Opis parametrow konfiguracyjnych sterownikéw Kelly Controller z serii KLS
opracowat: Marek Przybylak — https://bikel.pl
Jezeli chcesz dotozyé wspomaganie pedatowania do tego sterownika, skorzystaj z komputera poktadowego MPe dla eBike: https://ebikecomputer.com

yehick Pogrubione opisy wskazujg najwazniejsze do ustawienia parametry

| Module Name KLS48125  gymbol sterownika
7U55r Name SR
| Serial Number 18327835
| Software version 01100011

Controller Volt 2
TLDW Volt 18 Napigcie odcigcia napedu przy roztadowanej baterii
[ 2 overvort 60 Napiecie odcigcia napedu i h regeneracyjnego przy nadmiernie natadowanej baterii

Hall Galvanometer 250

PhaseCurr Max AD 360
TCUrrent Percent o0 Prad fazowy zasilania silnika wyrazany w % pradu maksymalnego sterownika
TBE‘II’Y Limit 29 Prad pobierany z baterii wyrazany w % t ionego pradu f ]
?Idﬂﬂtiﬁﬁtiﬂﬂ Angle 85 Test Halli: 85 = normalna praca / 170 = test Halli po restarcie sterownika
67795 Lowr Err a Dolny prég napigcia manetki dla btedu manetki (x% * 5V)
TTPS High Err 95 Gorny prog napigcia manetki dla btedu manetki (x% * 5V)
| 8 TPs Type 1 Tvp i 1: potenci 0-5V, 2: Manetka z czujnikiem Halla
TTPS Dead Low Y Prog napigcia manetki, przy ktérym silnik zaczyna sie obracac (x% * 5V)
% TPS Dead High 80 Prég napiecia manetki, przy ktorym silnik osigga 100% predkosci (x% * 5V)
? TPS Fwd MAP 40 Charakterystyka pracy manetki w kierunku jazdy do przodu / lle % gazu ma by¢ zadane, gdy manetka jest na 50%
E TPS Rev MAP 20 Charakterystyka pracy manetki w kierunku jazdy do tytu / lle % gazu ma by¢ zadane, gdy manetka jest na 50%
T3 Brake Type 0 Typ manetki hamulca 0: brak, 1: potencjometr 0-5V, 2: Manetka z czujnikiem Halla
H Brake Dead Low 20 Dolny prog napiecia manetki hamulca dla bledu manetki (x% * 5V)
TS Brake Dead High 80 Gorny prég napiecia manetki hamulca dla btedu manetki (x% * 5V)
E Max Output Fre 1000 Maksymalna czestotliwo$¢ pradu fazowego
? Max Speed 6000 Maksymalna predkos$¢ obr./min. silnika
R Max Fwd Speed % 100 Szybko$¢ w % na najszybszym biegu w kierunku do przodu (gdy aktywny tryb 3-speed / 3-biegowy)
E Max Rev Speed % 100 Szybko$¢ w % na najszybszym biegu w kierunku do tytu (gdy aktywny tryb 3-speed / 3-biegowy)
% MidSpeed Forw Speed | 100 Szybko$¢ w % na $rednim biegu w kierunku do przodu (gdy aktywny tryb 3-speed / 3-biegowy)
E MidSpeed Rev Speed 30 Szybkos$¢ w % na $rednim biegu w kierunku do tytu (gdy aktywny tryb 3-speed / 3-biegowy)
5 LowSpeed Forw 50 Szybkos$¢ w % na wolnym biegu w kierunku do przodu (gdy aktywny tryb 3-speed / 3-biegowy)
E LowSpeed Rev Speed | 30 Szybko$¢ w % na wolnym biegu w kierunku do tytu (gdy aktywny tryb 3-speed / 3-biegowy)
E Three Speed 0 Aktywacja trybu 3-biegowego / 3-speed. 0: nieaktywny, 1: dwa biegi, 2: trzy biegi
E PWM frequency ‘ 20 | Czestotliwos¢ modulacji PWM dla sterowania silnikiem

26 Startup H-Pedel Wykrywanie, czy manetka gazu jest zadana przy starcie sterownika. TAK = zabezpieczenie i nie zadanie mocy na silnik
7 [ Brake H-Pedel Wykrywanie, czy manetka gazu jest zadana przy puszczeniu hamulca. TAK = zabezpieczenie i nie zadanie mocy na silnik
F CINTL H-Pedel Wykrywanie, czy manetka gazu jest zadana przy zmianie biegu 3-speed. TAK = zabezpieczenie i nie zadanie mocy na silnik
? [oystick Manetka dziata w trybie dzojstika ;) / Od potowy zakresu manetki pojazd jedzie do przodu, a ponizej potowy jedzie do tytu
W [ Three Gears Switch Czy przetacznik Przdd / tyt ma posiada¢ bieg neutralny
ST [IBoost Mozliwo$¢ uzycia przewodu nr 2 dla zadania 100% mocy (boost), zamiast manetki hamulca. Nadal obowigzuje limit z pola nr 3 i 4
37 [JFoot switch Sygnat stopki bocznej motocykla / roweru. Sygnat aktywny uniemozliwi jazde. Dopiero ztozenie stopki/ zanik sygnatu umozliwi jazde
[ SW Level
[ 0,HIM;1,KIM
? [ cruise Aktywacja tempomatu poprzez przytrzymanie w jednym miejscu manetki przez kilka sekund
? [ Anti-siip Funkcja zapobiegajgca staczaniu si¢ do tylu pojazdu, np. na wzniesieniu
? Change Direction Zmiana kierunku obrotu silnika przod/tyt, jezeli kreci si¢ w nieprawidtowa strone po tescie Halli
36 ReadZero

— =

37 Motor Nominal Curr 70 Prad silnika dla testu Halli (tylko dla testu — nie uwzgledniany przy normalnej pracy) ustawi¢ 70 mate / 80 $rednie / 90 duze HUBy
?Mntnr Poles 20 llo$¢ sztuk (nie par) magneséw w silniku
?Speed Sensor Type 2 Typ czujnikéw potozenia wirnika 2: czujniki Halla
WRESDN‘EF Poles 2
TMutor Temp Sersor 0 Typ czujnika temperatury silnika. 0:brak, 1:KTY84, 2:KTY83
Hngh Temp Cut “¢ 130 Temperatura silnika dla odcigcia napedu
FResume “E 110 Temperatura silnika dla powrotu do dziatania silnika po odcigciu napedu
?High Temp Str™é 100 Temperatura silnika dla ostabienia mocy napedu
Fngh Temp Week % 0 % mocy w trybie ostabionej mocy, po przekroczeniu pierwszego progu temperatury
Wune Hall Zero ‘ 508 |
7L\ne Hall amplitude 410
Kune Hall High Err 972

49 Line Hal Low Err 50
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L [Cowe ]

50 1Qkp 1500

51 QK 30

52 DKo 1500

Moc w % hamowania regeneracyjnego aktywowanego manetkg hamowania

Moc w % hamowania regeneracyjnego aktywowanego po puszczeniu manetki gazu

Moc w % hamowania regeneracyjnego aktywowanego po ustawieniu biegu neutralnego (tylko dla trybu 3-speed / 3-biegowego)

Czas narastania pradu przy dodawaniu manetki gazu (im wiecej tym wigkszy soft-start manetki) 1=0,1s

Czas opadania pradu przy puszczaniu manetki gazu (im wigcej, tym wieksze opdznienie po puszczeniu manetki) 1=0,1s

Czas narastania pragdu hamowania regeneracyjnego (im wiecej, tym wiekszy soft-start regena) 1=0,1s

Czas opadania pradu hamowania regeneracyjnego po puszczeniu klamki hamulca (im wiecej, tym wigksze opéznienie) 1=0,1s

Moc w % hamowania regeneracyjnego aktywowanego klamka hamulca

|53 DK 30
5T Sleep_Time o
| 55 BRK_AD Brk % 0
| 56 RLS_TPS Brk % 0
[ 57 NTLErk % 0
H Accel Time 8
;A[(E‘ Rls Time 1
Wﬁmke Time 3
?Bmke Ris Time 1
| 62 BRK_SW Brk % 10
5

63 Change Dir Brk%

Moc w % hamowania dla zmiany kierunku jazdy przy pracy manetka typu ,dzojstik”

64 Compensation Per% 2 Dostrojenie mocy funkciji ,anti-slip” zapobiegajacej staczaniu pojazdu do tytu na wzniesieniu
65 IVT BRK Max 2000 Potrzebne tylko przy pracy manetkg typu ,dzojstik”

66 IVT BRK Min | 50 | Potrzebne tylko przy pracy manetkg typu ,dzojstik”

67 Torgue Speed Kp 3000 Dostrojenie agresywnosci przyspieszania / reakcji na manetke gazu — zmienia¢ co 1000
68 Torgue Speed Ki 80 Dostrojenie agresywnosci przyspieszania / reakcji na manetke gazu — zmienia¢ co 100

69 speed Err Limit ,W‘

Dostrojenie agresywnosci przyspieszania / reakcji na manetke gazu — zmienia¢ co 500

— =]

etry nie stuzg do ustawiania , a jedynie do odczytu stanéw poszczegodiny: ej$¢ i statusu urzadzenia.

70 TPS Pedal 41 Stan sygnatu manetki gazu
7 Brake Pedal B Stan sygnatu manetki hamulca
7 Brake SW1 0 Stan sygnatu klamki hamulca
? Foot S\ 0 Stan sygnatu stopki bocznej
? Forward SW 1 Stan sygnatu biegu do przodu
? Reverse SW 0 Stan sygnatu biegu do tytu
176 Haia [ | stan czujnika Halla A
|77 haie [o | stan czujnika Halla B
|78 maic [ | stan czujnika Halla C
? Battery Voltage | 52 | Napigcie baterii
W Motor Temp | 0 | Temperatura silnika (nie pokazuje doktadnie)
871 Controller Temp 14 Temperatura sterownika (nie pokazuje doktadnie)
? Setting Dir 0 Ustawiony kierunek obrotu silnika
? Actual Dir 0 Aktualny kierunek obrotu silnika
? Brake SW2 0
? Low Speed 0 Stan sygnatu biegu wolnego ,low”
W Fault Btedy, jezeli wystepuja
? Motor Speed o Predko$¢ obrotowa silnika
E Phase current 0 Prad fazowy
| Reserved 0
| Reserved a
| Reserved 0
[ Reserved a
| Reserved 0
| Reserved a
| Reserved 0
[ Reserved a
| Reserved 0
| Reserved a
| Reserved 0
| Reserved a
| Reserved 0

89 Status ‘ | Status urzadzenia / potaczenia
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Procedura pierwszego uruchomienia i sparowania silnika ze sterownikiem
(konfiguracja parametréw pogrubionych na liscie powyzej)

Zmiany w zaktadce Vehicle

1 |Ustawi¢ napiecie pracy sterownika min. maks. (pola 1i2)

2 Wstepnie ograniczy¢ prady sterownika do 30% (pola 3 i 4)

3 |Ustawi¢ polu nr 8 typ manetki na wartos$¢ 2 (dla manetki opartej o czujnik Halla — wigkszo$¢ w ebike)

4 |Ustawi¢ parametr w polu nr 5 na warto$¢ 170 — to wymusi uruchomienie testu Halli po restarcie sterownika

Zmiany w zaktadce Motor

5 |Ustawi¢ parametr w polu nr 38 Motor Poles — wpisa¢ ilo$¢ magnesow (nie par)

6 |Ustawic parametr w polu nr 39 Sensor type — wpisa¢ 2 dla czujnikéw Halla

Test Halli / sparowanie sterownika z silnikiem

7 |Wcisnaé Write, OK, Quit

8 |0dpia¢ kabel USB

9 |Uruchomi¢ ponownie rower / sterownik

10 |Poczekag, az wykona sig test Halli, koto bedzie sie kreci¢, a na koniec zacznie miga¢ czerwona dioda kodem 3,2 internal reset — oznacza, ze jest ok i test Halli si¢ zakonczyt

11 |Uruchomi¢ ponownie rower / sterownik

12 |zada¢ delikatnie manetke gazu i sprawdzi¢ kierunek obrotéw kota

13 |W razie koniecznosci potaczy¢ sie programem i zmieni¢ kierunek obrotu kota / zmieni¢ ,ptaszek” w polu nr 35 — Change dir. Wcisng¢ write i uruchomi¢ sterownik od nowa

14 Wykonac¢ jazde prébng

15 |Podnosi¢ prady z pél 3 i 4 wg uznania i potrzeb

16 W razie potrzeby skonfigurowa¢ pozostate parametry konfiguracyjne (nie pogrubione na tej liscie)

Strona 3



	Arkusz1

