYNAMIC PROFILE         4 
84)I PROFILE ENABLE 

I DYNAMIC PROFILE         4 
85)SPD BRPNT AT HI I 

I DYNAMIC PROFILE         4 
86)SPD BRPNT AT LO I 

CURRENT OVERLOAD       4 
83)O/LOAD RAMP TIME 

83)O/LOAD RAMP TIME 
                20.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
O/LOAD RAMP TIME 0.1 до 20.0 сек 20.0 сек 83 

Задает время для уменьшения 
предела тока на 100%. 
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Примечание. Точки излома скорости можно настроить так, чтобы профиль начинался низким и потом повышался, 
если это нужно. Если вы сблизили два излома скорости так, что они в пределах 10% друг от друга, то тогда больший 
излом скорости внутри привода считается равным меньшему излому + 10%. 
 
 

6.8.4.1  ДИНАМИЧЕСКИЙ ПРОФИЛЬ I / Разрешение профиля PIN 84 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ПРЕДЕЛ ТОКА  150% доступен, пока 
задание скорости не достигнет 
значения SPD BRPNT AT HI I (Излом 
скорости при высоком токе). Затем 
предел тока линейно снижается по 
мере увеличения скорости до SPD 
BRPNT AT LO I (Излом скорости при 
низком токе). 
После прохождения уровня SPD 
BRPNT AT LO I он остается на 
уровне. заданном в CUR LIMIT AT LO 
I (Предел тока при низком токе). Это 
обеспечивает снижение предела 
тока при повышении скорости. 

Эти скорость и ток 
всегда связаны друг с 
другом. 

Скорость 

SPD BRPNT AT HI I 
Предел тока 

150% CURRENT LIMIT 

SPD BRPNT AT LO I 

CUR LIMIT AT LO I 

Эти скорость и ток 
всегда связаны друг с 
другом. 

Величина CUR LIMIT AT LO I 
доминирует, пока задание скорости 
не достигнет значения SPD BRPNT 
AT LO I. Затем предел тока линейно 
возрастает по мере увеличения 
скорости до SPD BRPNT AT HI I. 
После прохождения уровня SPD 
BRPNT AT HI I становится 
доступным предел тока 150% 
CURRENT LIMIT. Это обеспечивает 
увеличение предела тока при 
повышении скорости. Эти скорость и ток 

всегда связаны друг с 
другом. 

Скорость 

SPD BRPNT AT HI I
Предел тока 

SPD BRPNT AT LO I 

CUR LIMIT AT LO I 

Эти скорость и ток 
всегда связаны друг с 
другом. 

150% CURRENT LIMIT

I DYNAMIC PROFILE         4 
84)PROFILE ENABLE 

84)PROFILE ENABLE 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
PROFILE ENABLE  ENABLED или DISABLED DISABLED 84 

Разрешает или запрещает функцию 
динамического профиля. 
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6.8.4.2  ДИНАМИЧЕСКИЙ ПРОФИЛЬ I / Точка излома скорости для большего предела 
тока PIN 85 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Доминирует параметр 3)CURRENT LIMIT(%), настроенный в меню CALIBRATION (Калибровка). Это 
нормальная настройка предела тока. 
Однако расчет профиля начинается или заканчивается на 150%. 
 

6.8.4.3 ДИНАМИЧЕСКИЙ ПРОФИЛЬ I / Точка излома скорости для меньшего предела тока 
PIN 86 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.8.4.4 ДИНАМИЧЕСКИЙ ПРОФИЛЬ I / Профиль тока для меньшего предела тока PIN 87 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.8.5  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение двойных пределов тока PIN 88 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Если параметр 88)DUAL I CLAMP ENBL запрещен (disabled), то тогда ограничения создают симметричные пределы 
тока +ve и –ve согласно параметру 81)CUR CLAMP SCALER. Клемма управления по умолчанию - это T6. Если 
88)DUAL I CLAMP ENBL (клемма по умолчанию T21) разрешен (enabled), то вход верхнего предела по умолчанию T6, 
а вход нижнего предела по умолчанию T5. Каждый предел может работать с любой полярностью, но верхний должен 
быть алгебраически (с учетом знака) больше нижнего 

I DYNAMIC PROFILE         4 
85)SPD BRPNT AT HI I 

85)SPD BRPNT AT HI I 
              75.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD BRPNT AT HI I  0.00 до 105.00% 75.00% 85 

Задает точку излома скорости для предела 
скорости 150% CURRENT LIMIT. 

 

I DYNAMIC PROFILE         4 
86)SPD BRPNT AT LO I 

86)SPD BRPNT AT LO I 
              100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD BRPNT AT LO I  0.00 до 105.00% 100.00% 86 

Задает точку излома скорости для 
87)CUR LIMIT AT LO I. 

 

I DYNAMIC PROFILE         4 
87)CUR LIMIT AT LO I 

87)CUR LIMIT AT LO I 
              100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
CUR LIMIT AT LO I 0.00 до 150.00% 100.00% 87 

Задает предел тока, доминирующий 
при 86)SPEED BRPNT AT LO I. 

 

CURRENT CONTROL         3 
88)DUAL I CLAMP ENBL 

88)DUAL I CLAMP ENBL 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 

DUAL I CLAMP ENBL ENABLED иил DISABLED DISABLED 88 

Разрешает сделать независимыми 
верхний и нижний двойные пределы. 
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Однако: Если верхний предел задан отрицательным, а нижний – положительным, то результатом будет 0.00%. 
 
Если нижний предел более положительный, чем верхний предел в положительной области, то верхний предел 
действует как задание тока. 
 
Если верхний предел более отрицательный, чем нижний предел в отрицательной области, то нижний предел 
действует как задание тока. 
 

6.8.6  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Верхний предел тока PIN 89 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Произведение этого параметра и  81)CUR CLAMP SCALER задает величину предела. 
Если верхний предел задан отрицательным, а нижний – положительным, то результатом будет 0.00%. 
Если нижний предел более +ve, чем верхний предел в области +ve, то верхний предел действует как задание тока. 
 

6.8.7  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Нижний предел тока PIN 90 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Произведение этого параметра и 81)CUR CLAMP SCALER задает величину предела. 
Если верхний предел задан отрицательным, а нижний – положительным, то результатом будет 0.00%. 
Если верхний предел более -ve, чем нижний предел в области -ve, то нижний предел действует как задание тока. 
 

6.8.8  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Дополнительное задание тока PIN 91 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

CURRENT CONTROL         3 
89)UPPER CUR CLAMP 

89)UPPER CUR CLAMP 
             +100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
UPPER CUR CLAMP +/-100.00% +100.00% 89 

Изменяет верхний предел тока %.  

CURRENT CONTROL         3 
91)EXTRA CUR REF 

91)EXTRA CUR REF 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
EXTRA CUR REF        +/-300.00%      0.00% 91  

Задает значение входа 
дополнительного задания тока. 

 

CURRENT CONTROL         3 
90)LOWER CUR CLAMP 

90)LOWER CUR CLAMP 
             -100.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
LOWER CUR CLAMP +/-100.00% -100.00% 90 

Изменяет нижний предел тока %.  
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6.8.9  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение автонастройки PIN 92 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Если вы измените напряжение питания, калибровку тока или тип двигателя, то нужно повторить 
автонастройку. 
Это процедура выполняется при неподвижном роторе. Не требуется отсоединять двигатель от нагрузки. 
Возбуждение двигателя автоматически отключается. Если двигатель вращается быстрее 20% скорости из-за 
остаточного намагничивания, то тест отменяется. 
См. разделы 8.1.11.16 "СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Автонастройка невозможна", 8.1.11.17 
"СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Автонастройка прекращена". 
 
Примечание. Функция автонастройки вносит регулировки в усилитель ошибки контура тока для достижения 
оптимальной характеристики. При значении ENABLED (Разрешена) она ожидает включения главного контактора и 
запуска привода и затем запускает процедуру автонастройки. Обычно она может занять от несколько секунд до 
примерно 1 минуты. 
 
Предупреждение. Если номинал макс. тока якоря двигателя меньше примерно 50% от макс. номинала модели 
привода, то результаты автонастройки могут быть неоптимальными. Есть два способа устранения этого недостатка. 
 
Либо 1) Настройте параметры контура управления током вручную. Смотрите раздел 6.8.12 "УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / 
Точка прерывистого тока" PIN 95. 
Либо 2) Измените нагрузку блока с помощью перемычки нагрузки 50%/100% на силовой плате. Смотрите раздел 
13.13.4 "НАБОР НАСТРОЕК ПРИВОДА / Нагрузочное сопротивление тока якоря" PIN 680. 
 
Функция автонастройки выполняется в 2 этапа. 
 
Этап 1.  Ток автоматически постепенно увеличивается, пока он не станет непрерывным. 
Этап 2.  В ток автоматически вносятся перепады, пока отклик не будет оптимизирован. 
 
После завершения процедура автонастройки отключает главный контактор, настраивает нужные параметры и затем 
автоматически изменяет свое разрешение в DISABLES (Запрещена). Вы можете проверить окончание ее работы по 
появлению в нижней строке дисплея сообщения DISABLED (Запрещена). Затем вы должны сохраните параметры с 
помощью меню сохранения параметров PARAMETER SAVE. 
 
Если выполнение процедуры прервано отказом питания или аварийным сообщением, то процедура отменяется и 
старые значения параметров не изменяются.  
 
Если у двигателя малая постоянная времени, то ток якоря может оставаться прерывистым, даже при токах свыше 
100%. Возможны 2 результата этого. 
 
1) Автонастройка обнаруживает, что ток не становится непрерывным вплоть до 150% в этапе 1. Этап 2 отменяется. 
Автонастройка автоматически настраивает следующие значения параметров. 
93)CUR PROP GAIN настраивается на 1.00. 94)CUR INT GAIN настраивается на 7.00. 
95)CURRENT DISCONTINUITY настраивается на 0.00%. 
 
2) Автонастройка обнаруживает, что ток становится непрерывным при высоком уровне в этапе 1. На этапе 2 
вносимые перепады приводят к перегрузке по току. Тогда процедура отменяется и старые значения параметров не 
изменяются. В случае рекомендуется вручную настроить значения следующих параметров: 
93)CUR PROP GAIN настраивается на 1.00. 94)CUR INT GAIN настраивается на 7.00. 
95)CURRENT DISCONTINUITY настраивается на 0.00%. 
 

CURRENT CONTROL         3 
92)AUTOTUNE ENABLE 

92)AUTOTUNE ENABLE 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
AUTOTUNE ENABLE ENABLED или DISABLED DISABLED 92 

Разрешает запуск функции 
автонастройки. Она сама отключится. 
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Это хорошие начальные настройки, хотя отклик контура тока может быть медленным при сильном токе якоря (выше 
точки прерывистого тока). 
Примечание. Имеется скрытый параметр, который содержит флаг 707)AUTOTUNE MONITOR (Монитор 
автонастройки – высокий для пуска). 

6.8.10  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Усиление пропорц. звена усилителя тока PIN 93 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр можно настроить функцией автонастройки. Увеличьте для улучшения постоянной времени, 
чрезмерно большое значение может вызвать нестабильность. Если вы измените напряжение питания, 
калибровку тока или тип двигателя, то нужно вновь настроить этот параметр. 
 

6.8.11  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Усиление интегр. звена усилителя тока PIN 94 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр можно настроить функцией автонастройки. Обычно большое усиление интегратора улучшает 
отклик. Если вы измените напряжение питания, калибровку тока или тип двигателя, то нужно вновь настроить 
этот параметр. 
 

6.8.12 УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Точка прерывистого тока PIN 95 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Этот параметр можно настроить функцией автонастройки. Комбинация двигатель/нагрузка обладает свойством, 
называемым точкой прерывистого-непрерывного тока, которая важна для оптимальной настройки контура тока. 
Если вы измените напряжение питания, калибровку тока или тип двигателя, то нужно вновь настроить этот 
параметр. 
 

CURRENT CONTROL         3 
93)CUR PROP GAIN 

93)CUR PROP GAIN 
               30.00 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
CUR PROP GAIN 0.00 до 200.00 30.00 93 

Задает коэф. усиления пропорци-
онального звена усилителя ошибки 
контура тока. 

R R

 

CURRENT CONTROL         3 
94)CUR INT GAIN 

94)CUR INT GAIN 
               3.00 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
CUR INT GAIN 0.00 до 200.00 3.00 94 

Задает коэф. усиления интегрального 
звена усилителя ошибки контура тока. 

R R

 

CURRENT CONTROL         3 
95)CUR DISCONTINUITY 

95)CUR DISCONTINUITY 
               13.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
CUR DISCONTINUITY 0.00 до 200.00% 13.00% 95 

Задает граничный уровень прерывис-
того тока для вашего двигателя. 

R R
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6.8.12.1  Ручная настройка параметров контура управления током. 
 
По мере увеличения тока наступает момент, когда ток прекращает появляться в 6 дискретных местах за период и ток 
начинает становиться непрерывным. В это момент заметно изменяется собственное усиление всей системы. Если 
блоку известна эта точка, то он автоматически компенсирует изменение усиления и создает оптимальный отклик. 
Сюда вводится уровень тока этой точки в % от номинального тока двигателя. Если вы измените напряжение 
питания, калибровку тока или тип двигателя, то нужно соответственно отрегулировать 3 значения для PIN 
93/94/95 
 
Для просмотра сигнала тока надо использовать имеющийся контрольный вывод и качественный запоминающий 
осциллограф. 
См. раздел 3.4.5 "Выводы контроля сигналов". Следите за параметром 134)ARM CUR % MON для определения 
значения в % этой границы. 
 
С помощью таблицы определите другие параметры контура управления током 
 

134)ARM CUR % MON 
    В граничной точке 

Рекомендуемое значение для  
    93)CUR PROP GAIN 

Рекомендуемое значение для  
    94)CUR INT GAIN 

10.00% 40.00 4.00 
20.00% 20.00 2.00 
40.00% 10.00 1.00 
60.00% 10.00 1.00 
80.00% 10.00 1.00 
100.00% 10.00 1.00 

 

6.8.13  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение 4-квадрантного режима PIN 96 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Если разрешен параметр 96)4-QUADRANT MODE, то функция рекуперации определяется моделью. 
См. раздел 3.3 "Общие технические характеристики". Примечание. В моделях PL с рекуперативным торможением эта 
функция также разрешается/запрещается. 
 

6.8.14  УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение заданию тока обойти контур  
скорости PIN 97 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
T3 имеет внутреннее подключение через UIP3 к 64)SPEED REF REF3 MON. Этот параметр определяется, является 
ли Т3 заданием скорости или тока. Если параметр разрешен, то выход контура скорости автоматически 
отсоединяется.  
Примечание. Узел суммирования для этого входа показан в разделе 6.7.1 "УПРАВЛЕНИЕ СКОРОСТЬЮ / Блок-
схема". 

CURRENT CONTROL         3 
96)4-QUADRANT MODE 

96)4-QUADRANT MODE 
             ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
4-QUADRANT MODE ENABLED или DISABLED  ENABLED 96 

Позволяет моделям с функцией рекупе-
рации работать в 2-квадрантном 
режиме. 

R R

 

CURRENT CONTROL         3 
97)SPD BYPASS CUR EN 

97)SPD BYPASS CUR EN 
             DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPD BYPASS CUR EN ENABLED или DISABLED DISABLED 97 

Разрешает вход задания тока, который 
обходит контур скорости. 

 



 111

6.9  ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ 
 
Диапазон номеров PIN 99-114. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Регулятор поля возбуждения в PL/X состоит из 
однофазного полууправляемого тиристорного моста с 
шунтирующим диодом. Переменное напряжение на мост 
поступает с клемм EL2 и EL3, а выпрямленное напряжение 
подается на клеммы F+ и F-. Переменное напряжение 
питания может лежать в диапазоне 100-480 В, но оно 
должно хотя бы в 1,1 раз быть выше максимального 
нужного выходного напряжения возбуждения. 
 
Обратите внимание, что клеммы EL2 и EL3 также 
используются для определения чередования фаз в 
местной системе электропитания. 
 
Назначение обмотки возбуждения – создать в двигателе 
магнитное поле, пересекающее обмотки якоря. 
Создаваемый магнитный поток зависит от тока, 
протекающего в обмотках возбуждения. При анализе 
настройки выхода возбуждения можно использовать 1 или 
2 типа управления. 
 
1) Ограничение напряжения с защитой по верхнему 
пределу тока. 
2) Управление током с защитой по верхнему пределу 
напряжения.  
Обмотки возбуждения двигателя обычно имеют большую 
индуктивность и большую постоянную времени. Это 
приводит к плавному изменению тока возбуждения. В этом 
случае показания тока возбуждения достаточно точные 
независимо от момента выборки/измерения. 
 
У некоторых двигателей обмотки возбуждения имеют меньшую постоянную времени, что приводит к пульсациям до 
20%. В этом случае PL/X может измерить ток в неудачном месте в периоде, что приводит к небольшой ошибке 
уровня управления (обычно не более нескольких %). Для нормализации тока возбуждения до правильного уровня 
может потребоваться применить подстройку току возбуждения (См. раздел 6.1.12 "КАЛИБРОВКА / Подстройка 
обратной связи тока возбуждения" PIN 15), или заново прокалибруйте ток возбуждения для устранения этой ошибки. 
 
Предупреждение. Изменение знака или отключение поля. 
 
Из-за высокого импеданса обмотки возбуждения двигателя ток может снизиться до 0 за несколько секунд после 
запрета выхода возбуждения в PL/X. Не размыкайте цепь поля возбуждения, пока ток возбуждения не упадет 
до 0. PL/X не может измерить затухающий ток после его запрета, поэтому нельзя использовать мониторы тока 
возбуждения и флаг активности возбуждения для проверки фактического достижения нулевого тока. Необходимо 
контролировать ток внешним прибором и определить время его затухания. Затем блок таймера можно использовать 
для обеспечения безопасной задержки перед размыканием цепи возбуждения.  
 
Нарушение требований этого предупреждения может привести к дуге в цепи возбуждения и к повреждению системы. 
 

CHANGE PARAMETERS     2 
FIELD CONTROL               3 R

FIELD CONTROL               3 
114)FIELD REFERENCE 

FIELD CONTROL               3 
99)FIELD ENABLE 

FIELD CONTROL               3 
FLD WEAKENING MENU    4 

FIELD CONTROL               3 
100)FIELD VOLTS OP % 

FIELD CONTROL               3 
101)FIELD PROP GAIN 

FIELD CONTROL               3 
102)FIELD INT GAIN 

FIELD CONTROL               3 
111)STANDBY FLD ENBL 

R

R

FIELD CONTROL               3 
112)STANDBY FLD CUR 

FIELD CONTROL               3 
113)FLD QUENCH DELAY 
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6.9.1  УПРАВЛЕНИЕ ПОЛЕМ / Блок-схема 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1) Предел выходного напряжения. Это настройка разомкнутого контура для угла отпирания (управления) моста 

возбуждения, она позволяет настроить выходное постоянное напряжение на величину от 0 до 90% напряжение 
питания. Например, для переменного напряжения 400 В 90% выходного напряжения будет 360 В пост. тока. 
Обратите внимание, что при изменении напряжения питания выходное напряжение возбуждения будет 
пропорционально изменяться. Также при изменении сопротивления обмотки возбуждения будет изменяться 
выходной ток. 

 
Если вам известно номинальное напряжение возбуждения, то вы можете настроить величину параметра предела 
100)FIELD VOLTS OP % в этом меню. 
Настройте выходное напряжение возбуждения на значение с заводской табличке в % от напряжения сетевого 
питания. 
Примечание. Обязательно убедитесь, что параметр ном. тока возбуждения 4)RATED FIELD AMPS достаточно высок 
для срабатывания ограничения 100)FIELD VOLTS OP % при нужном напряжении во всех условиях. 
 
Параметр 4)RATED FIELD AMPS, промасштабированный по 114)FIELD REFERENCE, задает задание для контура 
регулятора тока возбуждения и параметр 100)FIELD VOLTS OP % работает как предел для угла отпирания моста 
возбуждения. 
Если задание тока выполнено при напряжении ниже уровня предела, то доминирует контур тока. 
 
2) Управление током. В этом режиме диапазон выходного напряжения такой же, как в режиме предела выходного 
напряжения, но контур регулятора управляет величиной тока возбуждения, удерживая его на заданном значении. 
Если выходное напряжение не ограничивается естественным пределом 90%, или параметром 100)FIELD VOLTS 
OP %, и может изменяться, то выдаваемый ток будет всегда стабилизироваться независимо от изменений 
напряжения питания и сопротивления обмотки. Это предпочтительный метод управления. 
 
 
Поэтому можно работать в основном при управлении током возбуждения, а напряжение в % будет верхним 
защитным пределом, либо работа будет в режиме управления предельным напряжением, а контур тока 
возбуждения будет верхним защитным пределом. 
 
ПротивоЭДС двигателя довольно линейно зависит от его скорости. Это соотношение линеаризуется, если ток (а 
значит и поле) возбуждения будет стабильным. Поэтому в режиме управления током улучшается точность 
управления скоростью по AVF. Хорошим тоном в системах управления считается минимизация требований к 
коррекции ошибок любого контура, поэтому поле с управлением по току также рекомендуется при использовании 
тахогенератора. 
 
Если скорость двигателя превышает базовую скорость, то в режиме тока необходимо ослабление поля. Ток 
возбуждения поля удерживается на номинальном уровне, пока напряжение на якоре не достигнет такого значения  
для ослабления поля (превышение базовой скорости). Снижение тока возбуждения вместо повышения напряжения 
на якоре позволяет дальше выполнять повышение задания скорости. 
 

 
 
 PIN 101 
Усил. проп. 
звена 

 
 
PIN 102 
Усил интегр. 
звена 

Опереж. угла управления 
Монитор PIN 146 
Монитор активного поля 
PIN 147 

 
 
PIN  99 
Разреш. 
поля 

Усил. ошибки тока 
возбужд. 

   П + И 

 PIN 104 
Проп. усил. 
ослаб. поля 

PIN 105 
ПВ инт. осл. 
поля, мс 

PIN 106 
ПВ диф. осл. 
поля, мс 

        PIN 107 
        D ОС ослабл. 
           поля 
         PIN 108 
        I ОС ослабл. 
            поля 

 
 
С обр.связи с 
напряж. якоря 
 
Согласование 
сигнала 

Разрешение 
ослабления 
  PIN 103 

 
Ослабление 
 поля 
PID                          Скорость 

        PIN 109 
        Напр. якоря при  
       ослаб. поля в % 
макс. напряж. якоря 

                       Задержка и затух. поля                 PIN 
PIN                                                                 112 
100                                       Ток    устан. режима 
Выход предела напр. %       Разр. устан. задерж. затух. 
 
                             PIN                       PIN 
                            113                        111 

 
 
PIN 
110 
Мин. 
поле 

 
 
Поле 
100% (с 
PIN 4) 
PIN 4) 

 
 
PIN 
143 
Дем. 
поля 

УПРАВЛЕНИЕ 
ПОЛЕМ 

% A     Ампер 
PIN        PIN 
144       145 
                            I 
                        ОС поля 

 
 
PIN 
114 
Зад. 
поля 

X 
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7.2.8  МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ЯКОРЯ / Флаг "На пределе тока" PIN 141  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
7.3  ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ВОЗБУЖДЕНИЯ 
 
Диапазон номеров PIN 143-147. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это меню позволяет отслеживать параметры, 
относящиеся к контуру регулятора возбуждения. 
 
Ток поля возбуждения двигателя можно 
просмотреть в амперах, что устраняет 
необходимость выполнять неудобные измерения с 
амперметром на этапе пусконаладки. 
 
Для удобства ток возбуждения отображается также 
в % от макс. номинального значения в 
специальном окне. 
 

7.3.1  МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ВОЗБУЖДЕНИЯ / Монитор задания возбуждения PIN 143 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

FLD I LOOP MONITOR       3 
147)FIELD ACTIVE MON 

FLD I LOOP MONITOR       3 
143)FIELD DEMAND MON 

FLD I LOOP MONITOR       3 
144)FIELD CUR % MON 

FLD I LOOP MONITOR       3 
145)FLD CUR AMPS MON 

FLD I LOOP MONITOR       3 
146)ANGLE OF ADVANCE 

DIAGNOSTICS                  2 
FLD I LOOP MONITOR       3 R R

R

R

ARM I LOOP MONITOR     3 
141)AT CURRENT LIMIT 

141)AT CURRENT LIMIT 
                 LOW 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
AT CURRENT LIMIT HIGH (на пределе) или LOW 141 

Показывает, достиг ли ток якоря доминирующего 
предела ограничителя тока. 

 

FLD I LOOP MONITOR       3 
143)FIELD DEMAND MON 

143)FIELD DEMAND MON 
                 0.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
FIELD DEMAND MON 0.00 до 100.00% 143 

Показывает значение задания тока возбуждения в % 
от полной шкалы. 

RR
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7.3.2  МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ВОЗБУЖДЕНИЯ / Монитор задания возбуждения % PIN 144 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.3.3  МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ВОЗБУЖДЕНИЯ / Монитор задания возбуждения А PIN 145 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.3.4  МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ВОЗБУЖДЕНИЯ / Монитор угла отпирания моста 
возбуждения PIN 146 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Обратите внимание, что этот параметр обновляется только при разрешенном возбуждении. По соглашению 0 
градусов означает отсутствие проводимости (мост всегда заперт), 180 градусов – полная проводимость. Напряжение 
возбуждение вычисляется по следующей формуле: 
Напряжение = 0.45 * Напряжение электропитания *(1-cos альфа) (угол отпирания (градусы) = альфа) 
 
Таблица напряжения возбуждения. Примечание. Результат округляется и затем уменьшается на 1 В для учета 
падения напряжения в мосте выпрямителя возбуждения. 
 

Угол отпирания 
(градус)  

Питание 200 В  Питание 240 В  Питание 380 В  Питание 415 В  Питание 480 В 

25  Минимальное 
возбуждение  

Минимальное 
возбуждение  

Минимальное 
возбуждение  

Минимальное 
возбуждение  

Минимальное 
возбуждение 

30  12  14  22  24  28 
40  20  24  39  42  49 
50  31  37  60  65  76 
60  44  53  84  92  107 
70  58  70  111  121  141 
80  73  88  140  154  177 
90  89  107  170  185  215 
100  104  125  199  218  252 
110  119  143  228  249  288 
120  134  161  255  279  324 
130  146  176  279  305  353 
140  157  189  300  328  380 
150  166  200  318  347  402 
160  173  208  330  361  416 

FLD I LOOP MONITOR       3 
144)FIELD CUR % MON 

144)FIELD CUR % MON 
               0.00 % 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
FIELD CUR % MON  0.00 до 125.00% 144 

Показывает среднее значение постоянного тока 
возбуждения в % от номинального тока 
возбуждения. 

R R

 

FLD I LOOP MONITOR       3 
145)FLD CUR AMPS MON 

145)FLD CUR AMPS MON 
               0.00 AMPS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
FLD CUR AMPS MON 0.00 до 50.00 А 145 

Показывает среднее значение постоянного тока 
возбуждения в амперах. 

RR

 

FLD I LOOP MONITOR       3 
146)ANGLE OF ADVANCE 

146)ANGLE OF ADVANCE 
                  0 DEG 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
ANGLE OF ADVANCE 0 до 180 градусов 146 

Показывает значение угла отпирания моста 
возбуждения в градусах. 
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170  177  213  338  369  427 
177  179  215  341  372  430 

 
После угла примерно 150 градусов напряжение можно увеличить всего на 5%. Важно помнить об этом при работе в 
режиме управления током. Для обеспечения нужного тока нужно иметь запас по напряжению, так как при нагреве 
обмотки возбуждения ее сопротивление повышается. Также нужно иметь запас на погрешность сетевого напряжения 
питания. 
 
Это означает, что при наивысшей рабочей температуре обмотки возбуждения угол отпирания обычно не должен 
превышать 150 градусов, чтобы не допустить насыщение контура управления. Сопротивление типичной обмотки 
возбуждения изменяется примерно на 20% между холодной и рабочей температурами. Таким образом, 
максимальный угол открывания для холодной обмотки будет примерно 125 градусов. В случае насыщения контура 
возбуждения возрастает нагрузка на контур скорости. В системах AVF (обратная связь по напряжению якоря) может 
возрасти погрешность удержания нужной скорости. 
 

7.3.5  МОНИТОР КОНТУРА ТОКА ВОЗБУЖДЕНИЯ / Монитор активности возбуждения PIN 147 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
7.4  ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР АНАЛОГОВЫХ ВХ/ВЫХ 
 
Номера PIN занимают диапазон 150-161. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это меню позволяет отслеживать функции аналоговых 
входов и выходов. 
Аналоговые входы – это входы с UIP2 до UIP9. Номер 
входа UIP соответствует номеру его клеммы. 
(вход UIP1 является внутренним и не доступен на 
клемме). 
Входы с UIP2 по 9 являются универсальными и можно 
использовать как цифровые  и/или аналоговые входы. 
Аналоговое значение отображается в этом меню, а 
цифровой логический уровень одновременно 
отображается в меню цифровых Вх/Вых. 
 
Обратите внимание, что монитор аналоговых  
выходов AOP1/2/3 показывает значение, записанное в этот выход. Если выход перегружен или закорочен на 
землю, то показанное значение не соответствует фактическому выходу. 
 
В PL/X имеется очень полезный для пусконаладки инструмент, 260)SCOPE OP SELECT. При разрешении он 
автоматически конфигурирует AOP3 на клемме 12 в качестве выхода для осциллографа. См. раздел 13.4.3 
"АНАЛОГОВЫЕ ВЫХОДЫ / Выбор выхода на осциллограф" PIN 260. Выход автоматически подключается к 
отображаемому параметру и вновь подключается к исходному источнику после запрета этой функции. 
 

DIAGNOSTICS                  2 
ANALOG IO MONITOR       3 R

ANALOG IO MONITOR      3 
161)AOP3 (T12) MON 

ANALOG IO MONITOR      3 
150)UIP2 (T2) MON 

ANALOG IO MONITOR      3 
151)UIP3 (T3) MON 

ANALOG IO MONITOR      3 
152)UIP4 (T4) MON 

ANALOG IO MONITOR      3 
153 to160)UIP5 to11 MON 

FLD I LOOP MONITOR       3 
147)FIELD ACTIVE MON 

147)FIELD ACTIVE MON 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
FIELD ACTIVE MON  ENABLED или DISABLED 147 

Показывает, является ли выход возбуждения 
активным (ENABLED) или пассивным (DISABLED). 
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7.4.1  МОНИТОР АНАЛОГОВЫХ ВХ/ВЫХ / Монитор аналогового входа UIP2 до 9  
PIN 150 до 157 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание.  Имеется отдельное окно для каждого входа. Используются PIN от 150 до 157 для входов UIP2 до UIP9. 
Диапазон монитора зависит от выбранного в UIP диапазона +/-5, +/-10, +/-20 или +/-30 В. 
Диапазон для 5 В составляет +/- 5.3 В Погрешность в наихудшем случае 0.4%, типичная 0.1%. 
Диапазон для 10 В составляет +/- 10.4 В Погрешность в наихудшем случае 0.4%, типичная 0.1%. 
Диапазон для 20 В составляет +/- 20.6 В Погрешность в наихудшем случае 4%, типичная 1%. 
Диапазон для 30 В составляет +/- 30.8 В Погрешность в наихудшем случае 4%, типичная 1%. 
 

7.4.2  МОНИТОР АНАЛОГОВЫХ ВХ/ВЫХ / Монитор аналогового выхода AOP1/2/3  
PIN 159, 160, 161 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание.  Монитор аналоговых выходов AOP1/2/3 показывает значение, записанное в этот выход. Если выход 
перегружен или закорочен на землю, то показанное значение не соответствует фактическому выходу. 
 
 

ANALOG IO MONITOR       3 
150)UIP2 (T2) MON 

150)UIP2 (T2) MON 
               0.000 VOLTS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
UIPX (TX) MON  +/-30.800 В 150 - 7 

Показывает аналоговое напряжение для 
универсальных входов с 2 по 9. 

R R

 

ANALOG IO MONITOR      3 
159)AOP1 (T10) MON 

159)AOP1 (T10) MON 
               0.000 VOLTS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
AOPX (TXX) MON +/-11.300 В 159-161 

Показывает напряжение на аналоговом выходе для 
AOP1/2/3 (номера PIN 159, 160, 161). 
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7.5  ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ 
 
Диапазон номеров PIN 162-169. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это меню позволяет отслеживать функции цифровых 
входов и выходов. 
Универсальные входы – это входы с UIP2 до UIP9 
(вход UIP1 является внутренним и не доступен на 
клемме). 
Входы с UIP2 по 9 являются универсальными и можно 
использовать как цифровые и/или аналоговые входы. 
В этом меню всегда показаны уровни цифровой логики, 
а аналоговое значение одновременно отображается в 
меню монитора аналоговых Вх/Вых. 
Логические входы объединены в группы и их можно 
просматривать вместе в одном окне. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.5.1  МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Монитор цифрового входа UIP2 до 9 PIN 162 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Если это значение подсоединено к другому PIN, то используется чистый эквивалент в двоично-
десятичном коде (старший значащий бит справа, младший значащий бит слева). 
 

DIGITAL IO MONITOR       3 
169)RUNNING MODE MON 

DIGITAL IO MONITOR       3 
162)UIP 23456789 

DIGITAL IO MONITOR       3 
163)DIP 12341234 DIO 

DIGITAL IO MONITOR       3 
164)DOP 123TRJSC CIP 

DIGITAL IO MONITOR       3 
165)+ARM BRIDGE FLAG 

DIGITAL IO MONITOR       3 
166)DRIVE START FLAG 

DIGITAL IO MONITOR       3 
167)DRIVE RUN FLAG 

R

R

R

R

DIAGNOSTICS                  2 
DIGITAL IO MONITOR        3 R

DIGITAL IO MONITOR      3 
162)UIP 23456789 

162)UIP  23456789 
             00000000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
UIP 23456789  0/1 для каждого UIP (0 = низкий)  162 

Показывает уровень цифровой логики для входов с 
UIP2 по 9. Задайте порог уровней логики в меню 
конфигурирования. 

R R
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7.5.2  МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Монитор цифровых входов DIP1 до 4  
и DIO1 до 4 PIN 163 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание.  Если это значение подсоединено к другому PIN, то используется чистый эквивалент в двоично-
десятичном коде (старший значащий бит справа, младший значащий бит слева). 

 
7.5.3  МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Монитор цифровых сигналов DOP1 до 3 + входы 

управления PIN 164 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание.  Значение DOP является целевым значением. Если выход DOP закорочен на землю, 1 все равно будет 
показан как 1. 
 
Примечание.  Если это значение подсоединено к другому PIN, то используется чистый эквивалент в двоично-
десятичном коде (старший значащий бит справа, младший значащий бит слева). 
 

7.5.4  МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Флаг "+"моста якоря PIN 165 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.5.5 МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Флаг пуска привода PIN 166 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

DIGITAL IO MONITOR       3 
163)DIP   12341234   DIO 

163)DIP  12341234   DIO 
              00000000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
DIP 12341234 DIO  0/1 для каждого входа (0 = низкий)  163 

Показывает уровень цифровой логики, имеющийся 
на клеммах DIP1-4 и DIO1-4. 

R R

 

DIGITAL IO MONITOR      3 
164)DOP 123TRJSC CIP 

164)DOP 123TRJSC CIP 
              00000000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
DOP 123TRJSC CIP  0/1 для 8 сигналов (0=низкий)  164 

Показывает уровень цифровой логики для DOP1 по 
3 и входов Therm, Run, Jog, Start, Cstop. 

R R

 

DIGITAL IO MONITOR      3 
165)+ARM BRIDGE FLAG 

165)+ARM BRIDGE FLAG 
                  LOW 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
+ARM BRIDGE FLAG HIGH +мост  LOW -мост 165 

Показывает, какой мост якоря выбран – 
положительный или отрицательный. 

 

DIGITAL IO MONITOR       3 
166)DRIVE START FLAG 

166)DRIVE START FLAG 
                LOW 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
DRIVE START FLAG HIGH (вкл) или LOW  (откл)  166 

Показывает статус внутреннего сигнала пуска 
привода START, который может быть отменен 
аварийными сообщениями. 

R R
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7.5.6 МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Флаг работы привода PIN 167 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.5.7 МОНИТОР ЦИФРОВЫХ ВХ/ВЫХ / Монитор внутреннего режима работы PIN 168 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. Параметр MODE SELECT (PIN42) имеет соединение по умолчанию с  T15. 
Отображаются следующие 7 режимов (с их цифровыми кодами)  
(0 или 1) STOP (Останов)    (4) JOG SPEED 1 (Скорость толчков 1) 
(5) JOG SPEED 2 (Скорость толчков 2)  (2) RUN (Работа)  
(6) SLACK SPEED 1 (Скорость подмотки 1)  (7) SLACK SPEED 2 (Скорость подмотки 2)  
(3) CRAWL (Заправка материала) 

DIGITAL IO MONITOR       3 
168)RUNNING MODE MON 

168)RUNNING MODE MON 
                 STOP 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
RUNNING MODE Показан 1 из 7 режимов 168 

Показывает режим, выбранный сигналами START 
(T33), JOG (T32) и Выбор режима MODE SELECT 
(PIN 42). 

R R

 

DIGITAL IO MONITOR       3 
167)DRIVE RUN FLAG 

167)DRIVE RUN FLAG 
                 LOW 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
DRIVE RUN FLAG  HIGH (Работа) или LOW (Останов)  167 

Показывает, что команда работы RUN была подана 
на контур тока. 

R R
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7.6  ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР ВЫХОДОВ БЛОКОВ 
 
 
 

BLOCK OP MONITOR       3 
560)LATCH OUTPUT MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
568)FILTER1 OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
573)FILTER2 OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
578)COUNTER COUNT 

BLOCK OP MONITOR       3 
583)TMR ELAPSED TIME 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
475)PROFILE Y OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
483)DIAMETER OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
494)TOTAL TENSION MN 

BLOCK OP MONITOR       3 
500)TORQUE DEMAND MN 

BLOCK OP MONITOR       3 
523)PRESET OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
452)PID2 OP MONITOR 

BLOCK OP MONITOR       3 
RESERVED FOR FUTURE 

BLOCK OP MONITOR       3 
21)RAMP OP MONITOR 

BLOCK OP MONITOR       3 
45)MP OP MONITOR 

BLOCK OP MONITOR       3 
192)REF XC MASTER MN 

BLOCK OP MONITOR       3 
401)SUMMER1 OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
415)SUMMER2 OP MON 

BLOCK OP MONITOR       3 
429)PID1 OP MONITOR 

DIAGNOSTICS                 2 
BLOCK OP MONITOR       3 
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7.6.1  МОНИТОР ВЫХОДОВ БЛОКОВ / Общее описание 
 
Большинство функциональных блоков системы также снабжены монитором выхода в списке меню блока. Обычно это 
первое окно меню. Выходы располагаются в списке меню каждого блока, так как в процессе программирования 
удобно иметь монитор выхода рядом с соответствующими регулируемыми параметрами. 
 
Кроме того, все выходы блоков собраны вместе в этом меню для быстрого последовательного доступа в случае 
необходимости. Порядок расположения монитором выходов такой же, как порядок расположения блоков в меню 
конфигурирования BLOCK OP CONFIG. См. раздел 13.11 "КОНФИГУРАЦИЯ / КОНФИГУРАЦИЯ ВЫХОДОВ БЛОКОВ". 
 
7.7  ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР ЭФФ. НАПРЯЖЕНИЯ EL1/2/3  PIN 169 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание. При отсутствии поданного напряжения может быть показано небольшое смещение.  
Это не влияет на фактические показания напряжения. 
 
7.8  ДИАГНОСТИКА / МОНИТОР МОЩНОСТИ ПОСТ. ТОКА 170 PIN  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание.  Отрицательная выходная мощность означает, что PL/X выполняет рекуперацию энергии в систему 
электропитания. 
Доступная мощность на валу двигателя зависит от КПД двигателя  (обычно от 90 до 95%). 
Для преобразования кВт в лошадиные силы умножьте показания на коэффициент 1.34. 
В случае привода силовой секции PL/XD, который может использоваться в установках с мощностью более 3000 кВт, 
значение этого параметра "обрезается" на уровне 3000 кВт. Это равно примерно 7500 A при напряжении якоря 400 В 
или 4000 A при напряжении якоря 750 В. 
Более подробно такой блок описан в отдельном руководстве "Силовой привод PL/XD". 

DIAGNOSTICS                  2 
170)DC KILOWATTS MON 

170)DC KILOWATTS MON 
                  0.0 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
DC KILOWATTS MON  +/-3000.0 кВт 170 

Показывает выходную мощность привода на 
клеммах А+/А- в кВт. 

R R

DIAGNOSTICS                  2 
169)EL1/2/3 RMS MON 

169)EL1/2/3 RMS MON 
                0.0V 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
EL1/2/3 RMS MON 0.0 до 1000.0 В 169 

Показывает эффективное значение переменного 
напряжения, поданного на клеммы EL1, EL2, EL3 
 (+/-5%). 

R R
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8.1  Меню АВАРИЙНЫХ СООБЩЕНИЙ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ 
 
Диапазон номеров PIN от 171 до 183. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Все эти сигналы аварийных 
сообщений формируются полупроводниковой 
электроникой. Местные нормы и правила могут 
требовать использования электромеханической 
системы сигнализации. 
Все сигналы аварийных сообщений должны 
быть проверены в установке перед подачей 
питания. Поставщики и изготовители PL/X не 
несут ответственности за безопасность системы. 
 
Всего имеется 16 функций тревожной сигнализации, 
которые непрерывно отслеживают основные 
параметры системы привода двигателя. 
 
10 из этих тревог (аварийных сообщений) постоянно 
разрешены, а 6 тревог можно разрешать и 
запрещать с помощью этого меню. Оно также 
отслеживает состояние тревог. 
 
Если подается любое разрешенное аварийное 
сообщение, то оно блокируется, вызывая 
отключение привода и выключение главного 
контактора. 
 
Если аварийное сообщение было запрещено, то оно 
не заблокируется и не влияет на работу привода, 
хотя его все равно можно отслеживать. 
 
Если запрещен параметр 171)SPEED TRIP ENABLE, 
то для обратной связи по тахогенератору и/или 
энкодеру реализуется автоматическое 
переключение на AVF по отказу. 
 
Для всех 16 аварийных сообщений есть 3 функции 
отслеживания.  
1) Монитор активного состояния до фиксации 
2) Монитор заблокированного (зафиксированного) 
состояния аварийного сообщения. 
3) Отображаемое сообщение указывает, какое 
аварийное сообщение вызвало отключение привода. 
Отображаемое сообщение автоматически выводится, 
если привод работает, его можно удалить с дисплея 
нажатием кнопки Влево или перезапуском привода. 
Его можно вновь просмотреть с помощью меню 
DRIVE TRIP MESSAGE (Сообщение отключения 
привода). Сообщение будет сохранено в случае 
отключения питания управления. 
 

ENTRY MENU         LEVEL 1 
MOTOR DRIVE ALARMS    2 R

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
DRIVE TRIP MESSAGE       3 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
171)SPD TRIP ENABLE 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
175)MISSING PULSE EN 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
172)SPEED TRIP TOL 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
173)FLD LOSS TRIP EN 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
174)DOP SCCT TRIP EN 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
177)OVERSPEED DELAY 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
176)REF EXCH TRIP EN 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
STALL TRIP MENU            3 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
181)ACTIVE TRIP MON 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
182)STORED TRIP MON 

R

R

R

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
183)EXT TRIP RESET 

R
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У аварийных сообщений (тревог) PL/X есть таймер задержки, так что они блокируются, только если условие отказа 
сохранялось во весь период задержки. 
Значения этого периода задержки задаются для отдельных аварийных сообщений. Указанные задержки являются 
типичными, т.к. задержка реализуется согласно "периоду цикла" микропроцессора, который изменяется в 
зависимости от степени загрузки микропроцессора.  Появление условия аварийного сообщения до его подачи можно 
просмотреть для предварительного предупреждения в окне монитора активности. Имеется аварийное сообщение 
пользователя в скрытом параметре PIN 712. Пользователь может подключить это аварийное сообщение к любому 
флагу для выполнения отключения привода. 
 
 
Если аварийное сообщение (тревога) разрешено, подано и заблокировано, вызвав отключение привода, то примерно 
через 10 мсек прекращается блокировка всех других аварийных сообщений. Поэтому при контроле статуса 
заблокированных аварийных сообщений маловероятно, что будет заблокировано более 1 аварийного сообщения. 
Однако если все же заблокировано более 1 аварийного сообщения, то первое поданное аварийное сообщение, 
вызвавшую отключение привода, можно определить в меню DRIVE TRIP MESSAGE  (Сообщение отключения 
привода). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
8.1.1 АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 

рассогласованию обратной связи по скорости PIN 171 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Цепь обнаружения авар. сообщения

Селектор разрешения аварийного 
сообщения 

Схема 
блокировки 
аварийного 
сообщения 

        Монитор активного авар. 
сообщ. 
PIN 181

      Монитор сохраненного авар. 
сооб. 

PIN 182

      Разрешен. авар. сооб. обр. связи скорости 
      PIN 171 
 
      Допуск рассогласования обр. связи скорости 
      PIN 172 
       
Разрешен. авар. сооб. по потере возбуждени 
      PIN 173 
     Разреш. авар. сооб. по КЗ цифрового выхода 
      PIN 174 
 

     Разрешен. авар. сооб. по пропуску импульса 
      PIN 175 
 

      Разрешен. авар. сооб. по обмену заданием 
      PIN 176 
      Время задержки превышения скорости 
      PIN 177 

Аварийное 
сообщение 
привода 
двигателя 

Высокий для 
исправного 
 
 
PIN 698 

ИЛИ 

      Разрешен. отключ. по перегрузке
          PIN 178 
 
Уровень тока перегрузки 
PIN 179 
 
Время задержки перегрузки 
PIN 180 
         Разрешение сброса внешнего 

отключения PIN 183 
 
Отключение пользователя, скрытое  
PIN 712 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
171)SPD TRIP ENABLE 

171)SPD TRIP ENABLE
            ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ 
SPD TRIP ENABLE ENABLED или DISABLED ENABLED 

Позволяет запретить отключение по 
рассогласования обратной связи по 
скорости. 

R R
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Тип обратной связи Режим отказа Результат, если отключение 

разрешено (ENABLED) 
Результат, если отключение 
запрещено (DISABLED) 

Обычно отказы невозможны. Аварийное сообщение подавлено. Аварийное сообщение подавлено. Напряжение на якоре 
ОС по напряжению с якоря выбрана в режиме 
ослабления поля. 

Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

Неверная полярность и 172)SPEED TRIP TOL настроен 
на менее чем примерно 20% 

Привод отключается Автоматическое переключение в AVF 

Неверная полярность и 172)SPEED TRIP TOL настроен 
на более чем примерно 20% 

Привод отключается Привод отключается 

Тахогенератор или энкодер 

Потеря обратной связи и превышение 
172)SPEED TRIP TOL 

Привод отключается Автоматическое переключение в AVF 

Неверная полярность Привод отключается Привод отключается 
Полная потеря обратной связи (сигнал <10%) Привод отключается при входе в 

область ослабления поля. 
Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

Тахогенератор или 
энкодер с 
ослаблением поля 

Частичная потеря обратной сваязи Защита ограничена 
превышением напряжения на 
якоре, отключения при 
минимальном токе 
возбуждения 

Защита ограничена 
превышением напряжения на 
якоре, отключения при 
минимальном токе 
возбуждения 

Неверная полярность энкодера и/или тахогенератора и 
172)SPEED TRIP TOL настроен на менее чем примерно 
20% 

Привод отключается Автоматическое переключение в AVF 

Неверная полярность энкодера и/или 
тахогенератора и 172)SPEED TRIP TOL настроен на 
более чем примерно 20% 

Привод отключается Привод отключается 

Потеря сигнала энкодера и превышение 
172)SPEED TRIP TOL 

Привод отключается Автоматическое переключение в 
AVF (рассогласование по скорости 
может быть малым, т.к. компоненты 
AVF еще действуют, поэтому 
172)SPEED TRIP TOL нужно 
настроить достаточно малым для 
обеспечения автоматического 
переключения). 

Комбинированная обратная 
связь энкодер + напряжение 
якоря ИЛИ энкодер + 
тахогенератор 
 

Потеря сигнала тахогенератора и превышение 
172)SPEED TRIP TOL 

Привод отключается Автоматическое переключение в AVF 

Неверная полярность энкодера и/или тахогенератора Привод отключается Привод отключается 
Полная потеря сигнала тахогенератора и/или энкодера 
(сигнал <10%) 

Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

Частичная потеря сигнала тахогенератора и/или 
энкодера  

Защита ограничена 
превышением напряжения на 
якоре, отключения при 
минимальном токе 
возбуждения 

Защита ограничена 
превышением напряжения на 
якоре, отключения при 
минимальном токе 
возбуждения 

Комбинированная 
обратная связь энкодер + 
напряжение якоря ИЛИ 
энкодер + тахогенератор 
при ослаблении поля 
 

Выбор ОС с энкодера + напряжение с якоря в режиме 
ослабления поля. 

Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

Привод отключается при входе в 
область ослабления поля. 

 
 
Контроллер непрерывно сравнивает сигнал обратной связи по напряжению и сигнал обратной связи по напряжению 
на обмотке якоря. Если значение превысит уставку, заданную в параметре, описанным в разделе 8.1.2 "АВАРИЙНЫЕ 
СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Допуск рассогласования обратной связи и скорости" PIN 171, то подается 
аварийное сообщение. При выборе обратной связи с напряжения якоря аварийное сообщение по обратной связи 
автоматически подавляется. 
 
Если разрешен параметр 103)FLD WEAK ENABLE, то контроллер приостанавливает сравнение скорости с 
напряжением в области ослабления поля, где напряжение ограничено на макс. значении. Вместо этого в области 
ослабления поля он проверяет, не упала ли обратная связь по скорости ниже 10% от полной скорости. Если это 
произойдет, подается аварийное сообщение. Это означает, что непрактично начинать ослабление поля ниже 10% от 
полной скорости, т.е. в диапазоне 10 : 1. 
 
Функция автоматического переключения на AVF позволяет продолжить работу, хотя и при сниженной точности 
обратной связи по напряжению якоря. AVF остается источником ОС до следующей последовательности 
Останов/Пуск. Тогда восстанавливается исходный источник обратной связи и аварийное сообщение сбрасывается, 
чтобы снова обеспечить авто защиту по AVF. Может потребоваться уменьшить параметр 172)SPEED TRIP TOL до 
примерно 15%, если нужен плавный переход при автопереключении на AVF. Однако при слишком низком пороге 
может произойти нежелательный переход из-за выбросов скорости. 
 
Имеется флаг в скрытом параметре PIN 703, который предупреждает о рассогласовании скорости после времени 
нормальной задержки. Этот флаг сбрасывается командой останова STOP. Рекомендуется сконфигурировать этот 
флаг на цифровой выход для вывода предупреждения об автоматическом переходе на AVF. 
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Аварийное сообщение по рассогласованию скорости с обратной связью обычно подается при следующем отказе в 
системе обратной связи: 
 
1) Отсоединение проводки. 
2) Отказ тахогенератора или энкодера. 
3) Отказ механического соединения тахогенератора или энкодера. 
 
Примечание.  Время задержки аварийного сообщения: 0.4 сек до отключения, 0.2 сек до автопереключения на AVF. 
 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Используемая в режиме ослабления поля защита от потери обратной связи ограничена 
только полной потерей обратной связи. Это из-за того, что соотношение Скорость / AVF не поддерживается в 
режиме ослабления поля возбуждения. При частичной потере обратной связи двигатель может разогнаться 
до чрезмерных оборотов. Если поле полностью ослабло и имеет минимальный уровень, то вступает в силу 
отключение по максимальному напряжению на обмотке. Это может возникнуть при превышении оборотов. 
Поэтому для защиты от такой опасности рекомендуется использовать механическое устройство . 
 
Правильная настройка параметра 110)MIN FIELD CURRENT обеспечит срабатывание отключения по макс. 
напряжению при превышении макс. рабочей скорости. 
 

8.1.2  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Допуск рассогласования 
обратной связи и скорости PIN 172 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Примечание.  Если это значение настроено слишком низким, то динамическое запаздывание или другие 
нелинейные эффекты могут вызывать ложные аварийные сообщения. 
Примечание.  Неверная калибровка между AVF и тахогенератором и/или энкодером снижает этот запас. 
Примечание.  Имеется флаг в скрытом параметре PIN 703, который предупреждает о рассогласовании скорости 
после времени нормальной задержки. 
Этот флаг сбрасывается командой пуска или толчков. 
 

8.1.3  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 
потере возбуждения PIN 173 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
Это аварийное сообщение обычно подается, если ток возбуждения падает ниже 20% от номинального тока (5% в 
режиме ослабления поля). 
 
Неверная работа регулятора возбуждения может также вызвать аварийное сообщение отказа возбуждения 
двигателя. Наиболее частой причиной аварийного сообщения по возбуждению двигателя является обрыв в цепи 
возбуждения двигателя. При возникновении этого аварийного сообщения следует проверить подключение обмотки 
возбуждения и измерить ее сопротивление. 
Сопротивление обмотки возбуждения в Омах = (паспортное напряжение возбуждение, В) / (паспортный ток 

возбуждения, А) 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
172)SPEED TRIP TOL 

172)SPEED TRIP TOL 
               50.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
SPEED TRIP TOL 0.00 до 100.00%  50.00% 172 

Задает допуск для отключения по 
рассогласования обратной связи и 
скорости. 

 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
173)FLD LOSS TRIP EN 

173)FLD LOSS TRIP EN 
             ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
FLD LOSS TRIP EN ENABLED или DISABLED ENABLED 173 

Позволяет запретить отключение по 
отказу возбуждения. 

R R
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ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. Для номинальных токов возбуждения менее 25% от номинала модели пороги аварийных 
сообщений могут быть слишком низкими для подакчи. Сигналы аварийных сообщений необходимо 
проверить. Для устранения этой проблемы параметр 4)RATED FIELD AMPS можно настроить на высокий 
уровень и снизить настройку параметра 114)FIELD REFERENCE. При этом величина порога будет эффективно 
увеличена. Например, настройте 4)RATED FIELD AMPS на двойной номинал двигателя, а 114)FIELD 
REFERENCE на 50.00%. 
 
Если PL/X подключен к двигателю, которому не нужно питание возбуждения, например, к двигателю с постоянным 
магнитом, то нужно запретить параметр 99)FIELD ENABLE. Это автоматически запрещает аварийное сообщение по 
отказу возбуждения. 
Время задержки аварийного сообщения: 2.00 сек. 
 

8.1.4  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 
короткому замыканию цифрового выхода PIN 174 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Все цифровые выходы, в том числе выход питания заказчика 24 В, выдерживают короткое замыкание на 0 В. При 
таком замыкании возникает внутреннее аварийное сообщение. Остальные цифровые выходы при этом отключаются, 
что приводит к низким уровням на выходах (ток короткого замыкания равен примерно 350 мА для цифровых выходов 
и 400 мА для питания +24 В). 
 
Если аварийное сообщение запрещено и короткое замыкание не мешает нормальной работе привода, то привод 
продолжает работать. Обратите внимание, что при замыкании любого цифрового выхода клемма T35 +24 В остается 
активной с током нагрузки 50 мА. При замыкании выхода +24 В все цифровые выходы принимают низкий уровень и 
подается это аварийное сообщение. В этом случае, если +24 В используется для разрешения сигналов CSTOP или 
START, то привод выполнит останов. 
 

8.1.5  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 
пропуску импульса PIN 175 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Контроллер непрерывно отслеживает сигнал тока якоря. Если в контроллере или силовом мосту якоря возникнет 
сбой, то в обычно 6-пульсной форме сигнала тока якоря один или несколько импульсов могут быть пропущены. Хотя 
контроллер кажется работающим нормально, двигатель будет перегреваться из-за искажения формы сигнала тока. 
 
Если в сигнале обратной связи пропущен хотя бы 1 из 6 импульсов и задание тока свыше 10%, то система начинает 
подсчет пропущенных импульсов. Аварийное сообщение подается, если последовательные периоды с пропуском 
импульсов продолжаются примерно 30 сек. 
 
Самой частой причиной пропуска импульсов является или перегорание силового предохранителя, или плохое 
подключение провода к управляющему электроду тиристора после техобслуживания силового блока. Время 
задержки аварийного сообщения: примерно 30 сек. 
 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
174)DOP SCCT TRIP EN 

174)DOP SCCT TRIP EN 
              DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
DOP SCCT TRIP EN  ENABLED или DISABLED DISABLED 174 

Позволяет разрешить отключение по 
тревоге короткого замыкания 
цифрового выхода. 

 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
175)MISSING PULSE EN 

175)MISSING PULSE EN 
             ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
MISSING PULSE EN  ENABLED или DISABLED ENABLED 175 

Позволяет запретить отключение по 
пропуску импульса. 
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8.1.6  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по 
ошибке последовательной связи PIN 176 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Привод может передать и принять задание скорости или другой параметр на или с другого контроллера через порт 
последовательной связи. Во время цикла приема проверяется правильность полученных данных. Если данные 
неверные, то подается аварийное сообщение. Это применимо только в режиме работы ведомого узла сети (SLAVE). 
Смотрите раздел 10.3 "ПОРТ 1 RS232 / ОБМЕН ЗАДАНИЕМ ПО ПОРТУ 1".  
Флаг аварийного сообщения имеется в скрытом параметре PIN 701. 
 
Время задержки аварийного сообщения: 1.5 сек. 
 

8.1.7  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Время задержки отключения при 
превышении скорости PIN 177 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
См. раздел 8.1.11.7 "СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Превышение скорости". 
 

8.1.8  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПО 
ПЕРЕГРУЗКЕ 

См. также раздел 6.8.3.1.2 "Как получить перегрузку свыше 150% с помощью 82)O/LOAD % TARGET". 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
В этом случае параметр 179)STALL CUR LEVEL нужно настроить ниже уровня 82)O/LOAD % TARGET для защиты от 
перегрузки. 
 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
STALL TRIP MENU           3 

STALL TRIP MENU           3 
180)STALL DELAY TIME 

STALL TRIP MENU           3 
178)STALL TRIP ENBL 

STALL TRIP MENU           3 
179)STALL CUR LEVEL 

R R

R

R

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
176)REF EXCH TRIP EN 

176)REF EXCH TRIP EN 
            DISABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
REF EXCH TRIP EN  ENABLED или DISABLED DISABLED 176 

Разрешает отключение по тревоге 
обмена заданием по каналу связи. 

 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
177)OVERSPEED DELAY 

177)OVERSPEED DELAY 
               5.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
OVERSPEED DELAY  0.1 до 600.0 секунд  5.0 сек. 177 

Задает время задержки до блокировки 
аварийного сообщения превышения 
скорости.  
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8.1.8.1  МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПО ПЕРЕГРУЗКЕ / Разрешение отключения по перегрузке  
PIN 178 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Двигатель постоянного тока обычно не выдерживает подачи сильного тока, если он неподвижен. Если ток превышает 
некоторый порог и ротор не вращается, то контроллер PL/X может подать аварийное сообщение для отключения по 
перегрузке. 
 
Если параметр 178)STALL TRIP ENBL разрешен, ток превышает уровень 179)STALL CUR LEVEL и скорость 
двигателя нулевая (ниже ZERO INTERLOCKS / 117)ZERO INTLK SPD %) дольше, чем 180)STALL DELAY TIME, то 
подается это аварийное сообщение. 
 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ. При использовании обратной связи по напряжению на обмотке омическое падение 
напряжения IR может быть достаточным для создания сигнала свыше 117)ZERO INTLK SPD % и поэтому 
аварийное сообщение перегрузки не подается. Как можно точнее настройте 14)IR COMPENSATION и затем 
проверьте сигнал аварийного сообщения при заторможенном двигателе (запретите поле возбуждения). 
Плавно повышайте уровень тока свыше 179)STALL CUR LEVEL, и проверьте, что сигнал обратной связи по 
скорости AV остается ниже уровня 117)ZERO INTLK SPD %. Для обеспечения отключения может 
потребоваться увеличить 117)ZERO INTLK SPD %. 
 

8.1.8.2  МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПО ПЕРЕГРУЗКЕ / Уровень тока перегрузки PIN 179 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
См. раздел 6.8.3.1.2 "Как получить перегрузку свыше 150% с помощью 82)O/LOAD % TARGET". 
 

8.1.8.3  МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПО ПЕРЕГРУЗКЕ / Время перегрузки PIN 180 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

STALL TRIP MENU           3 
178)STALL TRIP ENBL 

178)STALL TRIP ENBL 
             ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
STALL TRIP ENBL  ENABLED или DISABLED ENABLED 178 

Позволяет разрешить отключение по 
аварийному сообщению перегрузки 
двигателя. 

R R

 

STALL TRIP MENU           3 
179)STALL CUR LEVEL 

179)STALL CUR LEVEL 
                 95.00% 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
STALL CUR LEVEL  0.00 до 150.00% 95.00% 179 

Задает уровень для аварийного 
сообщения отключения по перегрузке 
в % от номинального тока двигателя. 

R R

 

STALL TRIP MENU           3 
180)STALL DELAY TIME 

180)STALL DELAY TIME
               10.0 SECS 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
STALL DELAY TIME  0.1 до 600.0 секунд 10.00 сек.  180 

Задает время задержки между 
началом перегрузки и подачей 
аварийного сообщения. 

R R
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8.1.9  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Активные и хранящиеся 
отключения  PIN 181 / 182 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Между двумя этими окнами действует функция перехода в конце ветви. 
 
4 символа в окне являются 16-ыми кодами. В таблице ниже показано, как декодировать их в двоичную логику. 
Наиболее вероятно появление кодов 0, 1, 2, 4, 8. Остальные коды появляются только при активности 2 и больше 
аварийных сообщений в группе. 
 

16-ый код  2-ый код  16-ый код  2-ый код 
0  0000  8 1000 
1  0001  9 1001 
2  0010  A 1010 
3  0011  B 1011 
4  0100  C 1100 
5  0101  D 1101 
6  0110  E 1110 
7  0111  F 1111 

 
Примечание.  Если это значение подсоединено к другому PIN, то используется чистый эквивалент в 16-кода в 
десятичном коде (старший значащий бит справа, младший значащий бит слева). 

 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
181)ACTIVE TRIP MON 

181)ACTIVE TRIP MON
            0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
ACTIVE TRIP MON Смотрите таблицу ниже  181 

Показывает статус 16 активных тревог (4 группы по 
4 штуки в 16-ом коде). До блокировки. 

MOTOR DRIVE ALARMS   2 
182)STORED TRIP MON 

182)STORED TRIP MON 
            0000 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН PIN 
STORED TRIP MON Смотрите таблицу ниже 182 

Показывает статус 16 заблокированных (зафикси-
рованных) тревог (4 группы по 4 штуки в 16-ом коде). 
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Вы можете декодировать 16-ый код (HEX) в 16 флагов справа налево для всех 4 групп по 4 флага, 
с помощью показанной выше таблицы. 
Пример: 0005 указывает ARMATURE OVERCURRENT (Макс. ток якоря) и OVERSPEED (Превышение скорости). 
Пример: 0060 указывает MISSING PULSE (Пропуск импульса) и FIELD LOSS (Потеря возбуждения) 
               HEX    HEX     HEX   HEX 
Список аварийных сообщений двигателя 
ARMATURE OVERCURRENT (Макс. ток якоря) 
SPEED FBK MISMATCH (Рассогласование ОС по скорости) 
OVERSPEED (Превышение скорости)  
ARMATURE OVER VOLTS (Макс. напряжения якоря) 

Расположение на дисплее   0000 0000 0000 0000 
0001 
0010 
0100 
1000 

FIELD OVERCURRENT (Макс. ток возбуждения) 
FIELD LOSS (Потеря возбуждения)  
MISSING PULSE (Потеря импульса)  
STALL TRIP (Отключение по перегрузке) 

  0001 
0010 
0100 
1000 

 

THERMISTOR ON T30 (Термистор на Т30) 
HEATSINK OVERTEMP (Перегрев радиатора) 
SHORT CCT DIG OP (КЗ цифр. выхода) 
BAD REFERENCE EXCH (Неверное задание по последов. связи) 

 0001 
0010 
0100 
1000 

  

CONTACTOR LOCK OUT (Контактор заблокирован) 
USER ALARM INPUT (PIN 712) (Вход авар. сообщ. пользов.) 
SYNCHRONIZATION LOSS (Потеря синхронизма) 
SUPPLY PHASE LOSS (Потеря фазы питания) 

0001 
0010 
0100 
1000 

   

 

8.1.10  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение сброса внешнего 
отключения PIN 183 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
В случае запрета (DISABLED) не допускается перезапуск после отключения (НЕ ПОЛАГАЙТЕСЬ НА ЭТУ ФУНКЦИЮ 
ДЛЯ ОБЕСПЕЧЕНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ). 
 

8.1.11  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ 
ПРИВОДА 

При подаче аварийного сообщения в нижней строке дисплея автоматически появляется сообщение о том, какое 
аварийное сообщение вызвалоа отключение привода, а в верхней строке показано !!!!!! ALARM !!!!!! . Сообщение 
можно удалить с дисплея нажатием кнопки Влево или перезапуском привода. Его можно вновь просмотреть с 
помощью меню DRIVE TRIP MESSAGE (Сообщение отключения привода). Сообщение будет сохранено в случае 
отключения питания управления. Для удаления сообщения из памяти перейдите в это окно и нажмите кнопку Вниз. 
Примечание. Если вы пытаетесь войти в окно DRIVE TRIP MESSAGE, когда в приводе нет аварийных сообщений, то 
тогда в окне MOTOR DRIVE ALARMS (АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ) будет показано 
сособщение NO ALARMS DETECTED (Аварийных сообщений не найдено) и окно DRIVE TRIP MESSAGE закрывается. 
 

8.1.11.1  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Максимальный ток якоря 
 
 
 
 
 
 
 
Имеется отключение по макс. току якоря. Оно настроено на срабатывание, если значение обратной связи по току 
превышает 170% от максимального тока модели или 300% от 2)RATED ARM AMPS, срабатывание по первому из 
этих превышений. 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
DRIVE TRIP MESSAGE       3 

DRIVE TRIP MESSAGE       3 
ARMATURE OVERCURRENT 

MOTOR DRIVE ALARMS    2 
183)EXT TRIP RESET 

183)EXT TRIP RESET 
             ENABLED 

ПАРАМЕТР ДИАПАЗОН ПО УМОЛЧАНИЮ PIN 
EXT TRIP RESET  ENABLED или DISABLED ENABLED 183 

Позволяет сбросить отключение 
низким уровнем START на T33. 
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Отказы двигателя: Если произойдет замыкание в обмотке якоря двигателя, то импеданс якоря может резко снизиться. 
Это может вызвать чрезмерный ток якоря, который вызывает отключения по току. Если это произойдет, то следует 
проверить сопротивление изоляции якоря двигателя (мегоометром), оно должно быть выше допустимого предела. 
(Отсоедините электропривод для тестов с помощью мегомметра). При полном коротком замыкании в двигателе 
отключение по току не может защитить контроллер.  Для защиты силовых тиристоров надо всегда 
устанавливать быстродействующие полупроводниковые предохранители. 
 
Время задержки аварийного сообщения. Аварийное сообщение до своей подачи допускает перегрузку по току 300% 
примерно на 10 мсек и на 400% на 5 мсек. 
 

8.1.11.2  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Максимальное напряжение якоря 
 
 
 
 
 
 
Это аварийное сообщение подается, если напряжение обратной связи с якоря превышает 18)RATED ARM VOLTS 
более чем на 20%. Параметр 18)RATED ARM VOLTS должен быть ниже макс. значения с шильды. Это аварийное 
сообщение подается для любого источника обратной связи. 
 
Это аварийное сообщение может быть вызвано плохой настройкой уставки напряжения возбуждения, контура тока 
возбуждения, контура противоЭДС в режиме ослабления поля или выбросом в контуре скорости. 
 
Время задержки аварийного сообщения: 1.5 сек. 
 

8.1.11.3  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Максимальный ток возбуждения 
 
 
 
 
 
 
 
 
Контроллер проверяет, что ток возбуждения не превышает 115% от 4)RATED FIELD AMPS. 
Это аварийное сообщение может возникнуть из-за отказа регулятора или плохой настройкой контура управления, 
приводящей к выбросам. 
Время задержки аварийного сообщения: 15 сек. 
 
 

8.1.11.4  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря возбуждения 
 
 
 
 
 
 
 
 
Смотрите раздел 8.1.3 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по потере 
возбуждения" PIN 173. 
Время задержки аварийного сообщения: 2 сек. 
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8.1.11.5  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Отключение пользователя 
 
 
 
 
 
 
 
Имеется скрытый параметр PIN 712, который при принятии высокого уровня вызывает отключение. 
Используйте перемычку для подключения его к флагу источника. Смотрите раздел 13.2.4 "Соединения перемычек". 
Время задержки аварийного сообщения: 0.5 сек. 
 

8.1.11.6  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Термистор на Т30 
 
 
 
 
 
 
 
Общепринято защищать двигатели постоянного тока от перегрева за счет установки резисторных датчиков 
температуры или термореле в обмотку возбуждения или дополнительных полюсов машины. Такие 
термочувствительные резисторы имеют низкое сопротивление (типично 200 Ом) вплоть до пороговой температуры 
(125 °C). При превышении этой температуры сопротивление быстро возрастает до величины более 2000 Ом. 
Термореле обычно имеют нормально замкнутые контакты, размыкающиеся при температуре около105 °C. 
 
Датчики перегрева двигателя следует подключать последовательно между клеммами Т30 и Т36. Если температура 
двигателя повысится и сопротивление датчика превысит 1800 Ом, то подается аварийное сообщение термистора. 
Если это случится, то двигателю надо дать остыть, только затем можно сбросить аварийное сообщение. 
 
Двигатели перегреваются по разным причинам, но чаще всего из-за плохой вентиляции. Проверьте исправность 
вентилятора, направление вращения крыльчатки, возможное засорение щелей вентиляции и воздушных фильтров. 
Другие причины перегрева связаны с превышением тока якоря. Номинальный ток якоря с шильды двигателя нужно 
сравнить с калибровкой тока в PL/X. 
 
Имеется вариант запрета аварийного сообщения по перегреву двигателя, клеммы Т30 и Т36 необходимо замкнуть 
перемычкой, если внешние датчики защиты от перегрева не используются. 
Примечание. Имеется флаг в скрытом параметре PIN 702, который предупреждает о перегреве термистора после 
времени нормальной задержки. 
Этот флаг сбрасывается командой пуска или толчков. 
Время задержки аварийного сообщения: 15 сек. 
 

8.1.11.7  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Превышение скорости 
 
 
 
 
 
 
 
Если сигнал обратной связи по скорости превышает 110% от номинальной скорости дольше задержки аварийного 
сообщения, то подается аварийное сообщение по превышению скорости. Такое аварийное сообщение может 
вызываться плохой настройкой регулятора скорости или внешним вращением двигателя нагрузкой в случае 2-
квадрантных приводов. 
Время задержки аварийного сообщения: 0.5 сек. + (8.1.7 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / 
Время задержки отключения при превышении скорости" PIN 8.1.7). 
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8.1.11.8  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Рассогласование обратной связи по 
скорости 

 
 
 
 
 
 
 
См. раздел 8.1.1 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по рассогласованию 
обратной связи по скорости" PIN 171. 
Это сообщение также выводится, если отключение вызвано попыткой ослабления поля с обратной связью AVF. 
 

8.1.11.9  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Отключение по перегрузке 
 
 
 
 
 
 
 
Смотрите раздел 8.1.8.1 "МЕНЮ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПО ПЕРЕГРУЗКЕ / Разрешение отключения по перегрузке" PIN 178. 
 

8.1.11.10  АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Пропущенный импульс 
 
 
 
 
 
 
 
См. раздел 8.1.5."АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по пропуску 
импульса" PIN 175. 
 

8.1.11.11  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря фазы питания 
 
 
 
 
 
 
Контроллер непрерывно контролирует подаваемое питание на клеммах EL1, EL2. Если любая фаза пропадет, 
подается аварийное сообщение. Последующие действия системы управления зависят от условий работы в момент 
подачи аварийного сообщения. Это сообщение также кратковременно выводится после отключения напряжения 
питания управления. 
 
1) Если главный контактор был включен в момент отказа, то он выключается после истечения 2 секунд ожидания 
восстановления питания. Если питание будет восстановлено до истечения этого времени задержки, то 
возобновляется обычная работа. Во время периода временной потери питания PL/X отключает задание тока 
возбуждения и включает его вновь, только если это можно выполнить безопасно. Блок измеряет противоЭДС для 
расчета безопасного пуска с вращающейся нагрузкой. 
2) Если в момент отказа питания главный контактор выключен, то тогда команда Пуск разрешает включение 
контактора, но запрещает ток якоря. Через несколько секунд контактор выключается. 
 
Допускается пропадание питания управления на клеммах T52, T53 до 300 мсек при напряжении 240 В пер. тока и до 
30 мсек при напряжении 110 В пер. тока, только после этого запрашивается отключение. 
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См. также раздел 6.1.16 "КАЛИБРОВКА / Номинальное перем. напряжение  EL1/2/3" PIN 19 БЫСТРЫЙ ПУСК. 
Контроллер обнаруживает полный отказ питания. Потеря фазы обнаруживается в большинстве случаев. 
Однако контроллер может быть подключен к тому же источнику питания, что и другое оборудование, которое 
рекуперирует ток в линии питания во время отсутствия фазы. В таком случае аварийное сообщение SUPPLY PHASE 
LOSS (Потеря фазы питания) может не обнаружить отказ поступающего питания и поэтому не подается. 
 
В случае появления аварийного сообщения потери фазы питания необходимо проверить источник питания 
контроллера. 
Необходимо проверить вспомогательный и главный быстродействующие полупроводниковые предохранители. 
 
Смотрите также раздел 3.6 "Отключение по потере питания". 
Напряжение питания контролируется на клеммах EL1/2. Это позволяет использовать контакторы переменного 
электропитания или выходного постоянного тока. 
Время задержки аварийного сообщения 2,0 сек. 
 

8.1.11.12  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря синхронизма 
 
 
 
 
 
 
 
 
Контроллер PL/X автоматически "синхронизируется" с любым 3-фазным источником питания в диапазоне частот от 
45 до 65 Гц. Это позволяет отпирать тиристоры в правильные моменты в каждый период сетевого напряжения. 
Схема синхронизации способна работать при сильных искажениях напряжения питания, обеспечивая работу при 
большом уровне гармоник. Время входа в синхронизм равно 0,75 сек. Если используется стандартная конфигурация 
подключения с постоянно запитанными клеммами EL1/2/3, то синхронизацию необходимо выполнить только при 
первом включении питания. Это позволяет очень быстро включать главный контактор, если необходима 
минимальная задержка пуска. 
 
В схемах подключения, в которых используется вспомогательный источник питания, действует требования задержки 
0,75 сек. между подачей командой пуска и включением главного контактора. 
 
Если частота питающей сети выходит за указанные пределы, или если контроллер питается от источника с 
чрезмерными искажениями синусоидальной волны, то могут возникнуть ошибки синхронизации и подается это 
аварийное сообщение. 
 
Примечание.  Эта аварийное сообщение подается при работе. Если возникает отказ синхронизма при пуске, то 
отображается аварийное сообщение CONTACTOR LOCK OUT (Контактор заблокирован). (См. раздел 8.1.11.18 
"СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Контактор заблокирован"). 
 
Время задержки аварийного сообщения: 0.5 сек. 
 

8.1.11.13  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Перегрев радиатора 
 
 
 
 
 
 
В случае отказа вентилятора или засорения воздуховодов охлаждения температура радиатора может подняться до 
недопустимого уровня. При этом подается аварийное сообщение перегрева радиатора. 
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Если это аварийное сообщение подается в блоках, оснащенных вентилятором радиатора, то вентилятор и 
воздуховод следует проверить на отсутствие препятствий. Модели, снабженные сдвоенными смонтированными 
сверху вентиляторами, оснащаются защитой от остановки вентиляторов. После удаления препятствия вентилятор 
должен возобновить нормальную работу. Если вентилятор не работает, необходимо заменить узел вентилятора. В 
блоках со смонтированным сзади электровентилятором переменного тока (PL/X 185/225/265) проверьте наличие 
переменного напряжения питания вентилятора 110 В на клеммах B1, B2. В блоках PL/X 275 - 980 проверьте наличие 
переменного напряжения питания вентилятора 240 В на клеммах под нижней крышкой соединений. В блоке PL/X275 -
980 это аварийное сообщение может также быть поданоь, если отсутствует напряжение питания или возник перегрев 
радиатора. 
 
В кожух блока необходимо подавать холодный сухой чистый воздух с достаточным расходом. Смотрите раздел 14.1 
"Таблицы номиналов изделия". 
Блоку необходимо дать остыть, только после этого его можно перезапустить. Время задержки аварийного сообщени: 
0.75 сек. 
 

8.1.11.14  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Короткое замыкание цифровых 
выходов 

 
 
 
 
 
 
 
 
См. раздел 8.1.4 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по короткому 
замыканию цифрового выхода" PIN 174. 
 

8.1.11.15  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Неверное задание по последовательной 
связи 

 
 
 
 
 
 
 
См. раздел 8.1.6 "АВАРИЙНЫЕ СООБЩЕНИЯ ПРИВОДА ДВИГАТЕЛЯ / Разрешение отключения по ошибке 
последовательной связи" PIN 176. 
Примечание.  Имеется флаг в скрытом параметре PIN 701, который предупреждает об обмене плохим заданием. 
Этот флаг сбрасывается командой пуска или толчков. 
 

8.1.11.16 СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Автонастройка невозможна 
 
 
 
 
 
 
Во время автонастройки привод выключает ток возбуждения для предотвращения вращения вала. Если во время 
выполнения автонастройки обратная связь по скорости будет > 20% номинальной скорости, или обратная связь по 
току возбуждения будет > 5 % номинального тока возбуждения, то возникнет "ошибка автонастройки". 
Примечание. Обратная связь по скорости > 20% может быть вызвана остаточным магнитным полем, приводящим к 
вращению вала. В таком случае попробуйте запустить автонастройку заново, механически заблокировав вал 
двигателя. 
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8.1.11.17 СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Автонастройка прекращена 
 
 
 
 
 
 
 
Контроллер останавливает функцию автонастройки, если на клеммы останова выбегом, пуска или работы поступает 
сигнал запрета (низкий уровень). 
 Это сообщение также появляется, если в процессе автонастройки параметр разрешения/запрета автонастройки 
будет переведен в значение "Запрещено". Смотрите раздел 6.8.9 "УПРАВЛЕНИЕ ТОКОМ / Разрешение 
автонастройки" PIN 92. 
Таймаут автонастройки (примерно 2 минуты) также вызывает прекращение автонастройки. 
 

8.1.11.18  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Контактор заблокирован 
 
 
 
 
 
 
 
Это аварийное сообщение может быть вызвано двумя возможными событиями при выполнении запроса режима 
работы. Оно сопровождается автоматическим запретом регулятора тока и последующим выключением контактора. 
 
1) Если поступающее 3-фазное питание имеет недостаточное качество и схема синхронизации не может измерить 
частоту и/или чередование фаз. Это может быть вызвано неустойчивым или постоянным отсутствием фазы на 
клеммах EL1/2/3. 
 
2) Была разрешена функция блокировки нулевого задания, но оператор не смог сбросить внешние задания скорости 
в нуль. (См. раздел 6.10 "ИЗМЕНЕНИЕ ПАРАМЕТРОВ / БЛОКИРОВКИ НУЛЯ"). 
 

8.1.11.19  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Флаги предупреждения 
 
Примечание.  Следующие флаги также доступны в скрытых параметрах PIN после нормального времени задержки 
независимо от того, разрешены ли по ним отключения привода или нет. 
 Эти флаги сбрасываются командой пуска или толчков. 
 
700)STALL WARNING  701)REF XC WARNING 
702)THERMISTOR WARN  703)SPD FBK WARN 
 
Имеется также один флаг активности 704)I LOOP OFF WARN в скрытом параметре PIN, который принимает низкий 
уровень как только контур тока прекращает выдавать ток в следующих условиях отказа. 
 
8.1.11.1  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Максимальный ток якоря 
8.1.11.11  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря фазы питания (питание управления или питание 

клемм EL1/2/3) 
8.1.11.12  СООБЩЕНИЕ ОТКЛЮЧЕНИЯ ПРИВОДА / Потеря синхронизма 
 
Привод необходимо перезапустить (T33/T32) и разрешить команду работы RUN (T31), чтобы параметр 704 заработал. 
Это так в силу того, что он работает с программой контура тока и поэтому совсем не изменяется, если привод 
остановлен или если контур тока отключен низким уровнем сигнала на входе работы RUN (T31). 
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