LS Degisken Frekansli Suricileri satin aldi - giniz igin te sekkirler!

EMNIYET TALIMATLARI

Yaralanma ve maddi hasari 6nlemek icin bu talimatla i takip edin.
Talimatlari goz ardi etmek do @ru olmayan cali sma, zarar veya hasara

sebep olacaktir. Ciddiyetleri a sagidaki i saretler tarafindan belirtilir.

/& TEH |_|KE Bu isaret, talimatlari takip etmediginiz takdirdch

ani 6lum veya ciddi yaralanmayi belirtir

Bu isaret dliim veya ciddi yaralanma
& UYARI olasiligini belirtir

A TEDB'R Bu igaret yaralanma veya maddi hasar

\ olasiligini belirtir /

B Bu kilavuzdaki ve cihazinizin izerindeki her isaretin anlami su sekildedir.

& Bu emniyet uyan isaretidir.
Tehlikeli durumdan sakinmak icin talimatlan dikkatlice okuyun ve takip edin.

A Bu isaret kullaniciyi Uriin icerisinde zarara veya elektrik carpmasina
sebep olabilecek “tehlikeli gerilim” mevcudiyeti konusunda uyarir.

B Bu kilavuzu okuduktan sonra, kullanicinin her zaman erigebilecegi bir yerde
bulundurun.

B Bu kilavuzu, Urinleri gercekte kullanan ve onlarin bakimindan sorumlu olan kisiye
verilmelidir.



/N UYARI

Gug uygulanmi s iken veya cihaz cali siyor iken kapa g1 ¢cikarmayin.
Aksi takdirde, elektrik carpmasi meydana gelebilir.

Sdurdcundn 6n kapa @1 cikarilmi ¢ durum iken cali stirmayin.
Aksi takdirde, yuksek gerilim terminalleri veya sarjli kapasitore temas etme sebebiyle elektrik
carpmasina maruz kalabilisiniz.

Girig guct uygulanmami s olsa dahi, periyodik muayeneler veya kablolama

haricinde kapa @1 cikartmayin.
Aksi takdirde, sarjli devrelere temas edebilir ve elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Kablolama ve periyodik muayeneler giri  $ gucinin kesilmesinden en az 10
dakika sonra ve DC bara geriliminin de sarj oldu gu, bir 6lgt aleti ile

denetlendikten sonra (DC 30V altinda) gergekle  stirilmelidir.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Butonlari kuru ellerle ¢cali  stiriniz.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Kablo izolasyonlari hasarli ise kabloyu kullanmayiniz.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Kablolari surtmelere, a siri gerginli ge, agir yuklere veya siki stirmaya maruz
birakmayiniz.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.




/N TEDBIR

Sdrdcuyl alev almaz bir ylzey Uzerine kurun. Yakini  na alev alabilir bir
malzeme koymayin.
Aksi takdirde, yangin cikabilir.

Surdcu hasar gorirse giri  $ gucund kesin.
Aksi takdirde, ikincil bir kaza ve yangina yol acgabilir.

Giri s gucu uygulandiktan veya kapatildiktan sonra suricu ye temas etmeyin.
Bir kac¢ dakika suresince sicak kalacaktir.
Aksi takdirde, cilt yanmasi veya hasari gibi bedeni yaralanmalara maruz kalabilirsiniz.

Kurulumu tamamlanmi § olsa dahi, hasarli veya parcalari eksik bir stirticti  ye
glc¢ uygulamayin.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Sdrdcu icine iplik, ka git, agac parcaciklari, toz veya di ger yabanci madde
giri sine misaade etmeyin.
Aksi takdirde, yangin veya kaza meydana gelebilir.

CALISTIRMA ONLEMLERI

(1) Kullanma ve kurulum

Uriini agirhigina gére tutun.

Tavsiye edilen sayidan fazla suriic kutularini Ust tste koymayin.
Bu kilavuzda belirtilen talimatlara gére kurun.

Kapagd! nakliye esnasinda agmayin.

Suricl Uzerine agir maddeler koymayin.

Suricl yerlestirme yénintn dogru oldugunu kontrol edin.
Suriclyu dustrmeyin, veya darbeye maruz birakmayin.

200V sinifi icin 100 ohm veya daha disik ve 400V sinifi icin 10 ohm veya daha disik toprak
empedansi kullanin.

Muayene veya kurulum icin PCB ‘ye dokunmadan 6nce ESD (Elektrostatik Desarj) ‘a karsi
koruyucu tedbirler alin.
Suriclyu asagidaki cevresel sartlar altinda kullanin:

O 0O OOoO0oOoooOooo




CT YUku: - 10 ~ 5001 (donma olmaksizin)

VT Yiki: -10 ~ 4001 (donma olmaksizin)

Not: 5000 ‘de VT YUkl altinda kullanildiginda yukin
80% ‘inden diusuk kullanin

Goreceli nem 90% RH veya daha az (sivilasma olmaksizin)

Depolama sicakhgi -20~65 1]

Korozyon yapici gazdan, tutusabilir gazdan,

yagdan, dumandan veya tozdan korunakli

Deniz seviyesinin azami 1,000m dstlinde, Azami

5.9m/san’ (0.6G) veya daha az

Atmosfer basinci 70 ~ 106 kPa

Ortam sicakhgi

Cevre

Konum

Yukseklik, Titresim

(2) Kablolama

O OoOooo 0O

Saricundn cikisina gug faktéri dizeltme kapasitord, asiri gerilim koruyucu veya RFI filtresi
baglamayin.

U, V, W cikis kablolarinin motora baglanti sirasi motorun dénme yonini etkileyecektir.

Dogru olmayan terminal kablolamasi cihaz hasarina yol agabilir.

Giris/cikis terminallerinin(R,S,T / U,V,W) baglantisini ters ¢evirme sirticlye zarar verebilir.
Yalnizca LS siricusi konusunda uzman yetkili personel kablolama ve muayeneleri
gerceklestirmelidir.

Daima kablolamadan énce sirtciyd kurun. Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz
veya bedensel yaralanma olusabilir.

(3) Deneme calistirmasi

O

O

Calistirmadan 6nce butin parametreleri kontrol edin. Yike bagh olarak parametre degerlerini
degistirmek gerekebilir.

Daima her terminale bu kilavuzda belirtildigi sekilde izin verilen aralikta gerilim uygulayin. Aksi
takdirde, surticide hasar meydana gelebilir.

(4) Calistirma onlemleri

O Oooo o o O

Otomatik tekrar baglatma fonksiyonu segili iken, bir alarm durmasindan sonra motor aniden
calisacagindan motordan uzak durun.

Tus takimi tzerindeki Stop (Dur) tusu yalnizca uygun fonksiyon ayari yapilmissa gecerlidir. Bir acil
durdurma butonunu ayri olarak hazirlayin.

Referans sinyal mevcut iken bir alarm sifirlamasi yapilirsa, ani bir calisma meydana gelecektir.
Referans sinyalinin kapali oldugunu pesinen kontrol edin. Aksi takdirde, bir kaza meydana gelebilir.
Sdricl icinde herhangi bir seyi modifiye etmeyin veya degistirmeyin.

Motor, suriiciiniin elektronik 1si fonksiyonu tarafindan korunmuyor olabilir.

Saricundn sik ¢alistinimasi/durdurulmasi icin striicti girisinde manyetik kontaktor

kullanmayin.

Elektromanyetik parazit etkisini azaltmak icin gurulta filtresi kullanin. Aksi takdirde, yakindaki
elektronik cihazlar etkilenebilir.



O Girig gerilimi dengesizligi durumunda AC reaktort kurun. Suriictiden yayilan yiksek frekansli
gurdltiye bagli olarak Gug Faktori kapasitorleri ve jeneratérler asiri isinabilir ve hasar gorebilir.

O 400V sinifi motoru sirici ile stirerken yalitimla diizeltiimis bir motor kullanin veya mikro asiri
gerilimden korumak icin tedbirler alin. Motor terminallerinde kablolama sabitine vasiflandirilabilinir
bir mikro asir1 gerilim meydana gelir ve yalitimi bozabilir ve motora zarar verebilir.

O Cihazi calistirmadan 6nce ve kullanici programlamasindan énce kullanici parametrelerini fabrika
ayarlarina getirin.

O Sirich kolayca yuksek hizda iglemlere ayarlanabilir. Cihazi ¢alistirmadan énce motorun veya
makine aksaminin kapasitesini denetleyin.

O DC-Fren fonksiyonunu kullanirken durdurma torku Uretilmez. Durdurma torku gerekli oldugunda
ayri techizat kurun.

(5) Hata 6nleme tedbirleri

O Sdriclt aksadiginda makine ve techizati tehlikeli durumlardan korumak icin acil fren gibi bir
emniyet yedegdi saglayin.

(6) Bakim, muayene ve parca degisimi

[0 Sdrdcinin denetim devresi Gzerinde megger (yalitim direnci) testi uygulamayin.
O Periyodik muayene icin Bélim 12‘ye bakin (parca degisimi).

(7) imha
[0 Sdrdclyd imha ederken endustriyel atik olarak siniflandirin.
(8) Genel talimatlar
O Bu talimat kilavuzundaki sema ve ¢izimlerin cogu sirticiiyl devre kesicisiz, kapaksiz veya kismi

acik olarak gostermektedir. Surticiiyl hi¢ bir zaman bu sekilde ¢alistirmayiniz. Kapagi ve devre
kesicileri her zaman takin ve suricuyt ¢alistirirken bu talimat kilavuzunu takip edin.



Kilavuzun Tanitimi

Kilavuzun Tanitimi

® Bu kilavuz SV-iS7 serisi sUriicinin tanimlamalarini, kurulumunu, igletimini, fonksiyonlarini ve bakimini tanimlar ve

suriict kullaniminda temel deneyime sahip olan kullanicilar igindir.

® SV-iS7 serisi surtictiyll uygun ve emniyetli bir bicimde kullanmak icin bu kilavuzu dikkatlice okumaniz tavsiye olunur.

® Kilavuz agsagidakilerden olusur.

1 Temel Bilgi Surtictyl kullanmadan 6nce 6grenilmesi gereken onlemleri ve temel maddeleri
tanimlar.
2 Ozellikler Kontrol dzellikleri, giris ve ¢ikis degerleri ve tipleri
3 Kurulum Ortam ve kurulum yéntemi hakkinda bilgi.
4 Kablolama Gilic kaynagi ve sinyal terminalleri icin kablolama bilgisi.
5 Cevresel Cihazlar | Suriicinin giris ve ¢ikis terminallerine baglanabilen gevresel cihazlar
Tus tak I . . .
6 ktljll§an|l|lrml nasi Surlictiniin ana govdesi Uzerindeki gosterge ve calistirma tuslar hakkinda tanimlar.
Temel . .
7 . Frekans ayari ve calistirma komutu dahil temel fonksiyonlar hakkinda tanimlar.
Fonksiyonlar
Uygulamali . - . .
8 Fonksiyonlar Sistem uygulamasi icin gerekli fonksiyonlar hakkinda tanimlar.
9 Gozlem Surtctnin ¢alisma durumu ve sorunlar hakkinda bilgi.
Fonksiyonlar
Koruyucu R .
10 Fonksiyonlar Motor ve Stirlicti i¢in koruyucu fonksiyonlari tanimlar.
1 Haber!e§me RS-485 haberlesmesinin dzellikleri.
Fonksiyonlar
12 ;?jgﬁle& Sorun Calisma esnasinda meydana gelebilecek arizalar ve anormallikler hakkinda tanimlar.
13 FonksiyonTablolsu | Fonksiyonlarin kisa 6zeti.
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Bolim 1 Temeller

1.1 Kullanimdan Once Bilmeniz Gerekenler

1.1.1 Urtintin denetimi
Sdriclyu kutudan cikartin, Grtin gbévdesinin yan tarafinda gosterilen degeri ve suriicti tipinin ve nominal ¢ikisin tam

olarak siparis ettiginizle ayni olup olmadigini denetleyin. Uriiniin nakliye esnasinda hasar goriip gormedigini de

denetleyin.
SV 008 iS7 - 2 N 0] F D
gulamali Moto apasite e Girig Gerilimi | Tus takimi UL EMC @ DCR
0008 0.75 [kW]
0015 15 [KW]
0022 22 kW]
0037 37 [kW]
0055 55 [kW]
0075 75 KW
0110 n [kw o
— 0150 15 kW] é 2:3-Faz N:YOK | OAGK | Bos: | Bos:
» 0185 185 [kW] = 200~230[V] EMC | DCR
g 0220 22 kW] %T 4 3Fa S(: ;:;(D E: MLLJJ[I?JI‘aizlaII yok | yok
0300 30 kw] o 380~480)V] | Yikieyic) R P A
0370 37 [kw] = P: Muhafazall
0450 45 [kw] = UL Tipi 12
0550 55 kW]
0750 75 kW]
0900 0 KW
1100 110 kW]
1320 132 W]
1600 160 [KW]
1.1.2 Parcalar

Uriin hakkinda herhangi bir stipheniz varsa veya uriiniin hasarli oldugunu tespit ettiyseniz, firmamizin sube
ofislerini arayiniz (kilavuzun arka kapagina bakin).
1.1.3 Cihaz ve Pargalarin ¢ali gsmaya hazirlanmasi

Calismaya hazirlama ¢ok az degisiklik gosterebilir. Parcalari kullanima gore hazirlayin.
1.1.4 Kurulum

Sirtcinin émrinde ve performansinda azalma olmasini engellemek icin Uriin konum, yon ve cevresindekileri

dikkate alarak dogru bir sekilde kurdugunuzdan emin olun.
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Bolim 1 Temeller

1.1.5 Dagitim
Gulc¢ kaynagini, elektrik motorunu ve galistirma sinyallerini(kontrol sinyalleri) terminal bloguna baglayin. Dogru bir

sekilde baglamayi basaramazsaniz stirlicti ve cevresel cihazlar hasar gérmus olabilir.

1.2 Parcalarin isimleri ve Kullanimlari
1.2.1 Son Urtin (75 kW ‘tan daha fazla olmayan)

On kapak:
Kablolama esnasinda ¢ikarilir

Kablolama kelepcesi ’

Sogutucu FAN ’

Tus takimi baglanti
terminali

Haberlesme secenegi
bagdlanti parcas!

B
Suriict durum gosterge
‘ enkoder secenegi CUBUGU
_
PLC, uzatma G/C,
Haberlesme secenegi
‘ Kablolama kelepgesi baglanti parcasi -

GIC karti & terminali

Glic terminali
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Bolim 1 Temeller

1.2.3 Son urtin (90kW ‘tan daha fazla olan)

Sogutucu fan
Qst 6n kapak sabitleme F(Jst 6n kapak
vidasi (sol taraf)
N~— " ™~
— Ust 6n kapak sabitleme
Alt 6n kapak sabitleme vidasl (sag taraf)
vidasi (sol taraf)
~— . —
Alt 6n kapak Alt on kapvak sabitleme
— A\ {i vidasi (sag taraf)
@ @ e
Gl girisi —S Sinyal girisi

OB AN COIANOU NOUIAN DN ERRSNAL,
NRANAIOA AN AR AN ERAN BN,
BN AN LA AR,
LIS RN

A AR
L _n P

ECR klcltlict devre FAN SMPS devresi j

Haberlesme secenek

karti badlanti parcasi Ana SMPS devresi j

Sirict durum gosterge
LEDi

Tus t.aklml baglanti ﬁ C. Uzatma GIC, N
terminali "
= Haberlesme secenegi

E/C karti ve terminalij’V Baglanti pargasi .

Koruyucu levha

Emniyet secenek Kkarti
(Segilebilir fonksiyon)

Glc  Toplayici ¢ubugu (R/SIT,
UNW, PIN)

T
e WA
Y RNt
e NRORN

Secenek karti iligkileri icin litfen secenek karti kilavuzuna bakiniz.
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Bolum 2 Ozellikler

2.1 Ozellikler

2.1.1 Nominal Giri g ve Cikis : 200V sinifinin (0.75~22kW) giri g gerilimi

Tip : SV xxx iS7 — 2x 0015 | 0022 | 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0185 | 0220

1 [HP]

"Uygulanan Motor [KW] 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 ]_’L 15 18.5 22
2 [k\'\/'z]m'”a' Kapasite | 19 | 30 | 45 | 61 | 91 | 122 | 175 | 229 | 282 | 335
S [INominal [ CT 5 8 12 | 16 | 24 | 32 | 46 | 60 | 74 | s8
£ |Akm[y VT 8 | 12 | 16 | 24 | 32 | 46 | 60 | 74 | 88 | 124
S | Cikis Frekansi 40 ~ 400 [HZ]

Cikis Gerilimi [V] %3-faz 200 ~ 230V

= Alinabilir Gerilim [V] | 3-faz 200 ~ 230 VAC (-15%,+10%,)

£ @ | Girig Frekansi 50 ~ 60 [Hz] (x5%)

§ O [Nominal |CT |83 [120 [ 186 | 24 [ 3290 [ 414 [ 58 [ 69 | 88 | 9

Akm[A | VT 7 | 106 | 148 [ 215 | 28 | 42 | 52 | e0 | 75 | 107

* DCR olmayan Urtinlere yalnizca CT(AJir calisma) yiik dederinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.

2.1.2 Nominal Giri g ve Cikig: 400V sinifinin (0.75~22kW) giri $ gerilimi

Tip : SV xxx iS7 — 4x 0008 0015 | 0022 | 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0185 | 0220

[HP]

Y Uygulanan Motor

W] 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 n 15 18.5 22
“NominalKapasite | ;o | 50 | 45 | g1 | 91 | 122 | 183 | 220 | 207 | 343

2 | kAl
O | @ Nominal CT 2.5 4 6 8 12 16 24 30 39 45
E Akim [A] VT 4 6 8 12 16 24 30 39 45 61
£ | Cikis Frekansi %0 ~ 400 [HZ]
Z | Cikis Gerilimi [V] % 3-faz 380 ~ 480V
Alinabilir Gerilim [V] | 3-faz 380 ~ 480 VAC (-15%~+10%)
S | Girig Frekansi 50 ~ 60 [Hz] (+5%)
£ -2 Nominal CT | 43 | 72 | 106 | 154 | 21 | 258 | 39 44 57 57
Z O] Akim [A] VT | 35 | 53 73 | 108 | 138 | 225 26 33 40 52

* DCR olmayan Urtinlere yalnizca CT(AJir ¢calisma) yiik dederinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.
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Bolum 2 Ozellikler

2.1.3 Nominal Giri g ve Cikig: 400V sinifinin (30~160kW) giri g gerilimi

Tip : SV xxxIS7 —4x 0300 | 0370 ‘ 0450 ‘ 0550 | 0750 | 0900 ‘ 1100 | 1320 | 1600 -
[HP] 40 50 60 75 100 120 150 180 225 -
[KW] 30 37 45 55 75 90 110 132 160 -
2 Nominal Kapasite

Y Uygulanan Motor

46 57 69 84 116 139 170 201 248 -

2 |[KVA
G | ¥ Nominal CT 61 75 91 110 152 183 223 264 325 -
B | Akm[A] VT | 75 | 91 | 110 | 152 | 183 | 223 | 264 | 325 | 370 ]
£ | Cikis Frekansi %0 ~ 400 [Hz] (Sensérsiiz-1:0~300Hz, Sensorsiiz-2,Vektor:0~120Hz)
Z | Cikis Gerilimi [V] % 3-faz 380 ~ 480V
Alinabilir Gerilim [V] | 3-faz 380 ~ 480 VAC (-15%,+10%)
S | Girig Frekansi 50 ~ 60 [Hz] (+5%)
£ .2 Nominal CT | 57 | 69 | 83 | 113 | 154 | 195 | 239 | 286 | 362 | -
Z O| pkim [A] VT | 90 | 109 | 123 | 162 | 195 | 237 | 282 | 350 | 403 :

* DCR olmayan Uruinlere yalnizca CT(Agir calisma) yik degerinde kullanildidinda garanti servisi saglanmaktadir.

1) Uygulanan motor 4 kutuplu standart motor kullanmak igin uygulanan azami kapasiteyi belirtir.

2) Nominal kapasite : 200V sinifinin giris kapasitesi icin 220V baz alinmaktadir ve 400V sinifininkisi icin 440V baz alinmaktadir.
Akim degeri icin CT baz alinmaktadir.

3) Nominal akimin ¢ikigl tetikleme frekans (CON-04) ayarina gore sinirlanmaktadir.

4) Sensorsiiz-1 durumunda, 3, 4 ‘0 kontrol modu (DRV-09 Kontrol Modu) olarak secerek frekansi 300Hz ‘e kadar ayarlayabilirsiniz.
Sensorsiiz-2 durumunda, 3, 4 ‘i kontrol modu (DRV-09 Kontrol Modu) olarak secerek frekansi 120Hz 'e kadar ayarlayabilirsiniz.

5) Azami cikis gerilimi saglanan guc geriliminin Gzerine ¢cikmaz. Cikis gerilimini saglanan gti¢ geriliminin altinda istediginiz sekilde
secebilirsiniz.

2.1.4 Diger bilgiler

1) Kontrol

V/F kontrolu, V/F PG, kayma telafisi, sensorsiiz vektor-1, sensorsiiz vektor -2,
vektor kontrolu

Kontrol Yontemi

Frekans Ayari Dijital komut : 0.01Hz
Cozunurla gu Analog komut : 0.06Hz (azami frekans : 60Hz)

Dijital komut calismasi : Azami frekansin 0.01% ‘si
Analog komut ¢alismasi : Azami frekansin 0.1% ‘si

V/F Sablonu ‘ Dogrusal, cift indirgeme, kullanici V/F
Asin yuk Kapasitesi CT akim degeri :1 dakika siiresince 150%, VT akim degeri : 1 dakika siiresince 110%
Tork Arti g El ile tork artisi, Otomatik tork artig!

* DCR olmayan Urtinlere yalnizca CT(AJir calisma) yiik dederinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.

Frekans De geri




Bolum 2 Ozellikler

alisma

Calisma Yontemi \ Tus takimi/terminal blok/haberlesme calismasi arasindan secilebilir

Analog : 0~ 10[V], -10 ~10]V], 0 ~ 20[mA]
Frekans Ayar ‘ Dijital: tus takimi

PID kontrolu, arttirma-azaltma calismasi, 3-telli calismasi, DC freni, Frekans siniri,
Frekans ziplama, Ikinci fonksiyon, Kayma telafisi, Geri doniis 6nleme, Otomatik
Caligma Fonksiyonu tekrar calisma, Siricl Kestirmesi, Hizli Calisma Otomatik ayarlama, Enet;ji
depolama, Gug¢ kesmesi, Akis kesmesi, Kacak akim indirgeme, MMC, Kolay
Calisma.

NPN (Sink) / PNP (Kaynak) secilebilir

(8 nokta) yiksek/orta/algak, durma esnasinda D.C. kontrol, ikinci motor secimi, frekans artirma,
P1~pP8g® frekans azaltma, 3-telli calismasi, PID kontrol esnasinda genel ¢alismaya gecis, Secenek
calismasi esnasinda ana surlicti gévde calismasi, analog komut frekans sabitleme,

Cok fonksiyonlu Fonksiyon: ileri galisma, geri ¢alisma, sifirlama, harici hata, acil durma,
Girig terminal Jog calisma, sirall frekans-yiksek/orta/algak, cok seviyeli hizlanma ve yavaglama —
hizlanma ve yavaslama durmasi segcilebilir.

0 ~ 10 Vdc (20mA ‘den duslk) : frekans, akim, gerilim, direk akim geriliminden

Analog ciki 5 SN

Cok fonksiyonlu
open-kollektor DC 24V 50mA ‘den disik
terminal Ariza cikisi ve siriicli calisma ¢ikisi
Cikis (N.O., N.C.) AC250V 1A ‘den duisiik,
réle terminali DC 30V 1A ‘den dusiik

1) IN Grubundaki IN-65~75 parametre ayarina gore Cok fonksiyonlu terminal icin kullanilabilir Fonksiyonlar.
3) Koruyucu Fonksiyon

asiri gerilim, disik gerilim, asiri akim, toprak akim algilama, stirticli asiri Isinmasi,
motor agsirt 1sinmasi, ¢ikis gorintileme, asin yuk koruma, haberlesme hatasi,
frekans komut kaybi, sogutma fan arizasi, PID dncesi arizasi, motor yok hatasi,
harici kesme hatasi, vb.

durma onleme, asiri yik, hafif yik, enkoder hatasi, fan arizasi, tus takimi komut
kaybl, hiz komut kaybl.

CT sinifindan dustik 15 msan (VT sinifi 8 msan) : calisma devam eder
Anlik Kesilme 2 (Nominal giris gerilimi, Nominal ¢ikis dahilinde)
CT sinifindan yiiksek 15 msan (VT sinifi 8 msan) : otomatik olarak tekrar baslar

2) CT (Agir Calisma) akim degerinde ¢alisma
4) Yapi ve Kullanim Ortami

Zorlamali hava puskirtmeli sogutma: 0.75~15kwW (200/400V sinifi), 22kW (400V
Sogutma Yontemi sinifr)
Hava cekisli sogutma: 22kW (200V sinifi), 30~160kW (400V sinifi)

75 KW ‘dan dusiik: Acik tip (IP 21), UL muhafazali tip 1 (Secenek)
Koruma Yapisi 90kW ‘tan yiiksek: Acik tip (IP 20), UL muhafazali tip 1 (Secenek)
Ayri Uriin (22kW ‘tan disuk): sizdirmaz IP54 tip, UL muhafazali tip 12

CT (Agir Calisma) yuki: - 10 ~ 50°C (buz veya donma olmaksizin)

VT (Normal Calisma) yiiki: - 10~ 40°C (buz veya donma olmaksizin)

(50C  ‘de VT yuki kulland 1 § 1 n 1| zda yiki 80% ‘inden az kullanmaniz tavsiye
olunur)

Ortam Sicakl g

Koruma Sicakli gt -20°C ~ 65°C

Ortamdaki Nem \ Bagil nemin 90% RH ‘sinden dusiik (sivilasma olmaksizin)

Yikseklik, Titre sim 1,000m ‘den diisiik, 5.9m/san’ (0.6G) ‘den duisik

Korozyon yapici gaz, tutusabilir gaz, yag, duman veya toz olmamalidir.
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Bolim 3 Kurulum

3.1 Kurulum

3.1.1 Kurulum 6ncesi tedbirler

Sirtciinin plastik parcalarinin hasar gérmemesi icin dikkatli olun.

Uriinii yalnizca kapag@ini tutarak hareket ettirmeyin.

Uriinii titresim, sikistirma veya siipriintii olan bir yere kurmayin.

Sdrtciinin 6mri blyik oranda cevresel sicakliklar tarafindan etkilenir, cevresel sicakligin izin verilen sicakligi
asmadigindan emin olun (-10 ~ 50°C).

Bcm Scm

<Cevresel Sicakli gin Olgiim Noktalari>

Sdruciyd tutusmaz bir yiizey Gzerine kurun ¢tink isletim esnasinda sicaklidi yikselir.
Isi doygunlugunu engellemek icin yeterli bosluk gereklidir ¢tinkii strticti isi yayar.

R A N—_
‘[ A: 10cm'den fa% /Dagmm kanalinin %

sogutucu

o hava
sogutucu havay! f

kapatmamasi icin yeterli

5cm'@len
fazla

SCmEoén bosluk gereklidir.

.. .. |fazla
Siriict

l A: 10cm'den fazg

Dahili sogutucu fan

30 kW Usttinde bir stiriicti kurdugunuzda A : 50cm ‘den fazla, B : 20cm ‘den fazla gereklidir

31



Bolim 3 Kurulum

/N Tedbir

Direk 1sik isinlari veya sicak ve nemli bir yerden sakinin.
Sdruciyl kapali bir panel veya yag dumani ve elyaf tozu gibi yabanci maddelerden korunmus temiz bir yere kurun.

Panel igerisine iki veya daha fazla siriict kurarsaniz havalandirma fani ve stirliciiniin konumu konusunda dikkatli
olun. Asagidaki sekle bakin.

Havalandirma Havalandirma
= A ! _ = B
. , Siirticil v + +
| | surci | |sirticu !
' Siiricii Siiriicii
i ! j !
. . . Siirticii |
Dahili so§utucu fan | q éﬂ
| ! i . —»7 »7
| ]
Kabul edilebiir (O) Kabul edilemez (X) Kabul edilebilir (O) Kabul edilemez (X)
iki veya daha fazla birim kuruldu ~ gunda Havalandirma faninin kuruldu ~ gu yer

Sdruciyl vida ve civata kullanarak dik olarak kurun béylece siriict hareket etmez.

Panlari strticinin 1sinmasi dolayisiyla meydana gelen sicak havanin ¢ikabilmesi icin diizenleyin.
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Bolim 3 Kurulum

3.1.2 Boyut (UL Muhafazali Tip 1, IP21 Tip)
1) SV0008-0037iS7 (200V/400V)

IMMME
//alialiala|'aliala}

eln y

:

.
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3) SV0110-0150iS7 (200V/400V)
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5) SV0300-0450iS7 (400V)

0/8
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| 2428

=1

242.8

1968

€0
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6) SV0550-0750iS7 (400V)
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7) SV0900-1100iS7 (400V)
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8) SV1320-1600iS7 (400V)
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3.1.3 Boyutl (UL Muhafazal Tip12, IP54 Tip)
1) SV0008-0037iS7 (200V/400V)
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2) SV0055-0075iS7 (200V/400V)
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3) SV0110-0150iS7 (200V/400V)

590.8

294.4

3133
4#;“‘ H
Ll is7 <
1) 7@ =—=x
%é Lo o
= —
= @% = ;
) (&0 S ——
s &
2 r s — g

#22(HOLEY

N\ / ““
- T
°
\ § @SICHOLE

2146
e
é/\Q
965
° |V w3
° oLy
e e
L Y T
|
0|
0
o 0| 0
™)
0|
I iyl
1T
D
Ip)
3
6.5
2146

3-11




Bolim 3 Kurulum

4) SV0185-0220iS7 (200V/400V)
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Bolim 3 Kurulum

3.1.4 Chazin Boyut ve A girh g (UL Muhafazali Tip 1, IP 21 Tipi)

EMCEDCL | "2 | vajzcaDCL | EMCEDCL
Suriict Kapasitesi | W[mm] | Himm] | D[mm] Agirhik Oriin ) UrE]n . olmvaya[]
[Kg] agi §i[Kg] agirh gifKa] Uriin a girl gi[Kg]

SV0008iS7-2/4 150 284 200
SV0015iS7-2/4 150 284 200 55 45 5.0 4.5
SV0022iS7-2/4 150 284 200 55 45 5.0 4.5
SV0037iS7-2/4 150 284 200 55 45 5.0 4.5
SV0055iS7-2/4 200 355 225 10 8.4 9.3 7.7
SV0075iS7-2/4 200 355 225 10 8.4 9.3 7.7
SV0110iS7-2/4 250 385 284 20 17.2 16.8 14
SV0150iS7-2/4 250 385 284 20 172 16.8 14
SV0185iS7-2 280 461.6 298 30 27 259 22.9
SV0220iS7-2 280 461.6 298 30 25.8 259 22.9
SV0185iS7-4 280 461.6 298 274 235 233 19.7
SV0220iS7-4 280 461.6 298 274 235 235 20.1
SV0300iS7-4 300 594 300.4 - - 41 28
SV0370iS7-4 300 594 300.4 - - 41 28
SV0450iS7-4 300 594 300.4 - - 41 28
SV0550iS7-4 370 663.4 371 - - 63 45
SV0750iS7-4 370 663.4 371 - - 63 45
SV0900iS7-4 510 784 423 - - 101 -
SV1100iS7-4 510 784 423 - - 101 -
SV1320iS7-4 510 861 423 - - 114 -
SV1600iS7-4 510 861 423 - - 114 -

Yukaridaki Agirik[Kg] EMC FILTRESI, DCL dahil toplam agirig belirtir. (kutu paketi haric)
30~160 kW Uriinleri yalnizca DCL secenegine sahiptirler.
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3.1.5 Cihazin Boyut ve A girligi (UL Muhafazal Tip 12, IP54 Tipi)

e EMC&DCL Yalnizca Yalnizca EMC&DCL
Surtct S s EMC DCL
o H[mm] | D[mm] Agirhgi s . olmayan
Kapasitesi [Kq] Agirligi Agirhigi AGIMIKKg]
..~ | [KJ [Kg]

SV0008iS7-2/4 204 419 208 8.2 7.2 7.7 6.7
SV0015iS7-2/4 204 419 208 8.2 7.2 7.7 6.7
SV0022iS7-2/4 204 419 208 8.2 7.2 7.7 6.7
SV0037iS7-2/4 204 419 208 8.2 7.2 7.7 6.7
SV0055iS7-2/4 254 461 232 12.8 10.2 121 95
SV0075iS7-2/4 254 461 232 12.9 10.3 12.2 9.6
SV0110iS7-2/4 313 591 294 25.6 22.8 224 19.6
SV0150iS7-2/4 313 591 294 259 231 22.7 19.9

SV0185iS7-2 343 751 316 38.3 34.2 4.1 29.9

SV0220iS7-2 343 751 316 383 34.2 34.1 299

SV0185iS7-4 343 751 316 34.9 31 31 27.1

SV0220iS7-4 343 751 316 34.9 31 31 27.1

Yukaridaki Agirlik[Kg] toplam agirhgi belirtir. (paketleme haric)
0.75~22 kW Urnleri yaln 1 zca IP54 tip Urinine sahiptirler.
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3.1.6 Kurulum Rehberi (UL Muhafazal Tip12, IP54 Ti  pi)
1) IP54 tus takimi kapa gi ve tu s takimi nasil ayirilir

- Seffaf tus takimi kapagi Gzerindeki Gst/alt vidayi ¢ikarin ve sonra seffaf kapagi stirlictiden ayirin.

- Tus takimini stiriciiden ayirin.

2) IP54 6n kapa g1 nasil ayirilir
- Kapak kenarinin etrafindaki tespit edilmis vidalari (kasanin boyutuna bagl olarak dokuz veya on (i¢) gevsetin.

- Kapagi cikarin.

LS ndustrial Systems | 3-15
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2) Suricuyu takma
- Kosedeki dort kauguk tikagi ¢ikarin.

- Surticlyll panel Gzerindeki sabitleme deligine takin ve dort vida veya civatayr emniyetli bir sekilde sikin.

- Dort kauguk tikact her bir kbseye yerlestirin.
k|
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3) Gli¢ kablosu kablolamasi
- Giris/cikis glc kablosunu asagidaki resimdeki gibi birlestirin.
- Detayli kablolama icin Bélim 4 Kablolama ‘ya bakin.

A\ -
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4) IP54 6n kapa g1 nasil takilir
- On kapag! levha deligine denk gelecek sekilde yerlestirin.
- On kapagin kosesindeki vidayr emniyetli bir sekilde sikin.
- Kabloyu tus takimina baglayin ve sonra 6n kapagi siriicti Gizerine koyun.

- Seffaf tus takimi kapagdini tus takimi tizerine koyun ve Ust/alt vidayi sikin.
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Notlar :
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Bolim 4 Kablolama

4.1 Kablolama
4.1.1 Kablolamada 6n kapak nasil ¢ikarihr

Uriin tizerindeki tus takimini gikarin ve Gst kapagin alt ucunun sabit civatasini sokiin.

1) Tus takimi nasil ¢ikarilir

Tus takiminin alt ucunu asagiya bastirarak
tus takiminin Ust kismini ¢ekin.

Tus takimi
sokuldiginde tus
takimi icin baglant
kablosu.

2) Tus takimi baglandiginda soketi nasil takilir.

Asagidaki resimlerde gosterildigi gibi, tus takimini soketini taktiktan sonra kapatin.

M»m.\&.\\u/
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Bolim 4 Kablolama

3) On kapak nasil gikarilir

[IP21 Tipi]

Sabit civatay!
sokerek 6n
kapag ayirin.

G/C karti kontrol devre
terminali

GUc devre terminali

[IP54 Tipi]
Sabit civatay sokerek seffaf tug takim kapagdini ayirin ve sonra tus takimini ayirin.
Sabit civatay1 sokerek 6n kapadi ayirin.

Kablolamadan énce, IP54 trtint panel Uzerinde kurulmalidir.

Tus takimi sabit kapagi

Tus takimi

Tus kapak /i) \J «—  Kablolama delig
takimi sabit \ //
kapag! civatasl /
sabit - <4 Dahili dolagim
civatasi fani
—
= . J
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4.1.2 Kablolamada 6n kapak nasil ¢ikarilir (90~160 kW)
Alt 6n kapak Uzerindeki sad/sol sabit civatay sokerek alt 6n kapagi asagiya cekin ve sonra acin. Simdi, gii¢ kablolarini
(R/S/T, PIN, UNMW) ve sinyal kablosunu (terminal blogu, enkoder kartl, ilave haberlesme karti, PLC karti vb.)

kablolayabilirsiniz.

N A BB D AR, =
N A D R DN,
VA e,
RN,
S B

/I ) 1
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4.1.3 Dahili EMC Filtresi
iS7 invertor dahili EMC Filtresine sahiptir. Bu inverttr giris kisminin elektrik gurlilti dalgasini azaltmada etkisi vardir.

Baslangic ayar OFF (KAPALI) ‘dir. Eger ON (ACIK) ‘ta iseniz, litfen EMC filtresi ACIK/KAPALI baglantisi tGizerindeki

kisa pimi baglayin.

1) EMC Filtre fonksiyonlar nasil ayarlanir (7.5kW ‘tan az olan urtnler)

......

- Asagida isaretli plastik kapagi kesip ¢ikarin.
- Kisa devre baglantisi icerideki SW1 ile baglanirsa,

EMC Filtresi caligir.

\ — =

N/ L N Ny =) Wil gy N
st ===,/ § "{’l NN
TN

\

N \ N/
L ¥4 =0
BN

EMC filtre KAPALI EMC filtre ACIK

2) EMC Filiresi ACIK/KAPALI baglantisi nasil ¢ikarilir (7.5kW ‘tan az olan trtinler)

EMC filtresi ACIK EMC filtresi KAPALI

Enerijiyi kestikten sonra 10 dakika icinde bir test cihaziyla gerilimi denetleyin. Baglantidan ayrik olmasi durumunda, sabit

kilide bastirarak baglantiyi ¢ekin. Tekrar kurdugunuzda, baglayicinin kilidini taktiginizdan emin olun. (eger onlari ayirmak

zor ise, lttfen radyo kerpeteni veya cimbiz kullanin.)

4-4



Bolim 4 Kablolama

3) EMC Filtre fonksiyonlari nasil ayarlanir (11~22kW Urtinleri)
EMC filtresi ACIK/KAPALI ayar terminali asagidaki sekilde gosterikdigi gibi 11~22KW terminalinin alt kisminda

bulunmaktadir. ilk ayar KAPALI ‘dir. Yesil kablo tist metal baglant terminaline bagl oldugunda EMC filtresi ACIK ve
yalitimli baglanti terminaline bagli oldugunda EMC filtresi KAPALI ‘dir.

EMC filtresi ACIK i¢in metal
terminal

&
g
_ N AR

Ll a,

\ uj>||1||

| 5 il

‘\\_&.
EMC filtresi KAPALI igin EMC filtresi ACIK EMC filtresi KAPALI
yalitimli terminal

EMC filtresi simetrik topraklama yonteminin gii¢ kaynaginda kullaniliyorken elektronik gurtltti dalgasini azaltmada etkisi

vardir. EMC filtresini Y baglantisi gibi simetrik topraklama yonteminde kullandiginizdan emin olun.

@ Tedbir

EMC filtresi ACIK oldu  gunda kacak akim artar. Giri  § Delta ba glantisi gibi asimetrik  sekilde ise EMC filtresi
kullanmayin. Elektrik carpmasina yol acabilir.

Asimetrik Topraklama yapisi

R(LY Ucgen baglantida r(/ﬁ RLD)
Ucgen baglantida ) 1 fazin orta oYX
1 faz topraklanir . ‘g sargisindan ¢ '“ﬁ
T —s2) topraklanir ﬁ E: S(L2)
T(L3) T(L3)
R(L1 - R(1
L (L1) § (L1)
>
Tek faz ucunda E S2) | -— S(L2)
topraklanir N Topraklanmamig 3 __,.
L Faz baglanti T(L3) jf)j-— T(L3)
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4.1.4 Kablolama dnlemi

1) Giris besleme gerilimi, ¢ikis terminallerine (U, V, W) baglanir ve enerji verilirse strtictiniin dahili devreleri hasar

gorecektir.

2) Giris besleme ve motoru kablolarken yalitim baslikl halka kablo ugclari kullanin.

3) Siriict icerisinde kablo parcaciklari birakmayin. Kablo parcaciklari hatalara, arizalara ve hatali calismalara yol acabilir.

4) %2 ‘den daha az gerilim diisUmUnl saglamak icin giris ve cikista yeterli kesitlerde kablolar kullanin. Disik

frekanslarda ¢alisma ve stiriicti ile motor arasinda uzun kablo boyu sonucunda motor torku diisebilir.

5) Siriict ve motor arasindaki kablo uzunlugu 150m (492ft) ‘den az olmalidir. Kablolar arasindaki kacak kapasitansa

bagdli olarak asiri akim koruma 6zelligi calisabilir veya ¢ikis tarafina badli techizat hatall calisabilir. (Ancak 30kW ‘tan

diistk Urdnler icin kablo uzunlugu 50m (164ft) ‘ten az olmalidir.)

6) Surticinin ana devresinde yiksek frekans guriltisu vardir ve suriicti yakinindaki haberlesme techizatini engelleyebilir.

Gurdlttyl azaltmak icin stirlictintin giris tarafina hat gardiltu filtreleri kurun.

7) Surticinun ¢ikis tarafinda guc faktor kapasitord, asin gerilim éldurictler veya RFl filtreleri kullanmayin. Boyle yapmak

bu bilesenlere hasar verehilir.

8) Terminalleri topraklamadan 6nce her zaman LCD ve gli¢ terminali sarj lambasinin KAPALI olup olmadigini kontrol

edin. Sarj kapasitori guc baglantisi kesildikten sonra dahi yuksek gerilim bulundurabilir. Kisisel yaralanma olasiligini

engellemek icin tedbir alin.

9) Sirticinin cikisina MC (Manyetik Kontaktdr) baglamayin ve ¢alisma sirasinda MC Acik/Kapall yapmayin. Hataya

veya surtict hasarina yol acabilir.

4.1.5 Topraklama

1) Sirtct yuksek anahtarlama cihazidir ve kagak akim akabilir. Elektrik carpmasindan sakinmak icin siiriicllyt topraklayin.

2) Toprak empedansi 200V sinifi icin 100 ohm veya daha az ve 400V sinifi icin 10 ohm veya daha azdr.

3) Yalnizca suriictiye tahsis edilmis toprak terminaline baglanti yapin. Topraklama igin kasa veya sasi vidasini kullanmayin.

4) Asgari olarak topraklama kablosu asagida listelenen 6zellikleri karsilamalidir. Topraklama kablosu olabildigince kisa olmali ve

toprak noktasina stirliciiniin olabildigince yakininda baglanmalidir.

o Topraklama kablo kesiti ( mm?)
Suricu Kapasitesi
200V sinifi 400V sinifi

0.75 ~ 3.7KW 35 2
55~75kwW 55 35

11 ~15kwW 14 8
18.5 ~22 KW 22 14

30 ~45 kwW - 22

55 ~75 kW - 38
90 ~ 110 kW - 60
132 ~ 160 kKW - 100
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4.1.6 Terminal kablolama gemasi (GUC terminal blo §u)

1) 7.5kW ‘tan disuk surticl kablolamasi

Toprak terminali

R(L1)|[S(L2)|T(L3)
Harici P(+) B N(-) W
sigorta \ \
Dinamik fren direnci
"~ Motor
3-faz AC giris guc kaynagi

2) 11~22kW Uriin kablolamasi

R(L1) S(L2) T(L3) P(H) B N(-) w
3) 30~75kW (riin kablolamasi

R(L1) S(L2) T(L3) P1(+) P2(+) N(-) w
4) 90~160kW urun kablolamasi

R(L1 S(L2 T(L3 P+ |\
) ) ) N A

Not

olusturabilir.

11kW ‘tan yilksek Uriinlerin terminal bloklari diiz bir sekilde siralanmistir. 0.75~160kW Urtinler dahili DC
Reakttriine sahiptir, dolayisiyla bagka bir DC Reaktorii baglanmasi gerekmez. Toprak terminali
topraklanmalidir. Kaynak makinesi ve giic makinesi vb. kumanda etmek icin topraklama kablosunu
kullanmayin. Topraklama kablosu olabildigince kisa olmalidir. Strtictinin toprak terminali strticiden uzakta

ise surticti terminal topraklamasinin elektrik potansiyeli istikrarsiz olabilir ¢linki stirlicti kagak akim
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4.1.7 Ana devre terminalleri

1) 0.75 ~ 22 KW (200V/400V)

R(L1) S(L2) T(L3) P(#) B N(-) U \Y W
|—|:I—,
DBR
Dinamik Fren
@ Direnci
/N

Terminal Sembolil Terminal ismi Tanim

R(L1),S(L2),T(L3) AC guic kaynak girisi Normal AC girisine baglanti yapar
P(+) (+) DC gerilim terminali (+) DC bara gerilim terminali
N(-) (-) DC gerilim terminali (-) DC bara gerilim terminali
P(+),B Dinamik Fren Direnci Dinamik fren direncine baglanti yapar.
uVv,w Sdrtci cikisi 3 faz indiiksiyon motoruna baglanti yapar
2) 30 ~ 75 KW (400V)
R(L1) S(L2) T(L3) P1(+) P2 N(-) U \Y, w
—
3Faz AC DBU | [P N [BLB2
Girigi I
>—

Terminal Sembolil Terminal ismi Tanim

R(L1),S(L2),T(L3) AC gug kaynak girisi Normal AC girigine baglanti yapar
P1(+) (+)DC gerilim terminali (+)DC bara gerilim terminali
Dinamik fren direng Dinamik fren birimine baglanti yapan gerilim
P2,N(-) y L
baglantisi terminali
N(-) (-)DC gerilim terminali (-)DC bara gerilim terminali.
uVv,w Sdrtci cikisi 3 faz indiiksiyon motoruna baglanti yapar
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| ]

3) 90 ~ 160 KW (400V)

RLL) | SL2) | TL3) P(+) NG U Vv W

. B -
Ginigl l fren birimi
Dinamik fren
direnci /N

Terminal Semboli Terminal ismi Tanim

R(L1),S(L2),T(L3) AC gui¢ kaynak girigi Normal AC girisine baglant yapar
P(+) (+)DC gerilim ternimali (+)DC bara gerilim terminali
N(-) (-)DC gerilim terminali (-)DC bara gerilim terminali
P(), NO) Harici fren birim baglantisi t?emw:f. fren birimine baglanti yapan gerilim
UVv,w Saruci gikisi 3 faz indiiksiyon motoruna baglanti yapar.
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4.1.8 Gug terminal blo gu ve Harici sigorta 6zellikleri

. Temin |-\ da torku?
Uygulanan Surict al vida
(Kgf-cm) —

boyutu Gerilim
0.75 KW M4 7.1~12 2.5 2.5 14 14 10A 500V
1.5 kw M4 7.1~12 2.5 2.5 14 14 15A 500V
2.2kwW M4 7.1~12 25 25 14 14 20A 500V
3.7kw M4 7.1~12 4 4 12 12 32A 500V
200V 5.5 kw M5 245~31.8 6 6 10 10 50A 500V
7.5 kw M5 245~31.8 10 10 8 8 63A 500V
11 kw M6 30.6~38.2 16 16 6 6 80A 500V
15 kw M6 30.6~38.2 25 22 4 4 100A 500V
185 kw M8 61.2~91.8 35 30 2 2 125A 500V
22 KW M8 61.2~91.8 35 30 2 2 160A 500V
0.75~1.5kw M4 7.1~12 2.5 25 14 14 10A 500V
2.2 kW M4 7.1~12 2.5 2.5 14 14 15A 500V
3.7kw M4 7.1~12 25 25 14 14 20A 500V
5.5 kw M5 245~31.8 4 25 12 14 32A 500V
7.5 kw M5 245~31.8 4 4 12 12 35A 500V
11 kw M5 245~31.8 6 6 10 10 50A 500V
15kw M5 245~31.8 16 10 6 8 63A 500V
18.5 kw M6 30.6~38.2 16 10 6 8 70A 500V
400V 22 KW M6 30.6~38.2 25 16 4 6 100A 500V
30~37 kW M8 61.2~91.8 25 25 4 4 125A 500V
45 kKw M8 61.2~91.8 70 70 1/0 1/0 160A 500V
55 kW M8 61.2~91.8 70 70 1/0 1/0 200A 500V
75 KW M8 61.2~91.8 70 70 1/0 1/0 250A 500V
90 KW M12 182.4~215.0 100 100 4/0 4/0 350A 500V
110 KW M12 182.4~215.0 100 100 4/0 4/0 400A 500V
132 KW M12 182.4~215.0 150 150 300 300 450A 500V
160 KW M12 182.4~215.0 200 200 400 400 450A 500V

1) : Terminal vidalarina belirtilen toku uygulayin. Vidalar gevsek olursa arizaya yol acabilir.
2) : 600V 75°C bakir hatlar kullanin.

Toplam kablo uzunlugu 200m ‘den az olmalidir. Motor baglanmasi durumunda, toplam uzunluk 200m ‘yi ge¢memelidir

¢Unki motorun uzak bir konumda baglanmasi durumunda, kablolar arasinda degisken deger artisinin sebep oldugu

dalgalanmalar tarafindan asiri akim koruma fonksiyonu calistirilabilir veya ikinci tarafa baglanan cihaz arizalanabilir.

Birden fazla motor bagladiginizda da toplam kablo uzunlugu 200m ‘den az olmalidir. Mesafeli kablolama igin ¢ katl

(triplex) kablo kullanmayin. (3.7K ‘den distk iken 50m)

Uzun kablolama durumunda, hat gerilim diismesini ve tetikleme frekansini azaltmak icin kalin kablo kullanin veya mikro

gerilim koruyucu filtre kullanin (Sok trafosu).

Hat Gerilim Duismesi [V]=(\3 X kablo direnci [nQ/m]X kablo uzunlugu[m] X Akim[A])/1000

Surlici ve motor arasindaki mesafe

50 m ‘ye kadar

100 m ‘ye kadar

100 m Uzeri

zin verilen tetikleme frekansi

15 kHz ‘den az

5kHz ‘den az

2.5 kHz ‘den az
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4.1.9 Kontrol terminal hat semasi (Temel G/C terminal blo gu)

NPN (Sink)
/PNP (Kaynak)
avar terminali

1) NPN (Sink)/PNP (Kaynak) nasil ayarlanir

iS7 kontrol devresinin 2 sira giris terminaline hizmet eder: NPN modu (Sink mode) ve PNP modu(Kaynak modu). NPN

I/PTC
ayar terminali

(Sink)/PNP (Kaynak) ayar terminalini kullanarak giris terminal mantigini NPN modu (Sink modu) ve PNP modu (Kaynak

modu) ile degistirmek mumkundur. Her modun baglanti yéntemi asagidadir.

(1) NPN modu (Sink modu)

NPN (Sink)/PNP (Kaynak) diigmesini NPN ‘ye alin. CM (24V GND) kontak noktasi giris sinyali icin ortak terminaldir.

Fabrika baslangi¢ ayart NPN modudur (Sink modu).

NPN modu (Sink modu)

PNP | (LI |NPN

| CM(24G)

A
i
|
|

:
N

Al

Dahili kaynak(24V)
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(2) PNP modu (Kaynak mode) — Dahili kaynak kullanildiginda
NPN (Sink)/PNP (Kaynak) digmesini PNP ‘ye alin. 24 (24V dahili kaynak) kontak noktasi giris sinyalinin ortak
terminalidir. PNP modu (Kaynak modu) — harici kaynak kullanildiginda NPN (Sink)/PNP (Kaynak) digmesini PNP ‘ye

alin.

Harici 24V kaynagi kullanmayi denerseniz harici kaynak (-) terminaline CM (24V GND) baglayin.

PNP NPN

PNP modu (Kaynak modu) — Dahili kaynak kullanildiginda

i 1 Dahili kaynak (24V)
:::: —_

P
P2(RX) |
—0 o—O— }—

PNP NPN

Harici Kaynak

(24v)

N
v’

24(24V/);
P1(FX) |

—

|
| I —

9

9

PNP modu (Kaynak modu) — Harici kaynak kullanildiginda

—

)

| R T -

CM (24G)

i
| P1(FX)

| |
L1
m—?a

| P2(RX)
i —
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1) Ornek Dagitim
bbb 27
Role2 Open Kollektor 24V gug - B
(Normalde Acik) Cikisl kaynagi { { { { a1
— 4 ™
A2 |C2 |NC QL [EG |24 |cm |P1 |P2 |P3 |P4 |5G S+ |S- |c™m
Al |C1 |Bl P5 CM VR+ |VR- | V1 |11 5G |AO1 |AO2
(L J) (L ? &Q
Rolel § 88
(Normalde Acik) \T \f \T \f O 5;; 5;;
. - ere
Potansiyometre ve  Analog akim girisi ® ==
Dijital kontak noktasi girisi _ analog gerilim girisi - durumunda o
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destedi) durumunda (4~20 mA giris)
(-10V~+10V giri §)
T X
Role2 Open Kollektor 24V giic f/ O(/ ?/ O(/ = g
(Normalde Agik) Cikis kaynag (_A_\m
A2 [C2 |NC Ql |[EG |24 |CM |P1 |P2 |P3 |P4 5G S+ |S- |ICM
Al |C1 |Bl ps |P6 |P7 |P8 |CM VR+ |VR- |V1 |11 5G |AO1 |AO2
— 7 53
Rolel o 0 0 0 2 S9
(Normalde Agik) 'e) > >
53 90
Potansiyometre ve  Analog akim 235

analog gerilim girigi ~ girisi
durumunda durumunda
(OV~+10V giri g) (4~20 mA giris)

Dijital kontak noktasi girigi
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destegdi)

TR terminali RS485 haberlesme terminal direncidir (120 Q).
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4.1.10 Kontrol terminal hat semasi (Yaltiml G/C terminal blo gu)

NPN (Sink)/
PNP (Kaynak)
Ayar terminali

I/PTC
Ayar terminali

1) Ornek Dagitim
. 24V gu IR
Role2 Open Kollektor kayngg(l; (L (L (L (L g g
(Normalde Acik) Cikisi { { { { &
- i -
A2 |C2 |NC Q1 |[EG |24 |cM |P1 |[P2 |P3 |P4 |CM |S+ |S- BG
Al |C1 |B1 CM VR+ [VR- | V1 |11 [5G |AO1l |AO2
T L i L L 2 53
Rélel '§ oo
(Normalde Agik) \f \T \f \f O % %
Potansiyometre ve  Analog akim 3 "‘53”%
Dijital kontak noktas! girisi analog gerilim girisi gjrisi B B
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destedi) durumunda durumunda
(Ov~+10Vv giris)  (4~20mA
girig)
24V giic s 3
Role2 Open Kollektor kaynag| J> (L J> l -+ g
(Normalde Agik) Cikisi { { { { ol
- /A -
A2 |C2 |[NC Q1 |EG |24 |cM |P1 P2 |P3 |P4 |CM |S+ |S- BG
Al |C1 (Bl P5 CM VR+ [VR- | V1 |11 [5G |AOl1l |AO2
Rolel l J’ <L d) é é é
(Normalde Acik) \T \T \r \T é 33
Potansiyometre ve Analog akim = "C_;"C_;
Dijital kontak noktasi girigi analog gerilim girigi girisi v B
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destegi)  durumunda durumunda
(-10V~+10V girig) (4~20 mA
girig)

LS industrial Systems | 4-14
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4.1.11 Kontrol devre terminali

1) Kontak noktasi ¢alisma fonksiyon segimi

Sembolii
rfgl?tg 8P1~P ;ggggks'y‘)”'“ Cok fonksiyonlu giris olarak tanimlayarak kullanilabilir
calisma Kontak noktasi giris terminalinin ortak terminali
fonksiyon |CM Sira ortak terminali | (not: Temel G/C durumunda, ortak terminal 5G ortak
o segimi terminalinden farklidir)
z VR(+ | Frekans ayar Analog frekans ayari icin giic kaynadi
2 ) gicg(+) terminali Azami ¢ikis +12V, 100mA ‘dir.
é VR() Frekans ayari Analog frekans ayari icin giic kaynagdi
gic(-) terminali Azami ¢ikis -12V, 100mA ‘dir.
Frekans ayan DC -10~10V girisi ile ayarlanan frekans olur.
Vi o Tek kutuplu 0~+10[V]), Cift kutuplu(-10[V] ~10[V]) girig direnci
Analog (gerilim) 20kQ
Frekans ——
1 Frekans ayari DC -10~10V girisi ile ayarlanan frekans olur.
(akim) Giris direnci 249Q
Analog frekans ayar sinyali ve analog gerilim ve akim
5G Frekans ayari terminallerinin ortak terminali
ortak terminal (not: Temel G/C durumunda ortak terminal CM ortak
terminalinden farklidir)
Cok fonksiyonlu Cikis frek.gng,.l, Cikis akimi, DC gerilimi arasindan birisini secin.
A0L analog gerilim cikis Gikis gerimi: 0~10V
o Azami c¢ikis gerilimi: 10V
terminali . )
Analog Azami ¢ikis akimi: 10mA _ _
Cok fonksiyoniu C|k|§ frekgnsu Cikis akimi, Cikis gerilimi, DC gerilimi arasindan
A02 analog akim ¢ikis birisini secin.
terminal Cikis akimi: 4~20mA (0~20mA)
Azami ¢ikis akimi: 20mA
O Cok fonksiyonlu
§ Q1 terminal DC 26V, 100mA’'den disik
) (Open Kollektor)
= o
E_{ EG (C))rfae; teKr?:%k;?r n Open Kollektoriin harici giic kaynagi ortak toprak terminali
24 Harici 24V gicl Azami ¢ikis akimi : 150mA
Cikisi kesmek icin koruyucu fonksiyon etkinlestirilir.
Kontak | Al, B1, Hata sinyal cikisi (AC250V 1A, DV30V 1A ‘den dusiik)
Noktasi | C1 Hata sinyali: A1-C1 elekirikli (B1-C1 elekiriksiz)
Normal sinyal: B1-C1 elektrikli (A1-C1 elektriksiz)
Cok fonksiyonlu “Calistyor” ¢ikis sinyali. Cok fonksiyonlu ¢ikis terminal tanimlanir
A2, role 2 gikisi AC250V, 5A ‘den distik
Cc2 A kontak DC30V, 5A ‘den diisiik
noktasi
S+,S-, RS-485 sinyal giris | RS-485 sinyal hatti
CM terminali (Kilavuzun Béliim 11 Haberlesme Fonksiyonu ‘na bakin.)
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4.1.12 Sinyal terminal blo gu dagitim dzellikleri

Terminal
isim

Kablo boyutu

mm? AWG

Elektrik 6zellikleri

P1~P8 Cok fonksiyonlu giris terminali -
CM (Ifl'oer;% g?g?jﬂrarrfjntsg,nma" t%gl: e:‘lc()nksiyonlu giris terminali igin ortak
CM 5G ‘den farklidir)
VR+ Analog frekans ayar 0.33 Cikis gerilimi : +12V
(+) guc kaynagi ~1.25 16~22 Azami ¢ikis gerilimi : 200mA
VR- Analog frekans ayar Cikis gerilimi: -12V
(-) glic kaynagi Azami cikis gerilimi : 200mA
Vi Gok fonksiyonlu analog gerilim Giris gerilimi : 0~12V or -12~12V
giris terminali
1 Cok fonksiyonlu analog akim 0~20mA giris
giris terminali Dahili direnc : 249Q
01 Cok fonksiyonlu analog gerilim Azami ¢ikis gerilimi : 10V
¢ikis terminali Azami ¢cikis akimi : 10mA
AO2 gﬁ:;fg:rﬁg;?lu analog akim Azami ¢ikis akimi : 20mA
Frekans ayar ortak terminali 03::; 0 14-22 Analog frekans ayar sinyali ve analog akim
5G (Temel G/G durumunda, ' ve gerilim terminallerinin ortak terminali
5G CM ‘den farklidir)
Cok fonksiyonlu terminal . -
Q1 (Open Kollektor) DC26V, 100mA ‘den disik
EG Harici glic kaynagi icin toprak 033
terminali 105 16~22 | Azami cikis akimi : 150mA
24 Harici 24V guic¢ kaynagdi '
AL Cok fonksiyonlu role 1 AC250V, 5A ‘den distik
cikisi A kontak noktasi DC30V, 5A ‘den dusiik
B1 Cok fonksiyonlu role 1 AC250V, 5A ‘den distik
c¢ikisi B kontak noktasi DC30V, 5A ‘den dusiik
c1 Cok fonksiyonlu role 1 0.33 1422 AC250V, 5A ‘den distik
kontak noktasi ortak terminali ~2.0 DC30V, 5A ‘den dusiik
A2 Cok fonksiyonlu role 2 AC250V, 5A ‘den distik
cikisi A kontak noktasi DC30V, 5A ‘den dusiik
C2 Cok fonksiyonlu role 2 AC250V, 5A ‘den distik
kontak noktasi ortak terminali DC30V, 5A ‘den diisiik
S+,S- RS485 sinyal giris terminali 0.75mm? RS485 sinyal hatti
(18AWG), Cok fonksiyonlu baglant icin RS485 glic
CM RS485 common terminal Koruyucu Tip N L
Burgulu Kablo toprak (Koruyucu) baglanti terminali
/\ Tedbir

Tus takimi icin 3m ‘den daha fazla uzatma kablosu kull

meydana gelebilir.
Analog ve dijital sinyallerden kaynakli yayilimlari engellemek icin bu sinyallerin kablolarina ferrit niive koymaniz
gerekmektedir.

Orn. Marka Wiirth Elektronik ref. 74271132

anmayin. Tu s takimi tizerindeki sinyallerde ariza
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| ]

4.2 Caligma Kontrolu

IS7 ilk kez giic verildiginde tus takimini kullanarak temel parametre ayarina yardimei olan KOLAY BASLANGIC MODU

saglamaktadir.

4.2.1 Kolay ba slangic
Kolay baslangic Uriinii satin aldiktan sonra ilk kez gtic verdiginizde veya ayarlanan bittin parametreler fabrika ayarlarina
dondurdldikten sonra giic verdiginizde baglar.

- Suirlicti hatasi durumunda dabhi ik olarak Kolay Baslangic Modu baslar.

- Kolay Baglangi¢ Modu surticl ¢alistigl esnada ¢alismaz.

4.2.2 Kolay ba slangic i slemi
Asagidaki sirada calisir.

“Hayir” secilirse Gozlem ; FOTSCRE T
Kolay Baslangic Ayarla % Moduna gidebilrsiniz 1. Kolay Baslangici secip se¢cmediginizi belirtin.
CNF-01 Dil Secimi 2. TUS TAKIMI Uizerinde gorintilenen dili segin.
DRV-14 Motor Kapasitesi 3. Kullanilan motor kapasitesini ayarlayin. (ORN: 0.75KW, 1.5KW)
BAS-11 Kutup Sayisl 4. Kullanilan motorun kutup sayisini ayarlayin.

¥

BAS-15 Nominal Gerilim

¥

5. Kullanilan motorun nominal gerilimini ayarlayin.
(Ayarlanan degerlerden QV suriict giris gerilimine esit olan gerilime karsilik gelir)

BAS-10 60/50 Hz Segimi 6. Kullanilan motorun nominal frekansini ayarlayin.
BAS19 AC Girig Gerilimi 7. Siiriicu giris gerilimini ayarlayin.
DRV-06 Komut Kaynag| 8. Calisma komut yontemini ayarlayin.

(ORN:TUS TAKIMI, FX/RX-1, FX-RX-2, vb.)

¥

DRV-01 Komut Frekansi 9. Komut frekansini ayarlayin. (ORN: 50Hz, 60Hz, vb.)

* Kolay Baslangic modunu ayarladiginiz esnada her hangi bir zamanda ESC ‘ye basarak Gozlem Moduna hareket
edebilirsiniz.
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4.2.3 Normal cali sma icin kontrol

1) TUS TAKIMI calismasi ile Motor ileri/geri yonl ve Normal ¢alisma kontrolu
DRV-06 Komut Kaynagini O: Tus takimi, DRV-07 Frek Ref Kaynagini O: Tus takimi-1 ‘e ayarladiktan ve DRV-01 :
Komut Frekansini gecici hiza ayarladiktan sonra litfen FWD ‘a basarak ileri calisma komutu verin. Bu anda yik

tarafindaki motor safti saat yoninin tersinde doner. Aksi durumda, suriict ¢ikis terminalleri U, V, W arasindan 2

ileri yonde
Calisma
—

terminal degistiriimelidir.
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5.1 Cevresel Cihazlar

5.1.1 Cevresel cihazlarin bile simi

Uygun cevresel cihazlar secilerek suriiciinin dogru olarak baglanmasi gerekmektedir. Yanlis sistem bilesimi veya

baglantisi normal calismayi sekteye ugratabilir veya dmirde hissedilir derecede kisalmaya yol acabili. En kot

durumda surticti hasar goérebilir. Bundan dolayi triini kilavuza ve tedbirlere uygun olarak kullanin.

@ = Giic Kaynag ozelligi

Siruch icin tanimlanan guc kaynadr 6zelligi
dahilinde kullanin.

200V Sinifi:200~230V/(-15%~+10%)

400V Sinifi:380~480V(-15%~+10%)

Dagitim  sslterii  veya
kisa devre salteri

Enerji verildiginde suriict icine ylksek akim
akar. Digmeye basarken sirlictiden dolay!
dikkatli olun.

Elektrik kontaktori
(Secilebilir)

Bunun mutlaka kullaniimasi
gerekmemektedir, sayet kullanirsaniz
strlicliyd  kontaktor ile sik sik calistirip
durdurmayin. Strtcunun émrini kisaltabilir.

AC ve DC reaktorl
(Secilebilir)

Gug faktori duzeltme veya giris gcu
kapasitesi yiksek oldugunda (1000kVA ‘den
fazla, dagitim mesafesi 10m ‘den az) reaktor
kurulumu gereklidir. Sectiginizde dikkatli olun.

Surtct kurulum yeri

— ve Kablolama

Sdruct émri ortam sicakhigi tarafindan biytik
olctide etkilenir. Sicakligin izin verilen araligin
Uzerine clkmadigindan emin olun. Yanlis
kablolama Uriine hasar verebili. O yiizden
kurulum rehberini takip edin. Toprak terminali
topraklanmalidir.

Suriict cikis!

Clkisa statik kondansatdr, gerilim kirpici,
radyo gurult filtresi baglamayin. Hasara veya
arizaya yol agcabilir. Toprak terminali
topraklanmalidir.
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5.1.2 Giri g salteri, Elektronik kontaktor ve Reaktor dzellikleri

1) Girig salteri ve Elektronik kontaktor 6zellikleri

Sarlcu
kapasitesi

Giris salteri Elektronik Sdruci
Elektrik Salteri (LS) kontaktor kapasitesi

Girig salteri Elektronik
Elektrik Salteri (LS) kontaktor

5-2

0008iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-12 008iS7-4 ABS33b,EBS33 GMC-12
0015iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-12 0015iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-12
0022iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-18 0022iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0037iS7-2 | ABS33b,EBS33 GMC-22 0037iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0055iS7-2 | ABS53b,EBS53 GMC-22 0055iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0075iS7-2 | ABS103b,EBS103 GMC-32 0075iS7-4 | ABS33b,EBS33 GMC-22
0110iS7-2 | ABS103b,EBS103 GMC-50 0110iS7-4 | ABS53b,EBS53 GMC-22
0150iS7-2 | ABS203b,EBS203 GMC-65 0150iS7-4 | ABS103b,EBS103 GMC-25
0185iS7-2 | ABS203b,EBS203 GMC-85 0185iS7-4 | ABS103b,EBS103 GMC-40
0220iS7-2 | ABS203b,EBS203 GMC-100 0220iS7-4 | ABS103b,EBS103 GMC-50
0300iS7-4 | ABS203b,EBS203 GMC-65
0370iS7-4 | ABS203b,EBS203b | GMC-100
0450iS7-4 | ABS203b,EBS203b | GMC-125
0550iS7-4 | ABS203b,EBS203b | GMC-150
0750iS7-4 | ABS403b/300A GMC-220
0900iS7-4 | ABS403b/400A GMC-300
1100iS7-4 | ABS603b/500A GMC-300
1320iS7-4 | ABS603b/600A GMC-400
1600iS7-4 | ABS603b/600A GMC-500
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2) AC Reaktor Ozellikleri

AC Reaktor Ozellikleri AC Reaktor Ozellikleri

SURUCU SURUCU

0008iS7-2 1.20 10 0008iS7-4 481 48
0015iS7-2 0.88 14 0015iS7-4 3.23 7.5
0022iS7-2 0.56 20 0022iS7-4 2.34 10
0037iS7-2 0.39 30 0037iS7-4 1.22 15
0055iS7-2 0.28 40 0055iS7-4 114 20
0075iS7-2 0.20 59 0075iS7-4 0.81 30
0110iS7-2 0.15 75 0110iS7-4 0.61 38
0150iS7-2 0.12 96 0150iS7-4 0.45 50
0185iS7-2 0.10 12 0185iS7-4 0.39 58
0220iS7-2 0.07 160 0220iS7-4 0.287 80
0300iS7-4 0.232 98
0370iS7-4 0.195 118
0450iS7-4 0.157 142
0550iS7-4 0.122 196
0750iS7-4 0.096 237
0900iS7-4 0.081 289
1100iS7-4 0.069 341
1320iS7-4 0.057 420
1600iS7-4 0.042 558
‘ DC Reaktorii isterseniz Dahili DC Reaktor trlinleris  atin alin.
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5.1.3 Dinamik fren Unitesi (DBU) ve Direncler

1) Dinamik Fren Unite tipi
Uygulanan Moo
30~ 37 kW SV037DBH-4
UL olmayan 45~ S5 kW SVO75DBH-4 (BB(r)uEtlléra bakin
tip 75 kW Y
30~ 37 kW SV370DBU-4U
400V Sinifi -~ | 45~55kW SV550DBU-4U
. 75 kW SV750DBU-4U Grup 2.
UL tipi
90 kW SV550DBU-4U, 2Set Boyutlara bakin
110~132kW SV750DBU-4U, 2Set
162kW SV750DBU-4U, 3Set
2) Terminal diizenlenmesi
Grup 2: G| N | B |PB1
Grup 3: PIn~NT o [e] s
Fonksiyonlar
G Toprak Terminali
B2 DBU ‘nun B2 ‘si ile baglanti terminali
Bl DBU ‘nun B1 ‘i ile baglant! terminali
N Surtctndn N ‘siile baglanti terminali
P Surtctnin P1'iile baglanti terminali
= Not: DB direglerini segerken DBU kullanici kilavuzunu mutlaka okuyun.
3) Dinamik Fren (DB) Unitesi & DB direnci teme kablolama
Dinamik Fren
B2 Dinamik Fren
B1 Direnci
P1(+) P2(+)
3¢ R(L1) U
Giris Giicli S(L2) \V]
50/60 Hz T(L3) W
DBU Terminaller 4) 4
Kablolama gizimine bakarak dogru sekilde kablolama yapin. DB Direngleri DB Unitesinin B1, B2

B1,B2 .
siile baglanir.




Bolim 5 Cevresel Cihazlar

4) Boyutlar
-Grup 1
80
2955
[ -© o —f—x T _

Dinamik Fren Unitesi

00000
8223¢
2%
8
215

LS industrial Systeqns

-Grup 2

4—M5 Mounting

o - T

Dynamic Braking Unit — =1

274
285

, & QLS Industrial systems -
© @ v }_f‘r fir—J -
5 B ot | o .
S| |55 ' 1 LE 140
8 7
10
1 1
== ==

(11l |

5) Gosterge Fonksiyonlari

DB Direngleri DB Unitesinin B1, B2 ‘si ile baglanir. DBU 3 LED ‘e sahiptir. Ortadaki kirmizi LED ana gii¢ kaynagini

goruntiler, sagda bulunan bir yesil LED eksik frenlemeyi gértintller ve solda bulunan diger yesil LED Asiri Isi Hatasl

(OHT) ‘i goruntdler.

Fonksiyon tanimi

- GUC LED ‘i ana gli¢ saglandiginda Acik hale gelir.
GUG (POWER) Genellikle, GUC LED ‘i ana gug¢ saglandiginda Acik hale gelir ¢cinkii DBU suriictiye
(Kirmizi LED) N
baglanmistir.
CAL|$MA (RUN) CALISMA LED ‘i DBU ACIK iken motorun geri besleme enerjisi tarafindan kapatilir.
(Yesil LED)
Eksik Frenleme, sicaklik sodutucunun agin 1sinmasina baglh olarak ayarlanan degerin
OHT o . L .
. tizerine ¢ikarsa DBU ‘nun ACMA sinyalini keser ve LED asir 1sinma koruyucu fonksiyonu
(Yesil LED) 9
calismasina bagdli olarak yanar.
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6) DB Direncleri
(1) Dinamik Frenleme Unitesi Secme tipi
Asagidaki tablo DC frenleme torkuna referans icermektedir: 150%, %ED: 5%. %ED 10% oldugunda DBU ‘nun

nominal gticli ikiye katlanmalidr.

150% Frenleme Torku, 5%ED

Gerilim Sinifi SQrUgU [ 3

Kapasitesi (kW) Gorlinim
0.75 BR0400W150J 150 150 TYPE 1
15 BR0400W060J 60 300 TYPE 1
2.2 BR0400W050J 50 400 TYPE 1
3.7 BR0600W033J 33 600 TYPE 2
55 BR0800W020J 20 800 TYPE 3
200V Sinifi 75 BR1200W015J 15 1200 TYPE 3
11 BR2400W010J 10 2400 TYPE 3
15 BR2400wW008J 8 2400 TYPE 3
185 BR3600W005J 5 3600 TYPE 3
22 BR3600W005J 5 3600 TYPE 3
0.75 BR0400W600J 600 150 TYPE 1
15 BR0400W300J 300 300 TYPE 1
2.2 BR0400wW200J 200 400 TYPE 1
3.7 BR0O600W130J 130 600 TYPE 2
55 BR1000wW085J 85 1000 TYPE 3
75 BR1200W060J 60 1200 TYPE 3
11 BR2000wW040J 40 2000 TYPE 3
400V Sinifi 15 BR2400W030J 30 2400 TYPE 3
185 BR3600wW020J 20 3600 TYPE 3
22 BR3600W020J 20 3600 TYPE 3

30 - 12 5000 -

37 - 12 5000 -

45 - 6 10,000 -

55 - 6 10,000 -

75 - 6 10,000 -

90 - 45 15,000 -

110 - 35 17,000 -

132 - 3.0 20,000 -

160 - 2.5 25,000 -

A Tedbir
iS7 90~160kW durumunda, 220kW (SV2200DB-4) icin Din  amik frenleme Unitesi yukarida listelenen DB direnc  ine ihtiyag duyar.
Dinamik frenleme Uinitesi paralel olarak ba  glanmi gsa yukarida listelenen DB direncini paralel olarak ~ kullanin.
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6.1 Tus takimi nasil kullanilir
6.1.1 Standart TU § TAKIMI goérinimu ve tanimi (Grafik tu s takimi)

Standart Tus takimi Siirlicti parametre ayari, Ekran gostergesi ve Suriicli kontrollerinde kullanilir.

1) Boyutlar
=
HE  BH
70 302
¢ b
%\ KAE%%E_\ 2-M4 NUT
/ %X\ ! © &
0.3 G
2 : I A -

0.8 20
32.8 30.2
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2) Tus Fonksiyonlari
ff LS Industrial Systems
1. iptal(ESC) crerTAn renEEn 14. YUKARI hareket

2. Sola hareket
3. MOD se¢imi

MODE

PROG

JEN

I —— 13. PROGRAM ayari

12. Saga hareket

IL——— 11. Coklu Fonksiyon

10. Asag! hareket

4.Geri call sma LED ‘i _ s
o p O 9. leri call gma LED
5. Geri call sma REV STop FuD 8. ileri call sma
6. Durma Gosterge LED ‘i 7. DURDUR/SIFIRLA
Butonlar ’ Tusg ismi ’ Fonksiyon Tanimi
- Mod Tusu - MOD degistir
Program Tusu - Parametre kodlarinda veri yaz, degistir ve kaydet.
Yukari tusu . . o
Asag! tusu - Veri yazildiginda veya kod degistirmede kullanilir.
SoliSag Tusu - Gruplar arasinda hareket.

- Yazmada imle¢ hareketi.

Gokiu Fonksiyon - Jog veya Kullanici kodlarini kaydet.

Tusu
- Yazmada, Program tusuna basmadan 6nce bu tusa
TUS basilirsa daha ©once kaydedilmis veriyi kullanmak
iotal Tusu mumkadn olur.
@ P s - Grupta kod degistirme gerekli oldugunda ilk koda
gOtlrdr.
- Mod degistirmede G6zlem moduna goturdr.
ileri Tusu - Motor lleri yonde doner.
Geri Tusu - Motor Geri yonde déner.
Durdur/Sifirla - Calisma altinda durdur.
Tusu - Hata olustugunda hatadan kurtarma.
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3) Gosterge Bile simi

(1) Gozlem Modu

Cok fonksiyonlu DU gme

Calistirma/Frekans
komutu —\ Surict Call sma Durumu
Mod Géstergesi ~ ——— / —— Durum Gésterge Birimi
o » »” Lad g
MON T/K N STP 0.00Hz . ) o
r/— Gozlem Mod Gosterge Birimi 1
Gozlem Mod —/I E'E E H Gozlem Mod Gosterge Birimi 2

imleci |
E-E n L Gozlem Mod Gosterge Birimi 3

8\

(2) Parametre de gisim gostergesi
Sdrtct Call gma Durumu

Grup Gostergesi ) .
Cok fonksiyonlu Dl gme Ayari

Mod Gdostergesi Durum gosterge Birimi

PARDRV N STP 0.0‘6HZ
. 01Cmd Frequency 0.00Hz«———— Parametre De geri
Kod No. ve Isim —> 050 ~ 60.00qHz Y
D:0.00 CIICM— Ayarlanabilir Aralik
Pl X
Urin  Fabrika  Ayar J N Mevcut Ayarli De ger
Degeri
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4) Gosterge Birim Listesi
(1) Mod Gosterge Birimleri : Sayfa 6-8 ‘deki “Mod degistirme” ‘ye bakin.
(2) Grup Gosterge Birimleri : Sayfa 6-10 ‘daki “Grup degistirme” ‘ye bakin.
(3) Calistirma Komutu/Frekans Komutu Gosterge Birimleri (Sira Tipi ve adim sayisi otomatik sira calismasi
esnasinda goruntulenir)
(4) Gozlem Gosterge Birimleri

No Fonksiyon Gosterge ‘ Tanim
MON Go6zlem Modu
PAR Parametre Modu
1 Mod U&M USR & Makro Modu
Gostergesi
TRP Hata Modu
CNF Yapilandirma Modu
K Tus takimi galistirma komutu
0] FBus Secenek calistirma komutu
2 Calistirma A Uygulama Secgenek calistirma komutu
Komutu o
R Dahili 485 calistirma komutu
T Terminal blok ¢calistirma komutu
K Tus takimi frekans komutu
\% V1 veya (V1+11) giris frekans komutu

11 giris frekans komutu

P Sinyal giris frekans komutu

UP calismasi esnasinda frekans komutu
(Yukar-Asagdi calismasi)

ASAGI calismasi esnasinda frekans komutu

3 Frekans D (Yukari-Asagi calismast)
Komutu s DURMA (STOP) calismasi esnasinda frekans komutu
(Yukar-Asagdi calismasi)
0] FBus Secenek frekans komutu
X V2, 12 alt-terminal blok frekans komutu
J Jog frekans komutu
R Dahili 485 frekans komutu
1-9A~F Sirali frekans komutu
JOG Key Tus takimi JOG moduna ge¢cmek igin kullanilir
Cok -
Fonksiyonlu Local/Remote Yerel veya uzak calismasini se¢mek igin kullanilir
4 Digme Parametreleri parametre modunda kullanici grubu olarak
UserGrp . .
Ayarl kaydetmek veya kullanici grubunda parametreleri silmek icin
SelKey
kullanilir.
6-4



Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

No Fonksiyon ‘ Gosterge ‘ Tanim
STP Motor durdurulur
FWD ileri calisma
REV Geri calisma
DC DC cikis
Surticd WAN Uyari
5 Calisma
Durumu STL Durma
SPS Hiz Arama
0SS SW OC kontrol edilme
OSH HW OC kontrol edilme
TUN Otomatik Ayar

(7) Durum Gosterge Birimleri: Sayfa 6-17 ‘deki “Calisma durum gézlemleme” ‘ye bakin.
(8) Gozlem Mod Gdsterge Birimleri: Sayfa 6-17 ‘deki “Calisma durum gdzlemleme” ‘ye bakin.
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Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.2 Menl bile simi

SV-iS7 serisi sirticti agagidaki 5 moddan olugmaktadir. Her mod 6zellikler icin uygun kendi fonksiyon birimlerine
sahiptir ve 6zellikle parametre grubu gruplarda siirticli calismasi icin gerekli fonksiyonlar géruntdiler.

MODE tusu tarafindan de gistirilebilen Grup
Orn) Gozlem ->Parametre

a x>
m m Yapilandirma
@ Kullanici Hata
. Parametre & Makro
Gozlem
Parametre grubundaki
sollsag tusu ftarafindan - =)
degl§tlr|leb|l|r Sdraci Kullanici
Om) Sdrici -> Temel
. Temel Fonksiyon Makro 1
Fonksiyon
Geligkin Fonksiyon Makro 2
a
@ Kontrol
Girig Terminali
=
=
Cikis Terminali
Haberlesme
Uygulama
AUT
Uygulama Secenek Karti
Koruma
M2
Mod ’ Gosterge ’ Tanim
N Surtictniin calisma durumu hakkinda bilgi goriintiler. Frekans ayari, calisma
Go6zlem modu MON calg g9 yar, cals

frekans gostergesi, ¢ikis akimi ve gerilimini, vb. gézlemleyebilir.

Calisma icin gerekli fonksiyonlar ayarlayabilir. Her biri fonksiyonel zorluk ve

Parametre modu PAR g
amaca uygun toplam 12 gruba baélunmustdr.

Kullanici grubunu ve makro grubu kullanarak yalnizca gerekli fonksiyonlari

Kullanici & U&M gruplayabilirsiniz. Kullanici kodu kaydedilmemis oldugunda veya makro
Makro modu secilmemis durumdayken kullanici/makro modu mod tusu ile degistirilirse bu
gosterge goruntiilenmez.

Calisma esnasinda ariza durumunda ariza olustugu andaki ariza tipi ve
calisma frekansi/akimi/gerilimi hakkinda bilgi gértintilenir. Ayni zamanda daha

Hata modu TRP Once olusmus olan hata tiplerini de godzlemleyebilirsiniz. Normal calisma
esnasinda hi¢ bir dnceki ariza gegmisi yok ise hata modu gortintilenmez.
Tus takimi dil secimi, gbzlem modu ortam secimi, sirticli Uzerinde takili olan
Yapilandirma CNF secenek Kkart tipi gostergesi, parametre varsayllanlarina ayarlama ve

modu kopyalama gibi calisma fonksiyonlari ile dogrudan iligkili olmayan siriiciiniin
kendi kullanim ortamini ayarlayabilirsiniz.
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Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

1) Parametre modu
Mod

GOsterge Tanim

Silriicti grubu DRV Calismaicin gerekl.l o?an F.rekans/hlzlapma/yava§lama Zamani ve
calisma komut secimi, vb. iceren fonksiyonlari bulundurur.

Temel grup BAS Motor par{a_metrea ve sirali frekans, vb. gibi temel fonksiyonlari
ayarlayabilir.

Geliskin fonksiyon grubu ADV H|zIanma{¥ava§.Iama sablonu ve frekans kontrol fonksiyonu, vb.
ayarlayabilir.

Kontrol fonksiyon grubu CON Sensdrsiz ve vektor kontroliine iligkin fonksiyonlari ayarlayabilir.

Girig terminal fonksiyon N Cok fonksiyonlu dijital giris ve analog girisi iceren surticl giris terminal

grubu bloguna iliskin fonksiyonlari ayarlayabilir.

Cikis terminal fonksiyon OUT Role ve analog cikis gibi sirticl cikis terminal blok fonksiyonlarini

grubu ayarlayabilir.

Haberlesme fonksiyon COM Bu gibi bir durumda dahili 485 haberlesme ve haberlesme secenek

grubu kartina iligkin fonksiyonlari ayarlayabilir.

;Jr};%lﬂama fonksiyon APP PID kontrolu ve otomatik sirali calismasi gibi fonksiyonlari ayarlar.

Otomatik Sirali calisma AUT Bu grup APP ‘de Otomatik Sirali Grubu secilmigse goruntiilenir ve

grubu otomatik sirali calismasi igin gerekli olan fonksiyonlari ayarlar.

Opsiyonel uygulama APO Kullaniiyorsa opsiyonel enkoder ve opsiyonel PLC kartina iliskin

grubu fonksiyonlar ayarlar.

Koruma grubu PRT Motor ve surlictyi koruma fonksiyonlarini ayarlar.

Motor 2 fonksiyon grubu M2 Bu grup cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlari arasindan Motor #2

(Motor 2) 'yi secerseniz goruntilenir ve Motor #2 ‘ye iligkin fonksiyonlari ayarlar.

2) Kullanici & Makro modu

Parametre modunun her bir grubunun fonksiyon birimlerinden
gozlemlenmesi gereken veya kullanici tarafindan sik sik ayarlanan

Kullanict grubu USR birimler gruplanir ve gérinttlenir. Tug takiminin ¢ok fonksiyonlu tusu
kullanilarak kaydedilir.
YUk tipine gore strlicti icin gerekli olan fonksiyonlar fabrika
ayarlarinda iken gruplanabilir ve secilebilir. Kullanici istenen bir calisma
Makro grup MCx tipi secerse MC1 veya MC2 ‘de goruintilenen gruplar gosterilir. Onlar

CNF modunda secehilirsiniz. Daha fazla detay icin, sayfa 8-48, 8.1.31
Makro grubuna ekleme ‘ye bakin.
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Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.3 Mod de gistirme

Gozlem

/ \

Yapilandirma
Parametre

Hata /
Kullanici

& Makro

1) Fabrika ayarlarinda iken mod de  gigtirme

Mod tusunu kullanarak modlar degistirirseniz gostergeyi asagidaki gibi degistirebilirsiniz. Kullanici/Makro Modu ve
Hata Modu (riin fabrika ayarlarinda iken gériintiilenmez. iki mod hakkinda detayll tanim icin sayfa 8-47,48, 8.1.30

Kullanict Grubuna Ekleme veya 8.1.31 Makro Grubuna Ekleme ‘ye bakin.

MON T/K IN] STP 0.00Hz . g i
- Guc¢ acllinca, solda gosterildigi gibi bir gosterge cikar. Mevcut mod gozlem
I B8 3@ Hz G ac g gl g g ge ¢ g
BHHAE A modudur.
au - Mode tusuna bir kez basin.

PAR =DRV [N] STP 0.00Hz

Jump Code - Parametre Moduna gegtiniz.

01 Cmd Frequency
02 Cmd Torque 0603 E/z - Mode tusuna bir kez basin.
. (o]

STP 0.00Hz

Jump Code | e - Yapilandirma Moduna gegtiniz.

O anguage eE lish

nglisi - I
02 LCD Contrass g Mode tusuna bir kez basin.
OOo0o0o0000000000

MON TK STP 0.00Hz

I B8 8 Hz

A0 - Gozlem Moduna geri geldiniz.
(St
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

2) Kullanici/Makro Modu ve Hata Modu ile Mod De  gistirme

Kullanici ¢ok fonksiyonlu tusu kullanarak kullanici kodunu kaydeder veya makro fonksiyonu ayarlarsa fabrika
ayarlarinda iken mod degistirmeden farkli olarak Kullanici/Makro Modu gdruntilenecektir. Ek olarak calisma
eshasinda hata durumunda Hata Modu gortintilenecektir ve SIFIRLAMA (RESET) fonksiyonunu kullanarak hatadan
kurtulmaniz durumunda hata bilgisi hata modunda gecmis tarih olarak kaydedilecektir. ki modda mod degistirme

asagidaki gibidir.

MON T/K NISTP 0.0tz Glc acllinca, solda gosterildidi gibi bir gosterge cikar. Mevcut mod gozlem
I B8 3 Hz G ac . g gl g g ge cixar. g
B8 A modudur.
alu - Mode tusuna bir kez basin.

PAR =»DRV STP 0.00Hz

- Parametre Moduna gegtiniz.

- Mode tusuna bir kez basin.

UM =USR [N] STP 0.00Hz
00 Jump Code - Kullanici/Makro Moduna gectiniz.

0 md Frequency

0.00 Hz - i
02 Crmd Torque " Mode tusuna bir kez basin.
0.0 %
TRP Last-1
00 Trip Name 1 - iniz.
- Xtral Tri( ) Hata Moduna gegtiniz
utput rFre .
P a .00 Hz - Mode tusuna bir kez basin.
02 Output Current
0.0A
CNF [N] sTP 0.00Hz
00 Jump Code - Yapilandirma Moduna gectiniz.
. S 40 CODE
anguag English - Mode tusuna bir kez basin.
02 LCD Contrast
OO0O000000000000
MON T/K NJ]STP 0.00Hz
| BEAEA Hz ) o
A n - Gozlem Moduna doénersiniz.
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.4 Grup de gistirme

Mode tusunu kullanarak Parametre Modu veya Kullanici/Makro Moduna gectikten sonra Sol/Sag tuslarini kullanarak

grup-ici gecis yapabilirsiniz.

Gruba MODE Tusu tarafindan Koruma
ge(;ilebilir Uygulama Segenek Kart
. . -
Orn) Gozlem->Parametr T Uyauiama
ELTE Haberlesme
Kullanici
& Makro Kullaniet Cikis Terminali

Girig Terminali

Kontrol
— Parametre Grubunda
Temel Fonksiyon @ hareket ettirilebilir sol/sa  §
tusu
Om) Sirici -> Temel
Fonksiyon

Sdricu
Parametre

1) Parametre Modunda grup degistirme
Parametre Modunda Sag tusuna basarsaniz gosterge asagidaki gibi degisir. Sol tusuna basarsaniz gésterge sirasi

ters cevirilecektir.

MON T/K [N] STP 0.00Hz
| B8 8 Hz
_E n modudur.

- Mode tusuna bir kez basin.

- Gug agcllinca solda gosterildigi gibi bir gosterge ¢ikar. Mevcut mod gézlem

- Parametre Moduna gectiniz.

- Parametre Modunun suriict grubu gorintilenmektedir.

Cmd Frequency

CmdTorque - Sag tusuna bir kez basin.

- Temel Fonksiyon Grubuna (BAS) gecersiniz.

O1 Aux Ref Src None - Sag tusuna bir kez basin.
02 Cmd 2nd Src

Ex/Rx-1

PAR =ADV N STP 0.00Hz
0]0) ode
24 CODE - Geligkin Fonksiyon Grubuna (ADV) gegersiniz.

01 Acc Pattern
02 Dec Pattern

Linear - Sag tuguna 7 kez basin.
Linear
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

APR =PRT N STP 0.00Hz

; ump Code 40 CODE Grup sira ile degistirili, PRT goérintilenir.
oad

Heavy Du - Sag tusuna bir kez basin.
02 Phase Loss C¥1k télﬂ glus

PﬁR =DRV N STP 0.00Hz

NN Tiimn Cade
9 CODE

01 Cmd Frequency

0.00 Hz
02 Cmd Torque
0.0 %

- Parametre Grubunun Siiriict Grubuna (DRV) geri gelirsiniz.

2) Kullanici/Makro Modunda grup degistirme

Kullanici/Makro Moduna ge¢cmek igin kullanici kodu kayith olmalidir veya makro fonksiyonu secersiniz. Kullanici kodu
ve makro grup kayd icin sayfa 8-47,48, 8.1.30 Kullanici Grubu (USR Grp) ‘na Ekleme veya 8.1.31 Makro Gruba

Ekleme ‘ye bakin. Kullanici kodu kayitli ise ve makro fonksiyonu sectiyseniz grubu asagidaki gibi degistirebilirsiniz.

- Gug agllinca solda gosterildigi gibi bir gosterge c¢ikar. Mevcut mod gdzlem

modudur.

- Mode tusuna iki kez basin.

- KullaniciyMakro Modu (U&M) ‘na gegtiniz.

01 cmd FrequenCYO o - Kullanici Grubu (USR) gorunttilenmektedir.
. V4

02 Acc Time - Sag tusuna basin.
20.0 sec

V|
Tiimn Code

- Makro Gruba (MC1) gegtiniz.

01 AccTime

20.0 sec - Sag tusuna basin.
02 Dec Time

30.0 sec

'Iumn-(‘nrlp

- Kullanici Grubu (USR) ‘na geri gelirsiniz.

01 Cmd Frequency

0.00 Hz
20.0 sec

02 Acc Time
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.5 Kod (Fonksiyon Birimi) de  gistirme

1) Gozlem modunda kod de  gistirme

imlecin bulundugu yerde Yukari ve Asagi tuslarina basarsaniz frekans ve akim isimleri, vb. gériintiilenecektir.

MON T/K STP 0.00Hz
Frequency

0.00 Hz

B8 A

@l

MON T/K STP 0.00Hz

0.8 8 Hs

Output Current
0.0 A

Al

MON T/K STP 0.00Hz

B.8 8 H;
I a.a n
@l

MON T/K STP 0.00Hz

B.88 Hz
8.8 A

Output Voltage

(VIR

MON T/K STP 0.00Hz

B88 Hz
8.8 i
| R

MON T/K STP 0.00Hz
Frequency

0.00 Hz

Ba A
@l

MON T/K [N] STP 0.00Hz

| 6068 H:
8.8 i
@l

6-12

- Glg agllinca solda gosterildigi gibi bir gosterge cikar. Mevcut mod gozlem
modudur.
- Imleg Hz rakminin éniindedir.

- Asag! tusuna basin.

- Cikis akimi ikinci gosterge biriminde gorintulenir.

- Gegisten sonra 2 saniye siresince her hangi bir tusa basmayin.

- Cikis akim gostergesi kaybolduktan sonra imle¢ ikinci gosterge birimine

gecer.

- Asag! tusuna basin.

- Ugtlincii gosterge birimi gikis gerilimini goriintiiler.

- Gegisten sonra 2 saniye suresince her hangi bir tusa basmayin.

- Cikis gerilim gostergesi kaybolur ve imleg tiglincti gosterge birimine gecer.

- Yukari tuguna iki kez basin.

- IIk birim frekansi goriintiler.

- Frekans gostergesi kaybolur ve imleg ilk gosterge birimindedir.



BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

2) Diger mod ve gruplarda kod de  gistirme (fonksiyon birimleri)
Yukari ve asagi tuslarini kullanarak: Asagidaki sekiller Parametre Modunun DRV ve BAS ‘inde yukarl ve asagi

tuslarini kullanarak kod degistirmenin bir drnegini vermektedir. Diger modlarda kod degistirme aynidir.

MON T/K [N] STP 0.00Hz
B E E Hz - Gug acllinca solda gosterildigi gibi bir gosterge c¢ikar. Mevcut mod gdzlem
E n modudur (MON).
E ] - Mode tusuna bir kez basin.
L

PAR =DRV [N/STP 0.00Hz
00 Jump Code

- Gosterge parametre modunun DRYV ‘sini gostermektedir. DRV gortntilenmiyorsa

0.00
02 Acc Time 20.0 sec DRV goruntilenene kadar Mode tusuna basin veya ESC ‘ye bir kez basin.

PAR =DRV IESTP 0.00Hz

00 Jump Code o cone - Asagd! tusuna basarsaniz solda gosterildigi gibi parametre modunun DRV ‘sinde
01 F ‘ ini
md Frequency - hy kod No. 0 ‘a gecgersiniz.
02 Acc Time - Sag tusuna bir kez basin.
20.0 sec

PAR =BAS [N] STP 0.00Hz
00 Jumb Code

20 CODE - Parametre modunun BAS ‘ine gecersiniz.
0 Aux Re rc
Non: _ < e
04 Cmd2nd Src FO/F:;( ) Yukar veya agagd! tusunu kullanarak kodu degistirebilirsiniz.
X -

3) Atlama kodunda nasil de  gistirilir
Parametre modu ve Kullanici/Makro modu gruplarinda her grubun koduna ge¢mek icin Atlama Kod Girig birimi
mevcuttur. Kod numarasi blyikse yukar ve asadl tuslarini kullanmaktan daha hizli degistirebilirsiniz. Asagidaki

sekiller DRV ‘nin 09 kod numarasina gegisin bir rnegini vermektedir.

PAR =DRV [N|STP 0.00Hz

00 Jump Code - PAR(parametre modu) ‘nun DRV ‘sinin baglangic gostergesinde 00 kod

9 CODE N .
01 Cmd Frequency 0,00 Hz numarasinin gorintilendigini kontrol edin.
02 Acc Time - Program tusuna (PROG) basin.

20.0 sec

PAR =»DRV STP 0.00Hz

00 Jumb Code
9 CODE

01 Cmd Frequency
0.00 Hz

- Imleg yanip sénmektedir bylece soldaki gibi kod numarasini girebilirsiniz.

02 Acc Time

20.0 sec
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

PAR =»DRV STP 0.00Hz

00 Jump Code
CODE
1~99 CODE
D:9 C:9

PAR =»DRV STP 0.00Hz

_____ o --—-

11 JOG Frequen:
1600 He

PAR =DRV STP 0.00Hz
00 Jumb Code

. 9 CODE
md Frequen
quency 0.00 Hz
02 Acc Time
20.0 sec
6-14

- Yukari tusunu kullanarak 9 girin ve PROG ‘a basin.

- 9 kod numarasinin kontrol moduna gegersiniz.

- ESC ‘ye basarsaniz DRV ‘nin 00 ‘Ina gegersiniz.



Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.6 Parametre ayari

1) Gozlem modunda parametre ayarlama

Gozlem modunda frekans dahil bazi parametreleri ayarlayabilirsiniz. Asagidaki frekans ayarlamanin bir 6rnegidir.

MON T/K N STP 0.00Hz
EE E HZ - imlegin frekans biriminde oldugunu ve DRV ‘de 09 frekans ayarlama
AA A yonteminin tus takimi oldugunu kontrol edin.
E U - PROG ‘a basin.

- Birimin detayl bilgisi gorinttilenir ve imle¢ yanip soner.

E n - Shift tusunu kullanarak frekans ayarlama icin istenen konuma hareket
'E I edebilirsiniz.

MON T/K

N |STP  0.00Hz
Freauencv

f10.00 Hz - Yukari tusunu kullanarak frekansi 10Hz ‘e ayarlayin.
BA A

- PROG ‘a basin.
Al

MON T/K N STP 0.00Hz

18.88 Hz

E ﬂ - Istenen frekans 10Hz ‘e ayarlanmigtir.

@l
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

2) Diger mod ve gruplarda parametre ayarlama
Bu parametre modunun stirticti grubunda frekans degistirmenin bir drnegini vermektedir. Diger mod ve gruplarda da

bu sekilde yapabilirsiniz.

PAR =DRV [N STP 0.00Hz

00 Jump Code 9 CODE - Bu parametre modunun baslangi¢ gostergesidir.
0 md Frequen

02 Cmd Torque

- Asagi tusuna basin.

PAR =DRV [N STP 0.00Hz
00 Jump Code

- 01 frekans ayarlama koduna gectiniz.

- PROG ‘a basin.

PAR =DRV [N STP 0.00Hz
01 Cmd Frequency

0.00 Hz - Frekansi 10Hz ‘e ayarlamak isterseniz sollsag tuslarini kullanarak imleci
0.50 ~ 60.00 Hz
D:0.00 C:0.00

- Imleg yanip sénmektedir boylece frekans girebilirsiniz.

istenen konuma getiriniz.

PAR =DRV [N STP 0.00Hz
01 Cmﬂ Frequency

0.00 Hz - Yukari tugunu kullanarak 10Hz girin ve PROG ‘a basin.
0.50 ~ 60.00 Hz
D:0.00 C:0.00

PAR =»DRV STP 0.00Hz
00 Jump Code

O (()
01 Cmd Freauencv - Istenen frekans 10Hz ‘e degistirilmistir.

10.00 Hz

orque
a 0.0 %
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Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.7 Calisma durumu gozlemleme

1) Gozlem modunu kullanma
Gozlem modunda bir kerede 3 birim g6zlemleyebilirsiniz. Frekans dahil bazi birimler diizenlenebilir. Géruintiilenen

birimler kullanici tarafindan yapilandirma modunda (CNF) segilebilir.

- Bu gdzlem modunun baslangi¢ géstergesidir.

MON T/K STP 0.00Hz
1E E Hz - Frekans, akim ve gerilim, gdzlem birimleri olarak Uriiniin fabrika ayarlarinda
-E I‘:I ayarlanmistir.
E Ivl - Goriintillenen birimlerden frekans icin hedef frekans durma esnasinda ve

calisma frekansi ¢alisma esnasinda goériintilenir.

NF .00H. B L - :
C [N sTP 0.00H - Gozlem modunda goriintilenecek birimleri CNF ‘de sira 21~23 ‘de
21 Monitor Line-1

Frequency

AR AT ayarlayabilirsiniz.

QOutput | Current
23 Monitor Line-3

Output Voitage - Asagi tusunu kullanarak 23 ‘e hareket edin.

CNF [N STP 0.00Hz

21 Monitor Line-1
Frequency

22 Montor Line-2

D) [t

23 Monitor Line-3

QOutput Power

- Gozlem modunda 23 birimini ¢ikis gliciine degistirin.

MON T/K STP 0.00Hz

BHE Hz

El E A - Gozlem modunda gorintiilenen tguincii birim ¢ikis giiciine degistirilmistir.

B8 EH kKW
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BoAlum 6 Tu s takimi nasil kullanilir

2) Gozlemlenmesi mimkin olan birimler

Fonksiyon o i o
Gostergesi Ayar Arall g llk Deger
CNF 20 Anytime Para 0 Frekans 0: Frekans

21 izleme Satir -1 1 Hiz 0: Frekans
22 | izleme Satin -2 2 Ciki s Akimi 2:Ciki $ Akimi
23 izleme Satiri -3 3 Cikis Gerilimi 3:Cikis Gerilimi

4 Cikig Gucu

5 WSaat Sayacl

6 DC Bara Gerilimi

7 DG Durumu

8 DC Durumu

9 V1 Gozlem[V]

10 V1 Gozlem([%]

11 11 GOzlem[mA]

12 11 GOzlem [%o]

13 V2 Gozlem [V]

14 V2 Gozlem [%0]

15 12 Gozlem [mA]

16 12 Gozlem [%0]

17 PID Cikigl

18 PID ref De geri

19 PID Fdb Degeri

20 Tork
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Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

3) Durum gostergesi nasil kullanilir

Tus takiminin sag Ustiinde goruntilenen birimler gdzlem modu haricindeki modlarda da goérinttilenir. Boylece

gostergede ilgilendidiniz bir degiskeni kaydederseniz mod gecisi veya degisikliginden onu bagimsiz olarak her zaman
goruntlleyehbilirsiniz.

MoN T/K [N] sTP(Q.00Hz)

B.88 Hz
8.8 A
Al

CNF
20

22

[N STP 0.00Hz

Anvtime Para
QOutput Current
Vonitor = ne-
equen
Monitor Lln%—z <
Output Current

MON

3

T/K .s

(|00A)
Fi

H
.

EEE

- Bu g6zlem modunun baslangi¢ gdstergesidir.

- Fabrika ¢ikisinda durum birimi frekansi gorintuler.

- CNF "nin kod 20 ‘sinde durum géstergesinde goriinttlenecek birimi secin.

- Cikis akimini secin.

- Gostergenin tst kismindaki birim frekanstan akima degismistir.

- Durum gostergesi artik gézlem modunda akimi da gosterir.
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Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

6.1.8 Ariza durumu gézlemleme

1) Caligma esnasinda ariza

RP current
Over Voltage (01
01 Output Freq

48.30 Hz
02 Output Current

[TRP Last-1

01 Output Freq
48.30 Hz
02 Output Current
333 A

MON T/K N]sTP 0.0A

B.8 8 Hz
8.8 A
Al

2) Ayni anda birden fazla ariza

RP current
Over Voltage (02
01 Output Freq

48.30 Hz
02 Output Current

RP current

0 Over Voltage
1 Externa Trip

RP current

Over Voltage (02
01 Output Freq
48.30 Hz
02 Output Current
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- Calisma eshasinda ariza durumunda mod otomatik olarak hata
moduna gecer ve akim ariza tipi gérintilenir.

- Asagl tusuna basarsaniz ariza olustugu andaki ¢ikis frekansi, akimi ve
¢alisma durumu gorintilenir.

- Ariza durumu sifirfama ile sonlandirlirsa arizadan dnceki tus takimi
geri gelir.

- Birden fazla ariza durumunda ariza sayisi ariza tipinin yaninda
goruntdlenir.
- PROG ‘a basin.

- Ariza tipleri gortntilenir.
- PROG ‘a basin.

- Ariza kontrolundan énceki gosterge modu geri gelir.



Bolim 6 Tu s takimi nasil kullanilir

3) Ariza gecmi si kaydetme ve gozlemleme
Onceki arizalar hata modunda kaydedilir. Bese kadar ariza kaydedilebilir.
Ariza gecmisi yalnizca sifilama tarafindan degil ancak gii¢ kapanmasindan kaynakl dustik gerilim arizasi
durumunda da kaydedilir.

Ariza sayisi besi gecerse son bes tanesinden dnceki arizalar otomatik olarak silinir.

[RP rren
Over Voltage (02
01 Output Fre%>
48.30 Hz

- Calisma esnasinda ariza durumunda goruntiilenen hata ile birlikte mod
02 Output Current
333 A

otomatik olarak hata moduna geger.

MON T/K Qs o0.0A
EE E Hz - Sififamaya basarsaniz veya terminal girilirse yukaridaki ariza otomatik
E [_'-I olarak kaydedilir ve gdsterge arizadan énceki konuma doner.
- E U - Mode tusunu kullanarak hata moduna gidin.

[ren
Trio  Name (2)

Over \oltage

Output frea - En son ariza Son-1 kodunda kaydedili.

Output Current - s
put _gime Sag tusuna basin.

el

Trio  Name (1)
External Trip

Output Freq _Rir 8 i ~ il
4830 Hz Bir dnceki ariza Son-2 kodunda kaydedilir.

Output3 3C3urr§nt - Baska ariza olusursa Son-2 ‘de olan Son-3 ‘e taginir.
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6.1.9 Parametre fabrika de gerine nasil dondurultr

Kullanici tarafindan degistirilen parametreyi fabrika degerine dondurebilirsiniz. Yalnizca biitiin parametreler degil
ancak parametre modunun bir grubu da secilebilir ve fabrika degerine donduirtlebilir.

MON T/K STP  0.0A

B.88 Hz

.E [:I - Gozlem modu goruntilenir.
A |
CNF STP__ 0.0A
00 Jump Code
9 CODE
01 language Seé - - Mode tusunu kullanarak CNF ‘ye gegin.
nglis
02 Inv S/W Ver
Version 1.00
CNF STP  0.0A
31 Option-2 Type . .
None - Asag tusunu kullanarak kod 40 ‘a gecin.
32 Option-3 Type )
None - PROG ‘a basin.
Parameter Init
CNF STP  0.0A
40 Parameter Init - Fabrika degerine dondirilecek parametre birimlerinden btlin
""" No —— gruplar segin ve PROG ‘a basin.
9]
2 DRV
CNF STP  00A
31 Option2 Type
None - Fabrika degerine dondirme sonlanir ve fabrika degerine dondirme
32 Option-3 Type
None secim gostergesine donersiniz.

Parameter Init
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Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

7.1Temel Fonksiyonlar
7.1.1 Frekans nasll ayarlanir (Frekansi ayarlamak i stedi ginizde)

Grup | Kod No. \ Fonksiyon Gostergesi | llk Gosterge
Tus takimi-1

Tus takimi-2
V1

11

V2

12

Dah 485
Enkoder
Field Bus
PLC

DRV | 07 Frekans Ayar

O |0 N~ |W|N | |O

DRV grubunun Kod 07 ‘sinde frekans ayarlama yontemini secin. Harici kontrolorden ¢alisma frekansi ayarlama igin tug
takimi kullanilarak dijital ayar, kontrol terminal blogunun gerilim (V1) ve akim (I1) girisini kullanarak analog ayar ve dahili
RS485 portu veya haberlesme secenedi mevcuttur.

1) Tus takimi 1 ‘i kullanarak frekans ayarlama: Tu g takimi -1

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Fabrika Degeri Ayar Araligi

01 Frekans Komutu - 0.00 0.00-Maks. Hz
DRV Frekans

07 Frekans Ayar 0 Tus takimi-1 0~9 -

Frekansi tus takimi kullanarak frekansi degistirip PROG ‘a basarak degistirebilirsiniz.
Tus takimi-1 ‘de DRV grubu 07 ‘yi ayarlayin. DRV grubu 01 ‘de frekansi degistirip PROG ‘a basarsaniz frekans
degisiklikleri hafizaya kaydedilir.

2) Tug takimi 2 'yi kullanarak frekans ayarlama : Tu g takimi -2

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi | Gorlintilenen Ayar Ayar Araligi

01 Frekans Komutu - 1 0.00 0.00~ Maks. Frekans Hz
07 Frekans Ayar 1 | Tus takimi-2 0~9 -

DRV

Frekansi tus takimi Gzerindeki yukari ve asag! tuslarini kullanarak degistirebilirsiniz. Tug takimi—2 ‘de DRV grubu 07 ‘yi
ayarlayin.
DRV Grubu 01 ‘de PROG ‘a basar ve ardindan yukari veya asagi basarsaniz frekans degistirilir. PROG ‘a basarsaniz

hafizaya kaydedilecektir ve ESC ‘ye basarsaniz kaydediimeyecektir.
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3) Terminal blogu gerilim girisi (V1 terminali) araciligiyla frekans ayari: V1
Grup | Kod No.

DRV |07

| Frekans Ayar

Fonksiyon Gostergesi

Goriinttlenen Ayar

Terminal blogunun gerilim (V1) giris terminalini kullanarak 10~+10V veya 0~+10V girin. -10~+10V girerseniz motor doniis

yoénunt gerilim sinyallerinin sembolline gore degistirebilirsiniz.

0~+10QV girerseniz,

Fonksiyon Gostergesi | Gorlintilenen Ayar Ayar Frekansi

DRV |07 Frekans Ayar V1 - -
01 AIG Maks. Frek - 1 60.00 0.00~ Maks. Frekans Hz
05 V1 Gos Deg - [ 0.00 0~10 \Y
06 V1 Polarite 0 | Tek Yonlu Tek/Cift Yonlu -
07 V1 Filitre - |10 0~10000 msan
08 V1 Gerilim x1 - [ 0.00 0~10 \Y

N 09 V1 Yiuzde yl - [ 0.00 0~100 %
10 V1 Gerilim x2 - [ 10.00 0~10 \Y
u V1 Yuzde y2 - [ 100.00 0~100 %
16 V1 Tersleme - | Hayrr Hayir/Evet -
17 V1 Sayma Sev - [0.04 0.04~10 %

Giris Terminal blok grubunun IN 06 ‘y1 Tek YOnli olarak ayarlayin. Harici gerilim ¢ikisinin gerilim ¢ikisini veya surict

kontrol terminal blogunun VR ¢ikis terminalini kullanarak potansiyometreyi V1 terminaline asagidaki gibi girin.

-

VL]
NSG|

Harici giic kaynagi baglandiginda

(2) Harici devrenin 0~+10V ‘unu kullanirsaniz,
Potansiyometre terminal bloguna baglanirsa (IN-01 A/G Maks. Frek.) : Maksimum gerilim girisinin ¢calisma frekansini
ayarlayin. Giris terminal blok fonksiyon grubunun (IN) No. 11 veya 15 ‘inde degerleri %100 ‘e ayarlanmis olanin ¢calisma

frekansini girin.

NVR
NIV1

NEE

Dahili giic kaynag@i baglandiginda

Orn.1) IN-01 40.00 ve varsayilan deger IN-16 ‘ya ayarl oldugunda V1 terminaline 10V girilirse ¢alisma 40.00Hz ‘de

gerceklesir.

Orn.2) IN-11 %50 ve varsayilan deger IN-01 ile IN-16 arasinda ayarli oldugunda V1 terminaline 10V girilirse calisma

30.00Hz ‘de (Maksimum 60Hz ‘in %50 ‘si) gerceklesir.
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Bolum 7 Temel Fonksiyonlar
I

IN-05 V1 G6s Deg.: V1 terminaline girilen gerilimi gorintiler. Bu o anda gecerli giris gerilimini gdzlemlemek icin kullanilir.
IN-07 V1 Filitre: ayarlanan frekans degerinin guirtiltt gibi cevreye bagl olarak biiyik dlctide dalgalandiginda kullanilir.
Filitre zaman sabitini yiiksek ayarlarsaniz frekans dalgalanmasini azaltabilirsiniz ancak yanit yavaslayacaktir. Zaman sabiti
yikseldikce zaman (t) uzar. Ayarlanan zaman, gerilim asagidaki adimla girildiginde, sirticlide ayarlanan frekansin yaklasik

olarak %63 ‘e kadar artmasi icin gereken zamana isaret eder.

V1 girisi

Ayar 5

IN-08 V1 Gerilim x1~ IN-11 V1 Gerilim x1:  Girig gerilimi icin egim ve offset degeri ayarlayabilirsiniz.
Ayarlanan Frekans

IN-11

IN-09

4
4
(4
4

V1 Girisi
IN-08 IN-10

IN-16 V1 Tersleme: No.1 Evet ‘i ayarlarsaniz mevcut dénis yoniini ters gevirebilirsiniz.

IN-17 V1 Sayma Seviyesi: Terminale giren analog sinyallerde fazla girtltt oldugunda kullanilir. Ayni zamanda IN-07
disik gegcis filtre degerini kullanarak gurdiltiya bir 6lctide azaltabilirsiniz ancak deger yikseldikge yanit kabiliyeti yavaglar
ve uzun ¢evrim sinyali olugabilir. ~ Analog giris icin ¢ikis frekansinin ¢éztimleyici giict diiger ancak gurtltilye duyarl olan
bir sistemde guirliltl etkisi ayarlanan niceliklestirme degeri tarafindan azaltilir. Ayarlanan niceliklestirme degeri azami
analog giris degerinin yiizdesidir. Boylece azami giris dederi 10V ve niceliklestirme degeri %1 olarak ayarlanirsa frekans
0.1V araliginda 0.06Hz (maksimum frekans 60Hz oldugunda) degisir. Giris degeri arttiginda ve azaldijinda ¢ikis frekansi
degisir bdylece analog giris deger dalgalanmasinin etkisi giderilir. Niceliklestirme degeri dort esit parcaya bolinir ve
analog giris degeri artarsa niceliklestirme degerinin dértte ¢t degeri girilirse ¢ikis frekansi degisir ve sonraki adimdan
itibaren niceliklestirme degeri ile birlikte agagidaki gibi artar. Analog giris degeri niceliklestirme degerinin 1/4 ‘0 kadar
azalirsa cikis frekansi degisir.
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[

Cikis Frekansi[Hz]

60.00 v |
’a’
“A
59.94
0.12
Y |-
“A
0.06
Y
LA Analog Giris[V]
0.025 0.1 0.2 9.925 10
0.075 0.175 9.975

(3) -10~+10V girilirse,

Fonksiyon Gostergesi | Gorlintilenen Ayar Ayar Araligi

DRV |07 Frekans Ayar 2 | Vi - -
01 AIG Maks Frek - 1 60.00 0.00~ Maks. Frek. Hz
05 V1 Gos Deg - [ 0.00 0~10v \Y
06 V1 Polarite 1 | Ciftyonlu Tek/Cift yonli -

IN 12 V1-Ger x1’ - [ 0.00 0~10V \Y
13 V1-Yiizde yl’ - [ 0.00 0~100% %
14 V1-Ger x2' - | -10.00 0~10V \Y
15 V1-Yiizde y2' - | -100.00 0~100% %

IN-06 ‘y1 Cift YOnIU olarak ayarlayin. 12 ve 15 arasindaki kodlar yalnizca c¢ift yonli olduklarinda gorunttilenir ve V1
terminaline girilen gerilimi 0 ve 10V arasinda ayarlayabilirsiniz. Asagidaki gibi harici kontrol6rin gerilim ¢ikisini veya stirlicti

kontrol terminal blogunun VR c¢ikis terminalini kullanarak potansiyometreyi V1 terminaline girin.

10~ +10V ® — ®\\1R+
il SJIVR-

Dahili glic kaynagi baglandiginda

-10~10V harici devreden kullanildiginda
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I

Cift YonlU gerilim girisinin (-10~+10V) cikis frekansi asagidadir.

ileri Cikis Frekansi

A
-10~0[V] 0~10[V]
- -
Giris
Gerilimi
\/

Ters Cikis Frekansi

IN-12 V1 -Ger x1'~IN-15 V1 -Ylzde y2": (-) giris geriliminin cikig frekansinin egim ve offset dederini agagidaki gibi
ayarlayabilirsiniz.
Om.) V1 ‘in asgari (-) giris gerilimi —2V, -2V ‘un ¢ikis orani %10 ve azami gerilim -8V ise ve sonra ¢ikig oranini %80 ‘e

ayarlarsaniz, cikis frekansi 6Hz~48Hz arasinda hareket eder.

VIGinsl |\.14 IN-12
8V avi
al IN-13
6Hz
48Hz | IN-15

Ayarlanan Frekans

0~+10V ayari icin, IN-08 V1 Ger x1 ~IN-11 V1 YUlizde y2‘ye bakin.

Cift yonlu gerilim girisinde tustakimi veya terminal blok yonleri ve motor dénts secimi asagidaki tabloda gdsterilmektedir.

Gerilim Girisi

0~10V -10~0V

[=\SinEY WD (ILERI) | FWD (ILERI) | REV (GERI)

NV (VE REV (GERI) | REV (GERI) | FWD (ILERI)
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4) Terminal blo guna (I1 Terminal) akim giri  si ile frekans ayarlama

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi i;arltmtulenen Ayar Araligi

DRV | 07 Frekans Ayar 3|11 - -
01 AIG Maks Frek - | 60.00 0.00~ Maks. Frek Hz
20 11 Gos Deg[mA] - 10.00 0~20 mA
22 11 Filitre - |10 0~10000 msan
23 11 Akim x1 - 14.00 0~20 mA

N 24 11 Ylzde y1 - 10.00 0~100 %
25 11 Akim x2 - | 20.00 0~20 mA
26 11 Ylzde y2 - | 100.00 0~100 %
31 11 tersleme - | Hayrr Hayir/Evet -
32 I1 Sayma Sev - 10.04 0.04~10 %

DRV Grup 07 ‘de 11 ‘i secin. Frekans ayarlamak icin terminal blogunun |1 terminaline 0~20mA akimi girin.

IN-01 A/G Maks Frek: calisma frekansini azami akim girisinde ayarlar. IN-26 ‘de ayarlanan deger %100 oldugunda
calisma frekansi ayarlanr.

Orn.1) 11 terminaline 20mA girildiginde, IN-01 40.00 ve IN-23~26 varsayilan degerinde ayarlanirsa, calisma 40.00Hz ‘tedir.
Ormn.2) 11 terminaline 20mA girildiginde, IN-01, 23~26 baslangi¢ degerinde ayarlanirsa, calisma 30.00Hz ‘tedir.

IN- 11 G6s Deg[mA]: 11 terminaline akim girigini géruntiiler. Bu su anda akim girisini gézlemlemek icin kullanilir.

IN-22 11 Filitre: Ayarlanan zaman, adimla girilen giris akiminin striicllye adimla girilen 11 degerinin yaklasik olarak %63
‘line eriginceye kadar gereken zamana igaret eder.

IN-23 11 Akim x1 ~ IN-26 11 YUzde y2: Cikis frekansinin egimini ve akim karsisinda offset degerini asagidaki gibi
ayarlayabilirsiniz.

Ayarlanan Deger

IN-26

IN-24 {—

11 Girisi
IN-23 IN-25

IN-31 11 Tersleme: Donis yonini degistirebilirsiniz.
IN-32 I1 Sayma Sev: IN-17 ‘deki V1 Sayma Sev fonksiyonu gibidir. Sayfa 7-3 ‘de “IN-17 V1 V1 Sayma Sev” ‘ye
bakin.
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5) Gelismis G/C opsiyonel karti ile frekans komutu

Sdrtci opsiyonel yuvasi Uzerine eklenen G/C karti takarsaniz frekans komutunu -10~+10V (V2 terminali) ve 0~20mA (12

terminali) kullanarak girebilirsiniz.

» -10~+10V Girig

Fonksiyon Gostergesi

Goruntilenen Ayar

Ayar Araligi

DRV | 07 Frekans Komutu 4 | V2 - -
35 V2 Gos Deg [V] - | 0.00 0~20 mA
37 V2 Filitre - |10 0~10000 msan
38 V2 Gerilim x1 - | 0.00 0~10V \Y,
39 V2 Yizde yl - | 0.00 0~100 %
40 V2 Gerilim x2 - |10.00 0~10 Y,

IN 41 V2 Yizde y2 - |100.00 0~100 %
42 V2 Gerilim x1’ - | 0.00 0~10 Vv
43 V2 Yizde yl’ - | 0.00 0~100 %
44 V2 Gerilim x2’ - |-10.00 0~10 \Y
45 V2 Yizde y2' - | -100.00 -100~0 %
46 V2 Tersleme 0 | Hayrr Hayir/Evet -
47 V2 V2 Sayma Sev - | 0.04 0.04~10 %

Eklenen G/C kartinin gerilim girisi 10V ~ +10V ‘da cift yonlti gerilim girer. Calisma ydntemi Sayfa 7-2 ‘de tanimlanan

sekliyle V1 terminalinin cift yonll girisi ile aynidir.

» 0 ~ 20mA Girig

Fonksiyon Gostergesi

Gorintilenen Ayar

Ayar Aralig

DRV |07 Freq Ref Src (Frekans Komutu) 5 12 - -
50 12 Gos Deg[mA] - 0.00 0~20 mA
52 12 Filitre - 15 0~10000 msan
53 12 Akim x1 - 4.00 0~20 mA
IN 54 12 Yiizde y1 - 0.00 0~100 %
55 12 Akim x2 - 20.00 4~20 mA
56 12 YUizde y2 - 100.00 0~100 %
61 12 Tersleme - Hayir Hayir/Evet | -
62 12 Sayma Sev - 0.04 0.04~10 %

Calisma yontemi icin Sayfa 7-4 ‘te |1 terminalinin tanimina bakin.

»-20~20mA Girig

Caligma yontemi ¢ift yonli ile aynidir, ayni zamanda -20~20mA Girigi ile Cift yonli calismasi mimkinddr.
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6) Opsiyonel Enkoder Karti ile frekans ayari (Freka

ns komutuna sinyal giri

sini kullanmak isterseniz)

Fonksiyon Gostergesi Goruntilenen Ayar Ayar Aralig

DRV | 07 Frekans Komutu 7 | Enkoder - -

IN |01 AIG Maks Frek - | 60.00 2‘2?<I~ Meks. | 1z
01 Enkoder Modu Referans 0~2 -
04 Enkoder Tipi - 0~2 -
05 Enkoder Fazi A 0~2 -
06 Enkoder Pals - |- 10~4096 -

APO | 09 Referans Izle - |- - kHz
10 Enk Gir  Filitre - |10 0~10000 msan
1n Enk Pals x1 - 100 0~100 kHz
12 Enk Yizde Y1 - 10.00 0~100 %
13 Enk Pals x2 - | 100.0 0~100 kHz
14 Enk Yiizde y2 - | 100.00 0~100 %

Opsiyonel Enkoder kartini striiciiniin ana gévdesi tizerine takarsaniz APO-01 ‘den kod gérinttilenir.

APO-01 Opsiyonel Enkoder Modu, APO-05 Enkoder Fazi
Referans ‘I se¢in. No.2 A ‘da APO-05 ‘i ayarlayin.
APO-04 Enkoder Tipi, APO-06 Enkoder Pals:
APO-10 Enk Gir Filitre ~ APO-14 Enk Ylzde y2:

: Enkoder ile frekans ayarlamak icin No.2 APO-01 icin

Enkoder 6zelligi ile uyumlu olarak ¢ikis yontemini ve sinyal sayisini girer.
Enkoder girisinin filtre zaman sabiti ve minimum ve maksimum giris
frekansini ayarlar. Enkoder giris frekansina karsilik gelen cikis frekansi gerilim (V1) ve akim (I1) girisininkisi ile aynidr.

APO-09 Referans Izle: APO-01 Enkoder Modu Referans olarak ayarlandiginda girilen sinyalin frekansini goriintiler.

7) RS-485 Haberle sme ile frekans ayarlama: Dabhili 485
Goriinttlenen Ayar

Fonksiyon Gostergesi

Ayar Araligl

DRV | 07 Frekans Komutu 6 | Dah485 - -
01 Dah485 ist No - 11 0~250 -
0 | ModBus RTU 0~-2 -
02 Dah485 Prot. 1 | ModBus ASCII 0~-2 -
2 | LS Inv 485 0~2 -
COM 04 Dah485 Baud 3 | 9600 1200~38400 bps
0 | D8/PN/S1 0~-3 -
07 Dah485 tipi 1 | D8/PN/S2 0-3 -
2 | D8/PE/S1 0~-3 -
3 | D8/PO/S1 0~-3 -
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DRV-07 Frekans Komutunu Dah485 ‘e ayarlarsaniz suriictiytl terminal blogunun RS485 (+S, -S) terminalini kullanarak
yiiksek kontrolor (PLC veya PC) ile haberlesme dolayisiyla kontrol edebilirsiniz. Detaylar icin Haberlesme Fonksiyonlari,

Bolum 11 ‘e bakin.
Not: Profibus, Device-net, ve PLC secenekleri gibi haberlesme secenekleri icin lttfen Kullanici Kilavuzuna bakin.

7.1.2 Analog komut frekansi sabitleme

Grup Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Goriintllenen Ayar Ayar Araligi
0 | Tus takimi-1 0~9 -
1 | Tustakimi-2 0~9 -
2 |vi 0~9 -
3 |11 0~9 -
DRV 07 Frekans Komutu il AL o -
5 |12 0~9 -
6 | Dah485 0~9 -
7 | Enkoder 0~9 -
8 | FiedBus 0~9 -
9 | PLC 0~9 -
IN 65~75 | *Px Tanimlama 21 | Analog Tut 65~75 -

*Px : P1~P8, P9~P11 (opsiyonel)
Bu fonksiyon, ¢ok fonksiyonlu terminaller arasindan Analog Tut olarak segildiginde, frekansi kontrol terminal blogunun

analog girisini kullanarak ayarlarsaniz, calisma frekansini sabitler.

Ayarlanan Frek:

Frekans

Px | |
Calistirma
Komutu |

7.1.3 Frekansi devire donusttirme

Hz/Rpm secimi degerini “1” Hiz Gostergesi ‘ne ayarlarsaniz, frekans “devir’e donuigecekiir.

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Gorlintilenen Ayar Ayar Araligi

DRV |21 Hz/Rpm secimi 1 Hiz Gostergesi - rpm
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7.1.4 Ardi sik frekans ayari

Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Goriintlilenen Ayar Ayar Aralig
DRV |07 Frekans Komutu - - - -
BAS 50~64 | Sabit Frek —x - |- - Hz
7 | Dusuk hiz - -
8 | Ortahiz - -
N 65~75 | Px Tanimlama o | itein ) -
10 | Hiz-X - -
89 Ard Komut GZ - |1 - msan

*Sabit Frek —x : Sabit Frek -1~15, Px: P1~P8, P9~P11 (Opsiyonel)

Ardisik calisma c¢ok fonksiyonlu terminal kullanilarak mevcuttur. Hiz O frekansi DRV Grup No. 07 ‘de secilen frekans
komutunu kullanr.

BAS ‘In 50~64 kodlarinda istenen adim frekansini girin.

Cok fonksiyonlu terminaller P1~P11 arasindan ardisik giris olarak kullanilacak terminali secin ve her biri icin ardisik
fonksiyonlardan (DUstik hiz, Orta hiz, Yiksek hiz, Hiz-X) birisini ayarlayin.

Dusuk hiz, Orta hiz, Yiksek hiz ve binary kodlar olarak tanimlanir ve galisma BAS-50 ~ BAS-64 ‘te segilen frekans ile
baslar.

Cok foksiyonlu terminaller P6, P7 ve P8 sirasiyla DUsik hiz, Orta hiz ve Yiksek hiz olarak ayarlanirsa asagidaki gibi

calistirabilirsiniz. Hiz-X kullaniimasi durumunda en yiksek bit Hiz-X oldugunda Hiz 16 ‘ya kadar ayarlayabilirsiniz.

2
Hiz FXveyaRX | P8 P7 P6
3
0 v - - -
Frekans 1 v - - v
% 7/8 v v
6 2 - -
3 v - v v
P6 s I [ I v, v,
P7 — —— 4 - -
P8 [ | 5 v v - v
FX — 6 v v v -
RX \ 7 v v v v
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[hiz-8 6rnegi]
Cok fonksiyonlu terminaller P5, P6, P7 ve P8 sirasiyla DUsUk hiz, Orta hiz, Yiksek hiz, Hiz-x olarak ayarlanirsa
asagidaki gibi calistirabilirsiniz.

Hiz FXveya RX | P8 P7 P6 P5
0 v - - - -
1 v - - - v
2 4 - - v -
3 v - - v v
4 v - v - -
5 v - v - v
6 4 - v v -
7 v - v v v
8 4 v - - -
9 v v - - v
10 v v - v -
1 v v - v v
12 4 v v - -
13 v v v - v
14 v v v v -
15 v v v v v

IN-89 Ard Komut GZ: Cok fonksiyonlu terminali ardisik frekans ayarlama icin kullanirsaniz siriicti dahilindeki terminal
blok girisi icin giris kontrol zamani ayarlayabilirsiniz. Ornegin, giris kontrol zamanini 100msan ‘ya ayarlar ve ok fonksiyonlu
terminal P6 ‘y1 girerseniz, 100 msan siresince bagka bir terminal blok girisinin yapilip yapiimadigi kontrol edilecektir. 100

msan ‘den sonra P6 terminaline karsilik gelen frekansa kadar hizlandirlacak veya yavaglatilacaktir.
7.1.5 Caligtirma komutu ayar yéntemi

Fonksiyon Gostergesi Ik Gosterge
0 Tus takimi

1 Fx/Rx-1
2 FX/Rx-2
3 Dah485
4 Field Bus
5 PLC
DRV Grup kod 06 ‘da ¢alistirma komut ayar yontemini secin. Tus takimini ve ¢ok fonksiyonlu terminali kullanan temel
calistirma harici ¢alistirma komutu icin dahili RS485 haberlesmesi, Fieldbus ve Uygulama Secenek Kartini da
kullanabilirsiniz.
1) Tus takimi Cali stirma Komutu: Tu $ takimi

DRV 06 Cal Komut Gir

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ik Gosterge

DRV | 06 | Cal Komut Gir | 0 | Tus takimi -

DRV Grup 06 ‘yi tug takimina ayarlarsaniz sirticliyt ¢aligtirma tus takimi izerindeki FWD ve REV tuslarini kullanarak

baslar ve Stop (Durdur) tusu ile durdurulur.
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2) Terminal Blok calistirma komutu 1 : FX/Rx-1

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi

DRV | 06 Cal Komut Gir 1 | FYRx-1 - -
65~75 Px Tanimlama 1 | KX - -

IN 65~75 Px Tanimlama 2 |RX - -
88 islem Komut GZ - 11.00 0.00~100 san

*Px : P1~P8, P9~P11 (Opsiyonel)
DRV Grubu 06 ‘'yi FX/Rx-1 ‘e ayarlayin. FX ve RX calistirma komutlari icin kullanilan terminali cok fonksiyonlu terminaller
P1~P11 arasindan secin ve IN 65~75 ‘in uygun terminalinin fonksiyonunu FX ve RX ‘e ayarlayin. FX ve RX terminalleri
ayni anda ON(ACIK) veya OFF(KAPALI) olursa durur.
IN-88 islem Komut GZ:  FX veya RX terminal girildiginde calisma ayarlanan zamandan sonra baslar. Calisma

baslangicinin harici bir sira ile senkronizasyonu sart oldugunda kullanilabilir.

Frekans

3) Terminal Blok ¢ali stirma komutu 2 : Fx/Rx-2

Kod No. | Fonksiyon Gostergesi

DRV |06 Cal Komut Gir 2 | FXIRx-2 - -
65~75 Px Tanimlama 1 | KX - -

IN 65~75 Px Tanimlama 2 |RX - -
88 islem Komut GZ - | 100 0.00~100 san

*Px : P1~P8, P9~P11 (opsiyonel)

FX terminali calistirma komutu icin RX terminali doniis yonu secimi icin kullanilir. DRV Grup 06 ‘yi FX/Rx-2 ‘ye ayarlayin.
FX ve RX calistirma komutlari icin kullanilan terminali cok fonksiyonlu terminaller P1~P11 arasindan secin ve IN 65~75 ‘in
uygun terminalinin fonksiyonunu FX ve RX ‘e ayarlayin.

IN-88 islem Komut GZ: FX veya RX terminali de girildiginde calisma ayarlanan zamandan sonra baglar. Calisma

baslangicinin harici bir sira ile senkronizasyonu sart oldugunda kullanilabilir.

Frekans

FX |

RX |
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4) RS-485 haberle sme ile ¢ali stirma komutu : Dah 485

Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Goriintlilenen Ayar Ayar Araligi
DRV | 06 Cal Komut Gir 3 | Dah 485 - -
01 Dah485 Ist No -1 0~250 -
02 Dah485 Prot. 0 | ModBus RTU - -
COoM 03 Dah485 Baud 3 [ 9600 1200~38400 bps
04 Dah485 Frame 0 | D8/PN/S1 - -

DRV-06 Gal Komut Gir'l Dah 485 ‘e ayarlarsaniz surlicliyt terminal blogunun RS485 (+S, -S) terminalini kullanarak
yiiksek kontrolor (PLC veya PC) ile haberlesme dolayisiyla kontrol edebilirsiniz. Detaylar icin Haberlesme Fonksiyonlari,

Bolim 11 ‘e bakin.

7.1.6 Cok fonksiyonlu tuslar kullanarak Lokal/Uzak gegis islemi
(Mevcut parametre ayarini de  gistirmeden siriicl cali  smasini veya techizati kontrol etmek)

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi ‘ Birim
CNF |42 Coklu-An Sec¢im 1| Lokal/Uzak -
DRV | 06 Cal Komut Gir 1| FYRx-1 -

@ Tedbir

Kismi/uzaktan gecis
calismasi uygun sekilde kullaniimamasi durumunda calisma esnasinda kesilme gibi bir probleme yol
acabilir, bundan dolay! yalnizca gerekli oldugunda kullanmaniz 6nemle tavsiye olunur.

Tus takimi kullanimi diginda calistirma durumunda (terminal blok veya haberlesme), stirlictiniin calismasini veya
govdesini kontrol ettidinizde veya acil durumda sahadaki tug takimini kullanarak gcalismayi el ile degistirme

gerceklestirdiginizde kullanabilirsiniz.

1) Yerel tanimi: Tus takiminin bittin calilsmayi gerceklestirebilmesini saglamak icin biittin calistirma, frekans ve tork
komutlarini déniistirme fonksiyonuna isaret eder. Bu gibi bir durumda JOG komutu ihmal edilir (Cok fonksiyonlu
terminalde CALISTIR Etkinlestirme ayarlanmisgsa ¢alisma bu ayar acikken mimkiinddir.)

2) Uzak tanimi: Uzak, sirastyla haberlesme ve sira olarak ayarlandiginda siiriictiniin daha dnceden haberlesme veya
sira ile ayarlanmis calistirma ve frekans komutlari tarafindan calistiriimasini ifade eder.

3) CNF-42 Coklu-An Secim: No. 1 Yerel/Uzak ‘a ayarlarsaniz, tus takimi durum goéstergesi tizerinde E cikar ve cok
fonksiyonlu tuslar yerel/uzak fonksiyonlarinda ¢alisir. Tus takimi durum géstergesi tizerinde E gorundigunde ¢alismada
herhangi bir degisiklik olmaksizin daha dnceden ayarlanmis parametreler ile ¢calisan uzak ¢alisma modundasinizdir. Yerel
Calisma Modu isterseniz, tus takimi durum gdstergesi tizerinde E gorunurken cok fonksiyonlu tusa basin ve E L ‘ye
déner ve surticiyl tus takimi ayari Gzerinde FWD ve REV tuslari ile calistirabilirsiniz. Cok fonksiyonlu tusa bir kez daha

basarsaniz E goruntilenir ve sirtici DRV-06 Komut Kaynag ‘nda secilen yontem tarafindan calistirilir.
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4) Uzaktan Lokal ‘e geci s
Uzaktan Lokal ‘e gecis durumunda MON Modunun Ustlinde komut kaynagi ve frekansi kaynagini temsil eden sinyal K/IK
‘yve doner.

5) Lokal ‘den Uzak ‘ageci s

Lokal ‘den Uzak ‘a gecis durumunda MON Modunun Ustiindeki K/K daha énceden ayarlanmis komut kaynagi ve frekans
kaynagi ile uymlu olarak farkl bir sinyal tarafindan temsil edilir.

Yerel calisma esnasinda Uzak ‘a gecis mimkiindir ancak hareketler hangi kaynakta ayarlanmis olduguna gore
degisiklik gtsterebilir.

(1) Terminal Blogu Komut Kaynagi oldugunda

Calisma esnasinda Yerel ‘den Uzak ‘a gecis terminal blogunun komutu tarafindan calismaya dnciilik eder. Yani Yerel ‘de
RX terminal blogunda ise ve motor ileri ydnde doniyorsa Uzak ‘a gecis motoru ters yonde dondirdr.

(2) Dijital Komut Kaynagi

Dijital komut kaynag, terminal blok kaynagi olan haberlesme, PLC ve tus takimi disindaki bittin komut kaynaklarina
isaret eder. Dijital komut kaynad! durumunda stirticti durur ve daha sonra sonraki komut verildiginde caligir. Hedef
frekans halihazirda ayarli frekans kaynadinda ayarlanir.

6) Glc acildiginda bulunulan terminal

ADV-10 Gug Acilinca Calis Hayir oldugunda, FX, RX, FWD_JOG, REV_JOG, PRE EXCITE terminalleri iceride ise Yerel
‘e gegis tus takiminin siriiclyi hala calistirmasina imkan saglar. Ancak Uzak ‘a tekrar gegis calismay! etkisizlestirir. Yani,
glc aclldiginda daha 6nce bahsedilen 5 terminalden birisi ACIK ise FX veya RX farketmeksizin motor ¢alismaz. Bundan
dolayl, Gl Acilinca Calis Hayir iken strlicti acildiktan ve biitiin terminaller kapall olduktan sonra terminal Calismasi
mumkandur.

7) Motor call gma esnasinda hata dolayisiyla durdu  gunda

Calisma esnasinda hata dolayisiyla motor durur ve sifilanirsa, Yerel Modda, strlicti motoru tus takimi tarafindan
calistirihr, ancak yine Uzak Modunda, terminal bloguna ne kadar ¢alistirma komutu verildigi farketmeksizin ¢alismaz. Yani,
motor bitiin calistirma terminalleri KAPALI ‘ya alindiktan ve calistirma komut terminali ACIK ‘a alindiktan sonra dénmeye
baglar.

7.1.7 lleri veya geri donii s dnleme: Cali sma Onleme

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi

ADV |09 Calisma Engel 0 |Yok 0~2 -

Onlenecek motor donig yoniinii secebilirsiniz.
Yok : lleri ve ters her ikisi de mimkindur.
ileri Onleme: ileri calisma dnlenmistir.

Geri Onleme: Geri calisma 6nlenmistir.
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I
7.1.8 Gig acllinca Do grudan Call sma: Gii¢ acilinca Call s

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV |06 Cal Komut Gir - 1~2 - -
ADV | 10 Bes Ver Calis 1 | Evet Hayir/Evet -

Sdruciye gii¢ saglanmis ve terminal blogu calistirma komutu ACIK iken stiriicti caligmaya baglar.

Bu yalnizca DRV Grup 06 Gal Komut Gir ‘i (FX/Rx-1) veya 2 (FX/Rx-2) ‘ye ayarlandiginda etkindir. Bu anda, yuk (Fan
yik() Serbest Calisma durumunda ise ¢alisma esnasinda hata olusmus olabilir. CON-71 Hiz Arama ‘da bit 4 ‘0 1 ‘e
degistirin ve sirtic Hiz Arama ile ¢alisabilir. Yoksa, siirticii Hiz Arama olmaksizin normal V/F sablonundan hizlaniyor
olacaktir.

Bu fonksiyon secilmemis ise calisma komutlari KAPALI ve tekrar ACIK ‘a alindiktan sonra calisma tekrar baslar.

Gic

Frekans

Calistir
Komutu | | I—

ADV-10=0 oldugunda ADV-10=1 oldugunda

/\ Tedbir

Gug agllir agilmaz motorun donmesine yol acan bufo  nksiyona dikkat edin.

7.1.9 Hata sonrasi sifilama ile tekrar ¢cali  sma: RST Tekrar Call sma

) R . | Ayar o
Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Gostergesi varsayilan | Ayar Araligi
FX/RX-1
DRV |06 Cal Komut Gir - | Veya FX/RX-1 1~2 -
FX/RX-2
08 Ariza Sonra TC 1 | Evet 0: Hayir (Hayir(1)/Evet(2)) | -
PRT |09 Tekrar Cal No 1 0 0~10 -
10 TC Arasi Zam 10 1.0 0~60.0 san

Hata sonrasi sifirfama oldugunda terminal blok ¢alistirma komutu ACIK ise sUriicl tekrar ¢aligir. Strtict hatasi olugur ve
motor Serbest Calisma ‘ya gectiginde suriicl ¢ikigi keser. Bu anda stirticti hatasi olusabili. CON-71 Hiz AramaModu ‘nda
bit 2 'yi 1 ‘e degistirin ve strlict hata kaldirildiginda Hiz Arama ile ¢alismaya baslayacaktir. Yoksa, siriicli Hiz Arama
olmaksizin normal V/F sablonu ile hizlaniyor olacaktir.

Bu fonksiyon kullanilmazsa calistirma komutu KAPALI ve sifirlamadan sonra tekrar ACIK ‘a alindiginda calisma tekrar

baslar.
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I

Frekans

Sifirlama [/
Calistir
Komuti | | | | | |
PRT-08=0 oldugunda PRT-08=1 oldugunda

/1\  Tedbir

Bu fonksiyonu kullanirken hatadan sonra surtictlyti tu s takiminin terminal blo  gunda
sifirlarsaniz motor donmeye ba slar. Kazaya dikkat edin.

7.1.10 Hizlanmalyava glama zaman ve sablon ayari

1) Maksimum Frekans baz alinarak hizlanma/yava glama zaman ayari

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
75 kW ‘tan az 20.0
03 Hzl zamani - 0~600 san
90kW ‘tan fazla 60.0
DRV 75 kW ‘tan az 30.0
04 Yvs zaman - 0~600 san
e 90KW tanfazla | 90.0
20 Maks. Frekans - | 60.00 0~400 Hz
BAS 08 Hzl/Yvs modu 0 | Maks Frek Maks Frek/Fark Frek | -
09 Zaman birimi 101 0.010.11 san

BAS-08 ‘i Maks. Frek’e ayarlarsaniz calisma frekansini dikkate almaksizin maksimum frekansi baz alarak esit e§imde
hizlanabilir veya yavaslayabilirsiniz.

DRV-03 ‘te ayarlanan hizlanma zamani frekansin 0 Hz ‘ten azami degere erismesi i¢in gereken zamandir ve 04 ‘iin
yavasglama zamani frekansin azami frekanstan 0 Hz ‘de durmasina kadar gegen zamandir.

Orn.) Maksimum frekansi 60.00 Hz ‘ye, Hizlanma/Yavaslama zamanini 5 saniyeye ve calisma frekansini 30 Hz ‘e

ayarlarsaniz gereken zaman 2.5 saniyedir.

Azami Frekans

Frekans

FX |

Hizlanma Zamani Yavaglama Zamani
> >
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A Tedbir

90 ~ 160 kW Uriininiin baslangi¢ degeri 60.0 san ‘dir ve yavaslama baslangic degeri 90.0 san ‘dir.
Litfen tus takiminin sol altinda gortintilenen degerin D : 20.0 oldugunu karistirmayin, D : 30.0 75kW
‘tan dustk Griin icin uygulanir.

BAS-09 Zaman birimi: YUk 6zelliklerine gore hassas Hizlanma/Yavaslama zamani gerektiginde veya azami ayarlanan

zamani artirmak gerekli oldugunda kullanilir. Zamanla iligkili bttn fonksiyonlarin birimlerini degistirir.

Ayar Hizlanma/Yavaslama Zaman Araligi Hassasiyet

0_ 0.01 san 0.00 ~ 60.00 0.01 saniyeye ayarlanabilir
1 [0.lsan 0.0~600.0 0.1 saniyeye atarlanabilir
2 |1lsan 0~ 6000 1 saniyeye atarlanabilir

/I\ Tedbir

Birimin de gismesi azami ayarlanabilen zaman de  gisikli gine yol acaca gindan dikkatli
olun. Hizlanma zamani 1000.0 saniyeye ayarli iken B AS-09 Zaman birimini 0(0.01san)

‘ve de gistirirseniz Hizlanma zamani 600.00 saniye olacaktir.

2) Caligma Frekansi baz alinarak Hizlanma/Yava slama zaman ayari

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi

03 Hizlanma zamani - [20.0 0~600 san
PRV 04 Yavaglama zamani - 1 30.0 0~600 san
BAS |08 Hzl/Yvs Modu 1 | Fark Frek Maks Frek/Fark Frek -

BAS-08 ‘i Fark Frek olarak ayarlarsaniz, Hizlanma/Yavaglama zamanini sabit hizda ¢calisma esnasinda gecerli olan

frekansin sonraki adimin hedef frekansina erigmesi icin gereken zamana ayarlayabilirsiniz. Statik iken 10Hz ve 30Hz

arasinda adim ¢aligmasi durumunda Hizlanma zamanini 5 saniyeye ayarlarsaniz, Hizlanma zamani asagdidaki gibidir.

Calisma 30Hz
frekansi
10Hz

- | Zaman

5 7 12 [San]
Calistir
Komutu |

-+

5 San 5 San
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3) Cok Fonksiyonlu terminali kullanarak Hizlanma/Ya  vaglama zaman ayari

Grup | Kod No. Fonksiyon Gdostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
75 KW ‘tan az 20.0
03 Hzl Zamani - 0~600 san
90 KW ‘tan fazla 60.0
DRV
75 KW ‘tan az 30.0
04 Yvs Zamani - 0~600 san
90 KW ‘tan fazla 90.0
BAS 70~72~74 | SF Hzl Zamani-x - XXX 0~600 san
71~73~75 | SF Yvg Zamani-x - XXX 0~600 san
65~75 Px Tanimlama 11 | XCEL-L - -
IN 65~75 Px Tanimla 12 | XCEL-M - -
89 Ard Komut GZ - 1 1~5000 msan

* SF Hzl Zamani-x: Sabit Frekans Hizlanma Zamani1l~3, SF Yvs Zamani-x : Sabit Frekans Yavaglama Zamani1~3
Hizlanma/Yavaslama zamanini ¢ok fonksiyonlu terminali kullanarak degistirebilirsiniz.

Hizlanma/Yavaslama zamani-0 | DRV-03 ve 04 ayarlayin ve Hizlanma Zamani 1~3, Yavaslama zamani 1~3 ‘i 70~75 ‘te
ayarlayin. Ardisik Hizlanma/Yavaslama zaman komutu olarak kullanmak tizere ¢ok fonksiyonlu terminaller P1~P11
arasindan terminal secin ve her bir ardisik Hizlanma/Yavaslama komutunu ayarlayin (XCEL-L, XCEL-M). XCEL-L ve
XCEL-H binary kodlarla belirtilir ve calisma BAS-70 ~ BAS-75 ‘te ayarlanan Hizlanma/Yavaglama zamanina géredir.

Cok fonksiyonlu terminaller P7 ve P8 ‘i sirasiyla XCEL-L ve XCEL-M ‘ye ayarlarsaniz calisma asagida gosterimektedir.

Hizlanma/ Pg 7

Yavaslama zamani

0 - -

1 - v
p7 s I s I 2 v -
P8 /] | 3 4 v
FX | ]

IN-89 Ard Komut GZ:  Cok fonksiyonlu giris terminalini ardisik Hizlanma/Yavaslama ayari olarak kullandiginizda striict
dahilinde Girig Kontrol Zamanini ayarlayabilirsiniz. Ornegin, Girig Kontrol zamanini 100msan ‘ye ayarlar ve ¢ok fonksiyonlu
terminal P6 ‘y1 girerseniz, bagka bir terminal blok girisin 200msan siiresince kontrol edilecektir. 100msan sonunda P6 ‘ya

karsilik gelen Hizlanma/Yavaglama zamani ayarlanir.

4) Hizlanma/Yava glama zamani de gigtirme frekans ayari yoluyla Hizlanma/Yava sglama zamani de gistirme

Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV 03 Hzl Zamani - 10.0 0~600 san

04 Yvs Zamani - 10.0 0~600 san
BAS 70 SF Hzl Zamani-1 - 20.0 0~600 san

71 SF Yvs Zamani-1 - 20.0 0~600 san
ADV | 60 H/Y Deg Frek - 30.00 Maks Frekans Hz/RPM
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Hizlanma/Yavaslama egimini cok fonksiyonlu terminali kullanmadan degistirebilirsiniz. Strticl calisma frekansinin ADV-60
‘Ina ayarlanmig Hizlanma/Yavaslama degistirme frekansinin asagisinda BAS-70, 71 ‘de ayarlanan egimde calisir. Ancak,
calisma frekansi Hizlanma/Yavaslama degistirme frekansi tizerine ¢ikarsa, sirticii DRV-03 ve 04 ‘te ayarlanan
Hizlanma/Yavaslama egiminde calisir.

Cok fonksiyonlu giris terminalinin giris fonksiyonunu ardisik Hizlanma/Yavaslama (Xcel-L, Xcel-M[HZ]) ‘e ayarlar ve

girerseniz strticti Hizlanma/Yavaslama degistirme frekansini gézetmeksizin Hizlanma/Yavaslama girisi ile calisir.

DRV-OﬂRV-O4
ADV-60

BAS-70 BAS-71

Frekans

EX

7.1.11 Hizlanma/Yava glama sablon ayari

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
Maks Frek/Fark
BAS |08 Hzl/Yvs Modu 0 Maks Frek axs Frexfrar -
Frek
01 Hizlanma Tipi Dogrusal 0~1 -
02 Yavaslama Tipi Dogrusal 0~1 -
03 S Egri Hzl Bas - 40 1~100 %
ADV : :
04 S Egri Hzl Bit - 40 1~100 %
05 S Egri Yvs Bas - 40 1~100 %
06 S Egri Hzl Bit - 40 1~100 %

Bu Hizlanma/Yavaglama egim sablonunu ayarlar. Asagidaki fonksiyonlara sahip 5 sablon vardir.
Tip
0

Fonksiyon

Dogrusal Cikis frekansi sabittir ve dogrusal olarak artar veya azalrr.

Kaldirag yiiki ve asansor kapisi gibi hassas Hizlanma/Yavaslama gerektiren
uygulamalar icin kullanilir. S-egrisi egim orani 03~06 fonksiyonlari kullanilarak
ayarlanabilir.

S-egrisi

/\ Tedbir

Hizlanma/Yavaslama egim sablonunu S-egrisine ayarladiinizda dikkatli olun
¢Unkl ayarlanan Hizlanma/Yavaslama zamanindan daha uzun olabilir. Gergek
Hizlanma/Yavaslama zamani icin sayfa 7-21 ‘e bakin.
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Frekans |-~
Calistir |
Komutu Hizlanma Yavaslama
< Zamani > < Zamanl »

ADV-03 S Egri Hzl Ba s : Hizlanma/Yavaglama sablonunu S-egrisine ayarladiginizda egrinin egimini ayarlayabilirsiniz. Bu,
hizlanma bagladiginda S-egrisinin egricizgisel oranini ayarlamak icin kullanilir. Egri orani 1/2 frekansin egri hizlanmasinin
oranini hedef frekansin yarisini baz alarak ayarlar. Ornegin, ADV-03 Hizlanma S Baslangici 50% ‘ye ayarlanir ve azami
frekansa(m[Hz]ax Frek) esit olan hedef frekans 60Hz ise, S-egrisi 30Hz ‘e hizlandiginda egri hizlanmasinin hesaba
katacag frekans 0~15Hz ve 15Hz~30Hz arali§i dogrusal hizlanmadir.

ADV-04 S Egri Hzl Bit : Calisma frekansinin hedef frekansina ulastigi egrinin egimini ayarlayabilirsiniz. Bu, Hizlanma S
Baslangici durumunda oldugu gibi, geriye kalan araligin egri hizlanmasi tarafindan hedef frekansin 1/2 frekansi baz
alinarak hesaba katilan orani ayarlamak icin kullanilir. Yukaridaki Hizlanma S Baslangicinda oldugu gibi ayarlanirsa,
30~45Hz ‘e kadar dogrusal bir egimde hizlanir ve sonra egdri egiminde hizlanir ve geriye kalan 45~60Hz araligi stresince
sabit hizda calisir.

ADV-05 S Egri Yvs Bas ~ ADV-06 S Eg@ri Hzl Bit : Yavaslama esnasinda egri yavaglama egim oranini ayarlar. Ayarlama

yontemi yukarida tanimlanan hizlanma orani gibidir.

S-egrisinde Hizlanma/Yavaglama Zamant:
Hizlanma Zamani = Ayarlanan Hizlanma Zamani + Ayarlanan Hizlanma Zamani x (ADV-03)/2 + Ayarlanan
Hizlanma Zamani x (ADV-04)/2
Yavaglama Zamani = Ayarlanan Yavaglama Zamani + Ayarlanan Yavaglama Zamani x (ADV-05)/2 + Ayarlanan
Yavaglama Zamani x (ADV-06)/2

A

Azami Frek /, \
Cikis Frek
(Hz2) \ Azami Frek/2

\

» Zaman(san)
Dogrusal | Dogrusal
Fark Frekansi Degisimi Sbaslangic Gondeera§|ang?g Gonder
— 1T T~ T I~ Zaman(san)

[ S-Egrisi HizZlanma/Yavaslama sablonu | 790
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7.1.12 Hizlanma/Yava slama Durdurma komutu

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi

IN | 65-75 | PxTanimlama | 25 | XCEL Durug .

Cok fonksiyonlu terminali kullanarak hizlanma veya yavaslamayi durdurabilir ve sabit hizda ¢aligtirabilirsiniz. Asagidaki

sekil cok fonksiyonlu terminal P8 ‘in kullanimini resmeder.

Frekans

P8 [ 1 [ ]
Calistir
Komuty | |

7.1.13 V/F Gerilim kontrolu

Gerilim, egim ve ¢ikis sablonunu ¢ikis frekansina gore ayarlayabilirsiniz. Ayni zamanda tork artisini diisiik hiza
ayarlayabilirsiniz.

1) Dogrusal V/F sablon ¢ali gmasi

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
09 Kontrol Modu 0 | VIF -
DRV |18 Temel Frekans - 1 60.00 30~400 Hz
19 Baslama Frek - [ 0.50 0.01~10 Hz
BAS |07 V/F Tipi 0 | Dogrusal - -

Cikis gerilimi, frekans arttikca ve azaldik¢a gerilim/frekans (V/F) oraninda sabit biiylklikte artar ve azalir. Bu, frekans
gozetiimeksizin sabit tork (CT) yuk icin kullanilir.

DRV-18 Temel Frekans : temel frekansi ayarlar. Bu, sirticliniin nominal geriliminin Uretildigi frekanstir. Motor etiketinde
gosterilen frekansi girin.

DRV-19 Baglama Frek: baslangic frekansini ayarlar. Bu sirtictinin gerilim Gretmeye bagladigi frekanstir. Hedef frekans
baslangic frekansinin altinda oldugunda siirticli gerilim Uretmez. Ancak, baslangic frekansi (izerinde calisma esnhasinda

yavaslama durmasi durumunda asagidaki gibi calismayi durdurur.
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Temel Frekans

/3a§Iang|9 Frekansi \
Frekans .

Suricu
Nominal
Frekansi

Gerilim /

Calistir
Komutu | |

2) Cift indirgeme V/F sablon ¢ali smasi (Fan, pompa yuki kullanarak)

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Baslangic Ayar Gostergesi

1 | Karel -
3 | Kare 2 -

BAS |07 V/F Tipi

Fan ve pompa gibi baslangi¢ 6zelligi ¢ift indirgeme tipi yik igin uygun olan ¢alisma sablonudur. Baslangi¢ 6zelligine gore
Kare 1 ve 2 ‘den secin.

Kare 1: Gerilim frekansin 1.5 kati oraninda Uretilir.

Kare 2: Gerilim frekansin iki kati oraninda Uretilir. Bu fan veya pompanin degisken tork(VT) yukui(fan,pompa) icin kullanilir.

Gerilim
100%

Dogru§af'

Temel Frekans

3) Kullanici V/F calismasi (Istege gore V/F calisma sablonu kullanmak istediginizde)
Fonksiyon Gostergesi | Baslangig Ayar Gostergesi | Ayar Frekansi

07 V/F Tipi 2 | Kullanici V/IF 0~2 -
41 Kullanici Frekl - | 15.00 0~ Maks Frekans Hz
42 Kullanici Gerl - |25 0~100% %
43 Kullanici Frek2 - 130.00 0~Maks Frekans Hz
BAS |44 Kullanici Ger2 - |50 0~100% %
45 Kullanici Frek3 - | 45.00 0~ Maks Frekans Hz
46 Kullanici Ger3 - |75 0~100% %
47 Kullanici Frek4 - | 60.00 0~ Maks Frekans Hz
48 Kullanici Ger4 - | 100 0~100% %
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Kullanici siradan indiiksiyon motorundan ziyade 6zel bir motorun V/F sablonu ve yiik dzellikleri icin uygun sablonu
ayarlayabilir. BAS-41 Kullanici Frekl ~ BAS-48 Kullanici Ger4: Baslangic frekansi ve azami frekans arasinda bir frekans
secin, kullanici frekansini(Kullanici Frek x) ayarlayin ve her frekansa karsilik gelen gerilimi kullanici gerilimine(Kullanici

Gerilimi x) ayarlayin.

Gerilim
100%
BAS-48 >
BAS-46 }
Dogrusal
BAS-44 VIF
BAS-42
Frekans
- - Temel
Baslangi¢ BAS-41 BAS-45 Frekans
Frekansi BAS-43 BAS-47

/I\ Tedbir

Siradan induikisyon motoru kullanirken sablonu biiyik 6lctide dogrusal V/F sablonu diginda ayarlarsaniz tork

yetersiz gelebilir veya tersine motor agiri isinabilir.
Kullanici V/F sablonu kullaniliyor iken, ileri tork artisi (DRV-16 lleri Artig) ve ters tork artigi (DRV-17 Ters Artig)

calismaz.

7.1.14 Tork arti g1
1) El'ile Tork Arti g1 (Asansor yukd, vb. icin blylk ba  slangic torku gerekli oldu  gunda)

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
15 Tork Arttirma 0 | Elle -
DRV |16 ileri Tork Art™™® - 120 0~15 %
17 Geri Tork Art™ - |20 0~15 %

" 90~160 KW varsayilan degeri 1.0 [%] ‘dir.

Bu disik hizda calisma veya baslamanin cikis gerilimini ayarlar. Distk hiz bélgesinde ¢ikis gerilimini artirarak baslama
ozelligini iyilestirebilir veya distik hiz torkunu yikseltebilir.

DRV-16 Ileri Tork Art : ileri doniiste tork artisini ayarlar.

DRV-17 Geri Tork Art : geri donuste tork artisini ayarlar.

& Tedbir

Tork artisini cok yiksek ayarlamamak icin dikkatli olun ¢linkti motor asir tahrikten dolayi asir 1sinabilir.
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Gerilim
100 %
- Tork Artisi Yok
lleri Tork Artigl
Zaman
Ters Tork Artisi
FX \
RX \

2) Otomatik Tork Arti g1 (Daha yilksek ba glangi¢ torku icin otomatik segim fonksiyonunu segme )

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi
DRV |15 Tork Arttirma 1 | Otomatik -

BAS |20 Otomatik Ayar 2 | RstLsigma -

Sirtcli motor parametresini kullanarak otomatik olarak tork artisini hesplar ve gerilim Uretir.
Otomatik tork artisinin fonksiyonel olabilmesi igin stator direnci, indiiktans degeri ve yiksiiz akim degeri gerekli

oldugundan, kullanimdan 6énce otomatik ayarlama (BAS-20 Otomatik Ayar) yapin (Sayfa 8-17).

7.1.15 Motor ¢iki $ gerilim ayari
(Giri'g guicti 6zelli gi motor gerilim 6zelli  ginden farkli oldu  gunda motor gerilimini ayarlama)

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi

BAS 15 Motor Gerilimi | - | 220 | 180~480 | \Y

Motor etiketinin gerilimini girer. Ayarlanan gerilim degeri temel frekansin ¢ikis gerilim degeridir. Temel frekans Uizerinde, giris
gerilimi ayarlanan gerilimden ylksekse c¢ikis ayarlanan degerle orantilidir ancak giris gerilimi ayarlanan gerilimden
diistikse giris gerilimi Uretilir. 0 ayarlandiginda, surticl statik oldugu zaman ¢ikis gerilimi giris gerilimine gore dogrultulur.

Temel frekans tizerinde, giris gerilimi ayarlanan gerilimden dusikse giris gerilimi Uretilir.

A

430V
Cikis
Gerilimi
180V
Cikis Frekansi

Temel Frekans
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7.1.16 Calistirma yontem sec¢imi (Ba slama yontemini de gistirmek istedi ginizde)
Statik durumda ¢alisma komutu girilirse strlicti baslama yontemini secebilirsiniz.

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ik Ayar Gostergesi | Birim
0 | Hizlanma
07 Calisma Modu 0: Hizlanma -
1 | DC-Start
ADV
12 Bas Dc-Fren Za - 1 0.00 - 0~60
13 Dc-Fren Ger - |50 - 0~200

1) Hizlanarak Ba glama
Ayar Gostergesi

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi
ADV | 07

| Calisma Modu | 0 | Hizlanma -

Bu, beliri bir fonksiyon secilmediginde calisma komutu verilir ise dogrudan hedef frekansa hizlanan normal hizlanma
yoéntemidir.

2) D.C. Fren sonrasi Baglama

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
07 Calisma Modu 1 | Dc-Start -
ADV 12 Bas Dc-Fren Za - [ 0.00 0~60 san
13 Dc-Fren Ger - | 50 0~200 %

/1\ Tedbir

Sirlict nominal akimi Uizerinde ayarlamayin ¢tinkii DC
freni ayarlanan motor nominal akiminaba  glidir. Asiri Isinma
ve hatall ¢cali smaya yol acabilir.

Frekans /

Gerilim |
Calisma
Komutu |

D.C. gerilimi ayarlanan zaman peryodu stiresince motora saglandiktan sonra hizlanir. Stiriictiden gerilim ¢ikisi verilmeden
Once motor dondiigiinde D.C. Freni tarafindan motorun déntsii durdurulduktan sonra hizlandirilabilir. Ayni zamanda,

motor miline mekanik fren uygulandigi ve mekanik freni actiktan sonra bir miktar tork gerekli oldugu durumda kullanilabilir.

/\\ Tedbir

gunda asiri 1Isinma ve hatali cali sma olu sabilir.

D.C. Freni blyuk veya kontrol zamani ¢ok uzun oldu

/\\ Tedbir

D.C. Frenleme ayarlanmi g motor i¢in nominal akim standardinda oldu
nominal akim de @§eri Uzerinde ayarlamayin. A sir isinma ve hatall gall smaya yol acabilir.

gundan dolay litfen stirlicinin
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7.1.17 Durdurma yontem secimi (Durdurma yontemide  gistirme)
Calisma esnasinda suirictiye durdurma komutu verildiginde motoru durdurma yodntemini secebilirsiniz.

1) Yavaglama Durmasi
Grup ‘ Kod No. Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi

ADV | 08 Durus Modu | 0 | Yavaslama | -

Bu, normal yavaglama yontemidir. Belirli bir fonksiyon secilmemisse surlici OHz ‘e yavaslar ve asagidaki gibi durur.

Frekans
Calisma
Komutu |
Yavaslama
¢ Zamani >

7.1.18 D.C. freni sonrasi durma
(Ayarlanan frekansta do grudan akim ile yava slandi ginda motoru durdurmak igin)

Frekans ayarlanana ulastiginda, D.C. Frenleme motoru durdurur.
1) D.C. frenleme ile nasil durdurulur

Grup ‘ Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi ‘ Ayar Araligi ‘ Birim
08 Durus Modu 1 Dc-Fren 0~4 -
14 Dc-Fren Bek Za - 0.10 0~-60 -
ADV
15 Dc-Fren Zamani - 1.00 0~200 -
16 Dc-Fren Sev - 50 200~200 -
17 Dc-Fren Frek - 5.00 0~-60 -

Yavaglama esnasinda frekans ayarlanan frekansa ulagirsa, motor D.C. frenleme tarafindan durdurulur. Durdurma komutu
ile yavaslamay! baglatin ve frekans ADV-17 Dc-Fren Frek. ‘na ulagirsa durmasi icin motora direkt gerilim uygulayin.
ADV-14 Dc-Fren Bek Za : D.C. Frenlemeden 6nce sricinin ¢ 1 k 1 s 1 n 1 bloke etme zaman 1 n | ayarlar. YUk
ataleti blyik veya ADV-17 Dc-Fren Frek yiksek ise, motora giden mevcut gerilimden kaynakl 1 as 1r1 ak 1m
hatalar | olusabilir. Bundan dolay | , bu zaman | kontrol ederekas | r 1 ak | mhatalar 1 n | engeller.
ADV-15 Dc-Fren Zaman 1 : motora mevcut gerilimi uygulamak igin gereken zaman | ayarlar.
ADV-16 Dc-Fren Sev: D.C. Frenlemeyi kontrol eder. Motorun nominal ak | m | standartt | r.
ADV-17 Dc-Fren Frek : D.C Frenlemeyi baslatmak icin frekans | ayarlar. SUrlicli yavaslamaya bagslad 1 ktan sonra

ayarlanan frekansa ulast 1 § 1 nda D.C. Frenlemeye baslar.

Bekleme frekansi kullanarak D.C. Frenlemenin frekansindan daha dustige ayarlandiginda Bekleme ¢alismasi mimkiin degildir.
Yalnizca D.C. Frenleme caliglr.
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ADV-14 ADV-15 i
> <€) ATedbw

ADV-17
D.C. Frenleme blytik veya kontrol zamani ¢ok uzun

oldu §unda, air 1Isinma ve hatall gali $ma olu sabilir.

Frekans

| ATedbir
ADV-16

Gerilim
AKIm D.C. Frenleme 6nceden ayarlanmi  $ motor icin nominal akim
I Sandard ok gundan, e sercndn nominalakmican

Calisma blyik akim de geri ayarlamayin. A sir 1sinma ve hatali
Komutu | calismaya sebep olabilir.

2) Durmak icin serbest call  gsma

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi
ADV | 08 | Durus Modu | 2 | Serbest Durug -

Calisma komutu kapall, stirlicti ¢ikisi bloke edilir. Motor yiki yiksek atalete sahip oldugunda yiiksek hizda ¢alisma

esnasinda surticu ¢ikigi bloke edilirse yuk ataletinden dolay1 motor ddnmeye devam edebilecedi igin dikkatli olun.

Frekans, Gerili

Calisma
Komutu |

3) Akis Frenleme (Frenleme direnci veya frenleme Unitesio  Imaksizin yava glama zamanini daha da azaltma)

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi
ADV

Durus Modu 3 | Flux Frenleme

Yavaglama zamani kisa ise, motordan geri besleme enerijisi asiri gerilim hatasina sebep olabilir. Akis frenlemesi
uygularsaniz, geri besleme enerjisi motor tarafindan tiiketileceginden dolayi yavaslama zamani kisalabilir. Ancak, sik
olarak yavaslayan yiiklere akis frenlemesi uygulanirsa motor asiri Isinacagindan dolayi hasar olusabilecedi igin dikkatli

olun.

/I\ Tedbir

Sik yava slamall yiik durumunda bu fonksiyonu kullanmayin. Mot orun a sirt Isinmasina ve hatali
callsmaya yol acabilir.

/1\ Tedbir

Durma 6nleme ve Akl § Frenleme yalnizcayava glama durumunda mevcuttur. Ve Aki g Frenleme
onceli ge sahiptir. Bu, Ak § Frenlemenin PRT-50 ‘nin BIT3 ‘il ve BAS-08 ‘in Flux ~ Frenlemesi
ayarlandi ginda cali stig1 anlamina gelmektedir. Yava slama zamaninin a sin kisa veya ataletin cok
buyik olmasi durumunda a gin gerilim hatalar meydana gelebilir.
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4) Gug Frenlemesi (A sin gerilim hatasi olmaksizin optimum yava ~ glama)

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi
ADV | 08 | Durus Modu | 4 | GuUc Frenleme -

Sdrtci D.C. gerilimi motorun geri besleme enetjisinden dolayi belirli bir seviyenin izerine ¢ikarsa, geri besleme enerjisini

azaltmak icin yavaslama egimi ayarlanir veya tekrar hizlanma olusur. Bu, ek frenleme direnci ve frenleme birimi olmaksizin
kisa yavaslama zamani gerekli oldugunda uygulanabilir. Ancak, yavaglama zamaninin ayarlanan yavaslama zamanindan
uzun olabilecegi ve sik yavaslayan yuklere uygulanirsa motorun asiri Isinmasina yol acacagi icin hasar olusabileceginden

dolayi dikkatli olun.

/\ Tedbir

Bu fonksiyonu sik yava slamaya sahip yuk durumunda kullanmayin. Motoruna ~ siri isinmasina ve
hatall call smaya yol acabilir.

/1\ Tedbir

Durma énleme ve Gug Frenleme yalnizcayava slama durumunda mevcuttur. Ve Giig Frenleme
onceli ge sahiptir. Bu, Gii¢ Frenlemenin PRT-50 ‘nin BIT3‘l  ve BAS-08 ‘in Gug Frenleme
ayarlandi ginda c¢ali stigi anlamina gelmektedir. Yava slama zamaninin ¢ok kisa veya ataletin cok
buyik olmasi durumundaa sin gerilim hatalar olu  sabilir.

7.1.19 Frekans sinirt (Sinirl frekansla call - sma)
Calisma frekansini azami frekansi ve baslangic frekansini kullanarak ve frekansin tst/alt sinirlarini ayarlayarak
sinirlandirabilirsiniz.

1) Azami frekansi ve ¢ali gma frekansini kullanarak frekans siniri

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV 19 Baslama Frek - 1050 0.01~10 Hz
20 Maks. Frekans - | 60.00 40~400 Hz

DRV-19 Baglama Frek (Ba slangi¢ Frekansi): hizla iligkili birimlere sahip parametrenin alt siniri (Hz, rpm). Frekansi
baslangi¢ frekansindan daha disiik ayarlarsaniz 0.00 ‘a ayarlanir.
DRV-20 Maks. Frekans (Maksimum Frekans):  Temel frekans (DRV-18 Temel frekans) harici bittin hiz birimlerinin (Hz,

rpm) parametre Ust sinirl. Frekansi maksimum frekansin tzerinde ayarlayamazsiniz.

2) Ust/Alt sinirlari kullanarak frekans siniri

Grup ‘ Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi | ilk Ayar Gostergesi Ayar Araligi
24 Frekans Sinir 0 | Hayir Hayir/Evet

ADV 25 Alt Frek Sinir - 1 0.50 0~Ust sinir Hz
26 Ust Frek Sinir - | 60.00 0.5~Maks. Frekans | Hz
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(1) ADV-24 Frekans Sinir : Frekansi ilk degeri Hayir iken Evet ‘e ayarlarsaniz, frekansi yalnizca Ust sinir(ADV-25) ve alt
sinir(ADV-26) arasinda ayarlayabilirsiniz. Frekans Hayir ‘a ayarli iken ADV-25 ve ADV-26 kodlari gortintilenmez.
(2) ADV-25 Alt Frek Sinir, ADV-26 Ust Frek Sinir: (st ve alt sinirlari ayarlar. Ust sinirnn ayarlanan asgari degeri alt sinirdir

ve alt sinirin ayarlanan azami degeri Ust sinirdir.

------- Frekans Ust/Alt Siniri
Frekans Yok
] Azami Frekans
Ust Sinir
Alt Sinir
...... A0V v1(Gerilim Girisi)
1
0 20mA | (Akim Girisi)

3) Frekans Atlama (Mekanik yanki frekansindan sakin -~ ma)

Frekans atlama sirticiinin kullanicinin cihaz sisteminde olusabilecek yanki frekans bandinda ¢alismamasi icin frekans
ayarini yasaklamak icindir. Motor hizlandiginda veya yavasladiginda frekans frekans atlama bandinin iginden gecer ve
frekans atlama bandi dahilinde ayarlanamaz.

Fonksiyon Gostergesi | Ik Ayar Gostergesi Ayar Aralig
27 Frekans Atlama 0 Hayir Hayir/Evet -
28 FAAIt Limit 1 10.00 0~ Atlama Frek Ust Sinin 1 | Hz
L Atlama Frek Alt Siniri
29 FA Ust Limit 1 15.00 1-Maks. Frek Hz
ADV 30 FAAIlt Limit 2 20.00 0~Atlama Frek Ust Sinin 2 | Hz
31 FA Ust Limit 2 25,00 Atiama Frek Alt Sinir 2 Hz
~Maks. Frek
32 FAAIt Limit 3 30.00 0~Atlama Frek Ust Sinin 3 | Hz
33 FA Ust Limit 3 - | 3500 Atama Frek At Sinin 3 Hz
~Maks. Frek

Frekans! artirmak isterseniz, ayarlanan frekans (akim, gerilim, RS485 haberlesme, tus takimi ayari, vb.) atlama frekans
bandi dahilinde ise, frekans atlama alt degerini muhafaza edin ve ayarlanan frekans frekans atlama bandi digina ¢iktiktan

sonra frekansi artirin.
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Frekans

ADV-33
ADV-32
ADV-31
ADV-30

ADV-29 . -
Gerilim Girigi
ADV-28 |10\\//1( $0)

0 20mA | (Akim Girisi)

Calisma
Komutu |

. Frekans
* Azaliyor

. Frekans
© Artiyor

7.1.20 ikinci call sma yontem secimi (Kestirme call  smasi)

Frekans, calisma komutu ve tork referansini ikinci ayarlanan degerler olarak ¢ok fonksiyonlu giris terminalini kullanarak
girebilirsiniz. Bu, uzaktan frenleme durdurulmus iken haberlesme secenegini kullanarak uzaktan galisma veya strictiniin
ana govdesindeki calisma durumunda uygulanabilir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
06 Cal Komut Gir 1 FxX/Rx-1 -
DRV |07 Frekans Ayar 2 V1 -
08 Tork Ayar 0 Tus takimi -1 -
04 2. Cal Kom Gir 0 Tus takimi -
BAS 05 2. Frek Ayar 0 Tus takimi - 1 -
06 2. Tork Ayar 0 Tus takimi - 1 -
IN 65~75 Px Tanimlama 15 | 2. Kaynak -

Terminal blok giris grubunun IN-65 ~ IN-75 ‘i arasindan bir ¢ok fonksiyonlu terminal secin.

BAS-04 2. Cal Kom Gir, BAS-05 2. Frek Ayar:  Cok fonksiyonlu giris terminali 2.Kaynak ACIK olarak ayarlanmis iken,
suriict degerler DRV-06 ve DRV-07 olarak ayarlanmasi yerine BAS-04 ve 05 olarak ayarlanmasi ile ¢alisabilir.

BAS-06 2. Tork Ayar : Cok fonksiyonlu giris terminali ACIK iken, DRV-08 ‘de secilen ydntem yerine tork referansini BAS-
06 ‘da secilen yontemde girebilirsiniz. DRV-08 ve BAS-06 yalnizca kontrol modu(DRV-09) sensorsiiz vektor veya vektor

kontrol modu ve tork modu(DRV-10) Evet olarak ayarlandiktan sonra gorintilenir.

& Tedbir

Cok fonksiyonlu giris terminali 2.Kaynak olarak ayarlanmig ve ACIK hale getiriimis iken, calisma

durumu degisir ¢clinkl frekans komutu, ¢alisma komutu ve tork referansinin tima 2. komutlara

donisur. Bundan dolayi, ¢ok fonksiyonlu terminali girmeden 6nce 2. komutlarin dodru olarak

ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ettiginizden emin olun.
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7.1.21 Cok fonksiyonlu giri  $ terminal kontrolu
(Giri g terminalinin duyarlili - gini iyile stirme)
Surtict terminalinin gok fonksiyonlu girig terminali icin filtre zaman sabiti ve kontak noktasi tipini ayarlayabilirsiniz.

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
85 DG Agma Gec B 0 0~10000 msan
86 DG Kapama Gec - 0 0~10000 msan
N 87 DG NA/NK Segme - | 0000 0000 - -
90 DG Durumu - | 0000 0000 - -

1) IN-85 DG A¢ma Gec, IN-86 DG Kapama Gec :  Girig terminalinin durumu terminal girisinden sonra ayarlanan zaman
peryodu siresince degismezse, ACIK veya KAPALI olarak belirlenir.

2) IN-87 DG NA/NK Secme : Girig terminalinin kontak noktasi tipi secilebilir. Her bit ‘e karsilik gelen digmenin noktasinin
konumunu asagi ayarlarsaniz, A kontak noktasi(Normal A¢ik) olarak kullanabilirsiniz ve yukari ise, B kontak
noktasi(Normal Kapali) olarak kullanabilirsiniz. Sira sagdan P1, P2...P8 ‘dir. Artirimis G/C kullanildiginda dijital girig
eklenecektir boylece DG NA/NK Segme 3 hit eklenecektir.  Sagdan, P1, P2, ..., P11 ‘in durumu.

3) IN-90 DG Durumu : giris terminal blogunun durumunu gérintler.  ilave G/C kullanilirsa, terminal blogunun durum
gosterge bit ‘ine 3 bit eklenecektir. DRV-82 ‘de uygun bit A kontak noktasi olarak ayarlanirsa, Nokta yukarida oldugunda
ACIK gorintilenir ve asagida oldugunda KAPALI goriintilenir. Uygun bit B kontak noktasi olarak ayarlanirsa ters olarak

calisir. Sagdan, P1, P2...P11 ‘in durumu gosterilir.

7.1.22 Dijital G/C geni gletme kartinin giri $ ve ¢iki s kontrolu
Sirtci segenek yuvasina artiriimis G/C karti takarsaniz, ek 3 dijital giris ve 3 dijital ¢cikis kullanabilirsiniz (réle cikisi).

Grup Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
73 P9 Tanimlama 0 | Yok -
IN 74 P10 Tanimlama 0 | Yok -
75 P11 Tanimlama 0 | Yok -
34 Réle 3 Tanim 2 | FDT-2
ouT 35 Role 4 Tanm 3 | FDT-3
36 Role 5 Tanim 4 | FDT4
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Bodlim 8 Pratik Fonksiyonlar
I

8.1 Pratik Fonksiyonlar
8.1.1 Yardimcl frekans komutu kullanarak frekans ayar etkisizlestirme
(Cekme calismasi gibi gesitli hesaplama durumlarinin ana ve yardimar hiz kullanilarak frekans ayart)

Fonksiyon Gostergesi | Ayar GoOstergesi

DRV 07 Frekans Ayar 0 | Tus takimi-1 0~9 -
01 Yar Ref Girigi 1 (Vi 0~4 -

BAS 02 Yar Ref Tipi 0 M+G*A 0~7 -
03 Yar Ref Kazang - 0.0 200~200 %

IN 65~75 Px Tanimlama 40 | Yard Ref Iptal 0~48 -

Calisma frekansini ayni anda iki frekans ayar yontemi kullanarak ayarlayabilirsiniz. Ana hiz ¢alisma frekansini
ayarlamak icin kullanilir, ve yardimei hiz ana hiz frekansi esnasinda hassas ayar icin kullanilabilir. Ormegin, stiriictiniin
yukaridaki tablodaki gibi ayarlandigini varsayalim. Tus takimi-1 ile 30.00 Hz ana hizinda ¢alisma esnhasinda, V1
terminaline -10~+10V gerilimi saglar ve kazanci 5% ‘e (IN-01 ~ IN-16 arasindaki degiskenler ilk degerlerdir ve IN-06 V1

Yonu Cift Yon olarak ayarlanmistir) ayarlarsaniz, hassas ayar 33.00~27.00 Hz ‘e kadar mUmkindur.

BAS-01 Yar Ref Giri gi: yardimci hiz olarak kullanilacak giri g tipini secer.

Ayar Tipi Fonksiyon

0 Yok Yardimci hiz hareketi yok

1 V1 Kontrol terminal blogunun gerilim giris terminalini yardima hiz olarak
seger.

2 I1 Akim girisini yardimci hiz olarak seger.

3 V2 Artinimis GC segenek kartinin gerilim girisini yardimai hiz olarak seger.

4 12 Artinimis GC segenek kartinin akim girisini yardimci hiz olarak seger.

BAS-02 Yar Ref Tipi : Ana hizin yansima orani yardimci hiz miktarinin kazang olarak ayarlanmasindan
sonra dort islem tarafindan ayarlanabilir (BAS-03 Yar Ref Kazang).

‘Ayar Tipi Ifade Son Komut Frekans Hesaplama
0 M+ (G*A) M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) ana hiz komut dederi + (BAS03 x BAS01 x INO1)
1 [M*(G*A) M[Hz]*(G[%]*A[%]) ana hiz komut degeri x (BAS03 x BAS01)
2 [M/(G*A) M[Hz]/(G[%]*A[%]) ana hiz komut dederi / (BAS03 x BAS01)
/% /T TEATO ana hiz komut dederi + (ana hiz komut degeri x
3 |M+(M*(G*A)) |M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) (BASO3 x BASO1))
M[Hz]+G[%]*2*(A[%]- ana hiz komut degeri + BAS03 x 2 x (BASO1 -
XK (A

4 MAGT2HAS0) | 51007 H2] 50) x INO1

5 M*(G*2*(A- M[HZ1*(G[%]*2*(A[%]- ana hiz komut degeri x (BAS03 x 2 x (BASO1 -

50)) 50[%])) 50))
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‘Ayar Tipi Ifade Son Komut Frekans Hesaplama
6 M/(G*2*(A- M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]- ana hiz komut dederi / (BAS03 x 2 x (BASO1 -
50)) 50[%])) 50))
2 M+M*G*2*(A- | M[HZ]+M[HZ]*G[%]*2*(A[% |ana hiz komut dederi + ana hiz komut dederi x
50) 1-40[%]) BASO03 x 2 x (BASO1 - 50)

& Tedbir

Maksimum frekans yliksek ise, analog giris ve hesaplama hatasi dolayisiyla ¢ikis frekans hatasi
olabilir.

M : DRV-07 ayar tarafindan ana hiz frekans komutu [Hz veya devir],

G : yardimci hiz [Hz veya devir] veya kazang [%0],

A yardimcl hiz frekans komutu [Hz veya devir] veya kazang [%6]

Ayar tiplerinden, 4 ‘ten blyik sayilar yalnizca analog giris icinden (+) veya (-) hareketleri yapabilirler.

BAS-03 Yar Ref Kazang : yardimcl hiz olarak ayarlanan giris (BAS-01 Yar Ref Girisi) miktarini ayarlar.

Yardimcl hiz V1 veya 11 olarak ayarlanir ve terminal giris grubunun (IN) No. 01 ~ 32 parametresi ilk deger ise, yardimci
frekans asagidaki gibi calisir.

IN-65~75 Px Tanimlama : Terminal ok fonksiyonlu giris terminalleri arasindan No. 40 “Yard Ref iptal” olarak

ayarlanirsa, yardimci hiz komutu etkin degildir ancak ana hiz komutu etkindir.

(DRV-07 ayar yontemi tarafindan frekans
komutu)
Ana Hz M

(BAS-01 ayar tarafindan frekans komutu ——p SON komut frekansi
F(M,A,G)
Yardmc HzA  —g”

/T

Cok fonksiyonlu giris terminali Yard Ref Iptal (IN65~75)
olarak ayarlandiginda yardimci hiz komutu KAPALI ‘dir.

Ornek 1) Frekans tus takimi ana hiza ayarlanir ve V1 analog gerilim yardimei hizda ise,
Sartlar:

- ana hiz (M) ayar (DRV-07): Tus takimi (frekans 30Hz ‘e ayarlanmistir)

- Maksimum frekans (Maksimum Frek) ayari (DRV-20): 400Hz

- yardimct hiz (A) ayan (A:BAS-01): V1

(hesaplama ayar sartina gore yardimcl hizi [Hz] veya ylzdeyi [%6] ifade eder.

- Yar Ref Kazang (BAS-03): %50 ,IN01~32: varsayilan deger
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V1 ‘e 6V girilirse, 10V ‘a karsilik gelen frekans 60Hz ise, sarta gore asagidaki tablodaki yardimci hiz A 36Hz(=
60[HZ]x(6[V]/10[V])) veya 60%(=100[%]X(6[V]/10[V]) ‘dir.

Ayar Tipi Son Komut Frekansi

0 | M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)x36Hz(A))=48Hz

1 | M[Hz]*(G[%]*A[%]) 30Hz(M)x(50%(G)x60%(A))=9Hz

2 | M[Hz]/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)x60%(A))=100Hz

3 | M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x60%(A)))=39Hz

4 | M[Hz]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] | 30HZz(M)+50%(G)x2x(60%(A)-50%)x60Hz=36Hz

5 | M[HZ]*(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(60%(A)-50%))=3Hz

6 | M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%-50%))=300Hz

2 M[HZ]+M[HZT*G[%]*2*(A[%]- 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x(60%(A)-50%)=
50[%]) 33Hz

*Ayarlanan frekans devire donustirtlirse, yukaridaki Hz devire donlsur.
Ornek 2) ana hiz (M) ayari (DRV-07): Tus takimi (frekans komutu 30Hz ‘e ayarlandiginda)

- Maksimum frekans (Maks. Frek) ayari (DRV-20): 400Hz

- yardimcl hiz (A) ayar (BAS-01): I11

(sarta gore yardimci hiz [Hz] veya yilizde [%] olarak ifade eder)

- yardimcl hiz kazanci (G) ayari (BAS-03): 50%, INO1~32: varsayllan deger

I1 ‘e 10.4mA girilirse, 20mA ‘e karsilik gelen frekans 60Hz ise, asadidaki tablodaki yardimci hiz A
24Hz(=60[HZz]x((10.4[mA]-4[mA])/(20[mA]-4[mA])) veya 40%(=100[%]x((10.4[mAJ-4[mA])/(20 [mA]-4[mA])) ‘dir.

Ayar Tipi Son Komut Frekansi

0 |M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M) + (50%(G) x 24Hz(A)) = 42Hz

1 |M[Hz]*(G[%]*A[%]) 30Hz(M)x(50%(G)x40%(A))=6Hz

2 |M[Hz]/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)x40%(A))=150Hz

3 |M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x40%(A)))=36Hz

4 |M[Hz]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] 30Hz(M)+50%(G)x2x(40%(A)-50%)x60Hz=24Hz

5 [M[HZ]*(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(40%(A)-50%))= -3Hz(reverse)
6 |M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%-40%))= -300Hz(reverse)
7 M[;l()z[]o-/z;;[HZ]*G[%]*Z*(A[O/O]_ 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x (40%(A)-50%)= 27Hz

Ornek 3) ana hiz ayari (DRV-07): V1 (frekans komutu 5V ve 30Hz ‘e ayarlanmigsa)

- M[HZ] Maks. Frek (DRV-20): 400Hz

- yardimcli hiz (BAS-01): 11 (sarta gore yardimci hiz [Hz] veya yiizde [%] olarak ifade edilir)
- yardimcl hiz kazanci (BAS-03): %50 (asagidaki tabloda G ‘yi temsil eder. Deger 0.5 ‘dir.)
- INO1~32: varsayilan deger
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11 ‘e 10.4mA girilirse, 20mA ‘e karsilik gelen frekans 60Hz ‘dir, boylece asagdidaki tablodaki yardimci hiz A
24Hz(=60[Hz]x((10.4[mAJ-4[mA])/(20[mA]J-4[mA])) veya 40%(=100[%]x((10.4[mA]J-4[mA])/(20 [mA]-4[mAY])) olur.

Ayar Tipi ‘ Son Komut Frekansi

0 | M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M) + (50%(G) x 24Hz(A)) = 42Hz

1 | M[Hz]*(G[%]*A[%]) 30Hz(M)x(50%(G)x40%(A))=6Hz

2 | M[Hz]/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)x40%(A))=150Hz

3 | M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x40%(A)))=36Hz

4 | M[Hz]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] | 30Hz(M)+50%(G)x2x(40%(A)-50%)x60Hz=24Hz

5 | M[HZ]*(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(40%(A)-50%))= -3Hz (reverse)
6 | M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%-40%))= -300Hz (reverse)
7 M[|5-|OZ[]°Z;;[HZ]*G[%]*Z*(A[O/O]_ 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x (40%(A)-50%)= 27Hz

8.1.2 Jog calisma (Jog galisma isterseniz)

Calisma terminal blogu ve tus takiminin ¢oklu tuslarini kullanarak ta yapilabilir.

1) Terminal Blok 1 ile Jog Calisma

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi Im

11 JOG Frekansi - | 10.00 0.5~Maks. Frekans -
DRV | 12 JOG Hzl Zamani - | 20.00 0~600 San

13 JOG Yvs Zamani - | 30.00 0~600 San
IN 65~75 | Px Tanimlama 6  JOG - -

*Px : P1~P8, P9~P11 (Opsiyonel)

Cok fonksiyonlu terminaller P1 ~ P11 ‘den jog frekans ayar terminalini secin ve IN-65 ~ IN-75 ‘in uygun terminal blogunun
fonksiyonunu No. 6 JOG ‘a ayarlayin. Jog terminali calisma komut girisi ile ayarlanirsa, asagida tanimlandidi gibi calisma
frekansi jog frekansina gecer.

DRV-11 Jog Frekansi (Jog Frekansi) :  jog ¢alisma igin gerekli frekansi ayarlar. Jog calisma bekleme calismasi disinda
en yuksek dncelige sahiptir. Bundan dolay, sabit hizda 3-kablo ¢alismasi, ardisik calisma ve yukari-asagi calismasi
esnasinda, jog terminali girilirse jog frekansinda calisir.

DRV-12 JOG Hzl Zamani, DRV-13 JOG Yv § Zamani : jog frekansina gecis esnasinda yavaslama ve hizlanma zamani.
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,O_Q —— DRV-13 DRV
. N\ DRV-11
0_8 ps| JoG Frekans
<
CM
& P5(JOG) I
Calisma
Komutu(FX)

Grup | Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi
11 JOG Frekansi - | 10.00 0.5~azami Hz
frekans
DRV 45 JOG Hzl Zamani - | 20.00 0~600 San
13 JOG Yvsl Zamani - 30.00 0~600 San
N 65~75 | Px Tanmlama 46 iLER_i JOG - -
65~75 | Px Tanimlama 47 | GERI JOG - -

*Px : P1~P8, P9~P11(Opsiyonel)

Jog calisma 1 calisma komutu girildiginde kullanilabilir ancak jog calisma 2 yalnizca terminaller ILERI
JOG (FWD JOG) veya GERI JOG (REV JOG) olarak ayarlanirsa kullanilabilir.

Jog calisma esnasinda terminal girisinin 6ncelik sirasi (bekleme, 3-kablo, yukari/asadi), frekans ve
Hizlanma/Yavaslama zamani ve digerleri jog galisma 1 ile aynidir ve jog calisma esnasinda calisma
komutu verilirse, calisma jog frekansinda devam eder.

C tusiu DRV-12 (Hizlanma DRV-13
oo Qovagrma o]
DRV-11 (Jog DRV-11
GERI tusu | |
ILERI tusu | | .

3) Tus takimi ile Jog calisma

Grup | Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar araligi
CNF | - 42 Coklu-An Segim 1| JOG - -
PAR | DRV | 06 Cal Komut Gir 0| Tus takimi 0~5 san

*Px : P1~P8, P9~P11(Opsiyonel)

CNF modunun kod 42 ‘sini 1 JOG ‘a ve PAR modunun DRV-06 ‘sini “0” Tug takimina ayarlayin. Coklu tusa basarsaniz,
ekranin Ust kismindaki IZ| sembolilJ ‘ye doner ve daha sonra tug takimi jog ¢alismasi kullanilabilir duruma gelir. FWD
(ILERI) veya REV (GERI) tuslarina basmaya devam ederseniz jog frekansina yavaslar (DRV-11 JOG Frekans). Aksi
takdirde durur.

Jog calisma frekansina erigilmesi icin gerekli Hizlanma/Yavaslama zamani DRV-12 ve DRV-13 ‘de ayarlanir.
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. DRV-12 (Hizlanma zamani)  DRV-13 (Yavaglama zamani)
Coklu tus jog ‘u
ayarlandiginda
DRV-11 (Jog DRV-11
frekansi)
GERI tusu | |
ILERI tusu | | I

8.1.3 Yukari/Asagi calistirma

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
ADV 65 Y/A Kayit Modu 1 Evet 0~1 -
65~75 Px Tanimlama 17 | Yukari 0~48 -
IN 65~75 Px Tanimlama 18 | Asad 0~48
65~75 Px Tanimlama 20 | A/Y Silme 0~48 -

*Px : P1~P8, P9~P11(Opsiyonel)
Yavaglama ve hizlanmayi ¢ok fonksiyonlu terminal blogunu kullanarak kontrol edebilirsiniz. Bu, akis metresinin tst/alt sinir

degistirme cikis sinyalleri, vb. ‘ni motorun hizlanmalyavaslama komutu olarak kullanan sistem icin kullanilabilir.

Fonksiyon
Grup | Kod No. Y Kod tanimi

Gostergesi

Calisma komutu (FX veya RX terminali) KAPALI olmasi veya
sabit calisma esnasinda hata olusmasi veya gicin KAPALI
duruma gelmesi durumunda, calisma frekansi otomatik
olarak hafizaya kaydedilir.

- Galisma komutu tekrar ACIK veya normal oldugunda,
ADV | 65 Y/A Kayit Modu | ayarlanan frekansta calisma hazir olur. Kaydedilmis frekansi
silmek isterseniz gok fonksiyonlu terminal blogunu kullanin.
Cok fonksiyonlu terminallerden birisini 20 A/Y Silme ‘ye
ayarlayin ve terminali durma veya sabit calisma hizina
gegirin, yukari-asadi calismasinda kaydedilmis olan frekans
silinir,

- Yukari-asagdi galismasi igin kullanilacak terminali sectikten
sonra uygun terminal fonksiyonunu 17 Yukari veya 18 Asadi
‘va ayarlar.

- Calisma esnasinda hizlanma Yukari sinyalini takip eder ve
KAPALI oldugunda, hizlanma durur ve sabit hiz galismasi

IN 65~75 Px Tanimlama | takip eder.

- Calisma esnasinda yavaslama Asadi sinyalini takip eder ve
KAPALI oldugunda, yavaslama durur ve sabit hiz calismasi
takip eder.

- Yukari ve asadi sinyalleri ayni anda verilirse, hizlanma ve
yavaslama her ikisi de durur.
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Hafizalanmig
Frekans
Hefizalanms ’

Frekans Clkl s

Qs /_/_\ Frekansi

frekansi .
P6(TEMIZLE)

_ 0 0
R . P7(YUKARD) | [ - —
PIYKAR) | [T [ Calisma
Caisma komutu(FX) || | | | |
komutuPX) | | | | | |

r¢8.1.4 3-Telli caisma (Basma diigmesini kullanarak calisma isterseniz)

DRV 06 Cal Komut Gir 1 Fx/Rx - x 0~5 -

IN 65~75 Px Tanimlama 14 | 3-Telli Bag 0~48 -
*Px : P1~P8, P9~P11 (Opsiyonel)

Bu, giris sinyallerini asadidaki gibi kaydeden (kalicilagtiran) ¢calisma fonksiyonudur.
Bundan dolay, asagidaki gosterildigi gibi basit yapilandirma sira devresi yapabilirsiniz. Hareket etmesi igin, giris

terminalinin asgari giris zamani (t) ImSan ‘den fazla devam etmelidir. ileri ve ters calisma komutlari ayni anda girilirse durur.

:o—® P1 [ FX : IN-
o—\J) P2 | RX: IN-66
S P8 | 3-Telli Bag: IN-72
N oM
Frekans
t
—1» «—
FX 7
RX M
P8 (3-Kablo)
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8.1.5 Emniyetli calisma modu (calismayi! Terminal Girisi kanaliyla
sinirlandirmak isterseniz)

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gdéstergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
70 Emniyetli Cal 1 | DG ile Aktif - -
ADV | 71 Emn Cal Dur 0 Serbest durus 0~2 -
72 Emn Cal Yvs Za - 5.0 0~600 san
IN 65~75 | Px Tanimla 13 | Calisma Aktif 0~48 -
Bu, calisma komutunu ¢ok fonksiyonlu giris terminalini kullanarak etkin olmasi igin ayarlama fonksiyonudur.
Grup Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi ‘ Kod tanimi
cok fonksiyonlu terminaller arasindan No.13 Calisma Aktif ‘de galisacak
terminali seger.
IN 65~75 Px Tanimla (Yalnizca gok fonksiyonlu terminaller Calisma Aktif olarak ayarlanirsa,
Emniyetli Calisma etkin degildir)
No. 1 DG Ile Aktif ‘ya ayarlanirsa, gok fonksiyonlu giris terminali
70 Emniyetli Cal kanaliyla calisma komutlarini belirtir.
No. 0 Surekli Aktif ‘e ayarlayin, emniyetli calisma modu etkin degildir.
Emniyetli calisma moduna ayarlanan cok fonksiyonlu giris terminali
KAPALI oldugunda stirticiintin hareketlerini ayarlar.
0: Serbest Durus
Cok fonksiyonlu giris terminali KAPALI oldugunda surict ¢ikisini
bloke eder.
1:Q-Durus
ADV 71 Emn Cal Dur o
Guvenli caisma modunda kullanilan yavaglama zamaninda  (Q-
Durma Zamani) yavaslar. Cok fonksiyonlu terminal ACIK olsa bile
calisma komutu girildikten sonra ¢calisma tekrar baglar.
2 : Q-Tekrar Calis
Guvenli galisma modunun yavaslama zamaninda (Q-Durma Zamani)
yavaslar. Calisma komutu ACIK iken gok fonksiyonlu terminal tekrar
girildiginde normal calisma tekrar baslar.
ADV-71 Emn Cal Dur No. 1 Q-Durus veya No.2 Q-Tekrar Calis ‘a
72 Emn Cal Yvs Za ¢ Q 5 Ve Q Gals
ayarlanirsa yavaslama zamani ayarlanir.
ADV-71 ADV-71 ADV-71
(0: Serbest Cal. (1: Q-Durma ayar1)  (1: Q-Durma Tekrar Baslatma
ayari)
n(P4) | | ] | |
Galisma | |
Komutu(F1)
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8.1.6 Bekleme isletimi

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ilk Deger Ayar Aralidi
20 Hzl Sabit Frek - 5.00 Baglama frekansi ~ Maks. frekans | Hz
21 Hzl Sabit Zam -1 0.0 0~10 San
ADY 22 Yvs Sab Frek - | 5.00 Baslama frekansi ~ Maks. frekans | Hz
23 Yvs Sab Zaman -1 0.0 0~10 San

Calisma komutu girilirse, stirticti hizlanma bekleme zamani siiresince ayarlanan hizlanma bekleme frekansinda sabit
hizda caligir ve hizlanmaya tekrar baslar. Durdurma komutu girilirse, yavaslamadan sonra yavaslama bekleme zamani
suresince ayarlanan yavaslama bekleme frekansinda sabit hizda ¢alisir ve sonra durur.

Kontrol modu (DRV-09 Kontrol Modu) V/F modu olarak kullanilirsa, bekleme frekansinda calistiktan sonra mekanik frenin

yik kaldirnimasinda agilmasindan dnce freni agmak icin kullanilabilir.

A Tedbir

Yukaridaki durumda gdésterilen yuk ile motorun nomin al kaymasindan daha yiiksek bir frekansta bekleme
caligsmasinin motor dmriini olumsuz  sekilde etkileyece @i veya motor icinden gegcena siri akimdan dolayi
motorun hasar gdrebilece _gi konusunda dikkatli olun.

ADV-20 >
Starting ADV=
frequency <>
Frequency ADV=21 ADV-23 &P
Operation ’
command | |

* Bekleme galismasi hakkinda detayli tanim

Bu fonksiyon kaldirma uygulamalarinda mekanik freni serbest birakmadan énce yeterli tork elde etmek
icin yararlidir.

Sdrici calisma komut girisinden sonra ayarlanan suire esnasinda Bekleme frekansina hizlanir. Bekleme
calisma frekansinda ayarlanan Bekleme hizlanma galisma zamani (Hizlanma Bekleme Zamani)
gectikten sonra ayarlanan hizda galisir. Calisma esnasinda Durdurma komutu girilirse, stricl
Bekleme calismasi frekansi gibi yavaglayacaktir ve ayarlanan Bekleme yavaslama galisma
zamanindan (Yavaslama Bekleme Zamani) sonra dnceki yavaglama zamani gibi duracaktir. Bekleme
zamani ‘0" ‘a ayarlanirsa bu fonksiyon kullaniimaz. Hizlanma Bekleme komutu yalnizca ilk komut girisi
olarak etkindir, boylece durmadan sonra hizlanma tekrar baglatildiginda frekansin Hizlanma Bekleme
frekansindan gegmesi durumunda kullanilamaz. Yavaslama Bekleme frekans durma komutu girisinde
Yavaglama Bekleme frekansindan gegctiginde calisir ve frekansin basit yavaslamasinda galismaz. Harici
fren fonksiyonu etkinlestirildiginde Bekleme galismasi calistiriimaz.
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* Hizlanma Beklemesi
Hizlanma Bekleme komutu yalnizca ilk komut girisi olarak etkindir boylece frekansin dururken tekrar
hizlanma esnasinda Hizlanma Bekleme frekansindan gegmesi durumunda kullanilamaz.

Hedef frekans
degisimi

Hizlanma bekleme
zamanl

Hizlanma
Bekleme
frekansi

* Yavaslama Beklemesi
Yavaslama Beklemesi durma komutu girisinde frekans Yavaslama Bekleme frekansindan gegerse
calisir ve frekansin basit yavaslamasinda galistinimaz. Harici fren kontrol fonksiyonu
etkinlestirildiginde bekleme calismasi calistiriimaz.

Yavaslama bekleme Yavaslama Bekleme

zamani Hedef Frekans Zzamani
degisimi

Yavaslama

Bekleme Y
Frek. 4

|
/
A
Y
S
>
A
Y

v

v
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I

8.1.7 Kayma kompanzasyon calismasi
indiiksiyon motoru icin motorun déniis hizi ve ayarlanan frekans arasindaki fark yiik oranina gére degisir. Kayma
kompanzasyon calismasi hiz farkini (kayma) telafi edecek yuk icin kullanilir. Kontrol modu sensorsiiz veya vektor veya V/F

PG ise, hiz farki otomatik olarak telafidir.

Donus hizi Senkronize

hiz
Kayma offset
kontrolu

Motorun
donus hizi
Yuk orani
Fonksiyon Gostergesi Ayar Go6stergesi
DRV 09 Kontrol Modu 2 Kayma Komp -
14 Motor Gucu 2 | 0.75Kw temel kW
11 Kutup Sayisi - 4 -
12 Kayma Degeri - 90(0.75Kw temel) rpm
BAS 13 Motor Akimi - 3.6(0.75Kw temel) A
14 Yiksliz Akim - 1.6(0.75Kw temel) A
16 Motor Verimi - 72(0.75Kw temel) %
17 Yuk Ataleti - 0(0.75Kw temel) -

DRV-09 Kontrol Modu :  kontrol modunun No. 2 Kayma Telafisine ayarlanip ayarlanmadigini kontrol eder.

DRV-14 Motor Guicll) : sirict ¢ikigina baglh motor kapasitesini ayarlar.

BAS-11 Kutup Sayisi : motor etiketi (izerindeki kutup sayisini girer.

BAS-12 Kayma De @geri : motor etiketi izerindeki nominal dénts kullanilarak girilir.

BAS-13 Motor Akimi :  motor etiketi Gizerindeki nominal akimi girer.

BAS-14 Ylkstuz Akim : motor eksenine bagl yuk cihazi ¢ikarildiktan sonra motor nominal frekansta calistiginda dlgtilen
akimi girer. Yuksiz akimi 6lgmek zor ise, motor etiketi tizerindeki akimin 30~50% ‘sini girin.

BAS-16 Motor Verimi : motor etiketi Gizerindeki verimliligi girer.

BAS-17 YUk Ataleti : motor ataleti temelinde yiik ataletini secer.

(O: motor ataletinin 10 katindan distik oldugunda, 1: motor ataletinin 10 kati oldugunda, 2~8: motor ataletinin 10 katindan

biiytik oldugunda) fs = fr - (2mxP

f, = nominal kayma frekansi, f, = nominal frekans, rpm= motorun nominal déntsut, P = motor

kutuplari
6rn) nominal frekans: 60Hz, nominal dénis: 1740 rpm, kutup sayisi: 4. fg = 60—(’-“12%) = 2Hz
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8.1.8 PID denetimi
1) PID Temel Galismasi

Bu, otomatik kontrol olanlarin arasinda yaygin olarak kullanilan yéntemdir. PID P: Oransal, I: Integral, ve
D:Turev anlamina

gelmektedir. Bunlarin tGclni birlestirerek daha iyi kontrol mimkinddir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi

01 Uygulama Tipi 2 PID Proses 0~4 -
16 PID Cikis - - - -
17 PIDRef Deg - - - -
18 PID GB Deg - - - -
19 PID Ref Ayar - 50.00 -100~100 %
20 PID Ref Kaynak 0 Tus takimi-1 0~10 -
21 PID GerBes Gir 0 Vi 0~10 -
22 PID P-Kazang - 50.0 0~1000 %
23 PID I-Zamani - 10.0 0~32.0 San
24 PID D-Zamani - 0 0~1000 MSan
25 PID F-Kazang - 0.0 0~1000 %
26 P Kazang Skala - 100.0 0~100 %
27 PID Cik Filtre - 0 M0~10000 msan
29 PID Limit Hi - 60.00 0~300 Hz

APP 30 PID Limit Lo - 0.00 0~300 Hz
31 PID Cik Tersi - Hayir 0~1 -
32 PID Cik. Skala - 100.0 0.1~1000 %
34 PID KP Frek - 0.00 0~Maks. Frek Hz
35 PID KP Seviye - 0.0 0~100 %
36 PID KP Gec Zam - 600 0~9999 San
37 PID BekMod GZ - 60.0 0~999.9 San
38 PID BekModFr - 0.00 0~Maks. Frek Hz
39 PID Canlan Sev - 35 0~100 %
40 PID Canlan Mod 0 Seviye altinda 0~2 -
42 PID Birimi 0 Hz 0~12 -
43 PID Birim Kaz - 100.0 0~650 %
44 PID Bir Skala 2 X1 0~2 -
45 PID P2-Kazang - 100.0 0~1000 %
65~75 Px Tanimlama 22 | I-Term Sil 0~48 -

IN 65~75 Px Tanimlama 23 | PID Acglk Cev 0~48 -
65~75 Px Tanimlama 24 | P Kazang2 0~48 -

8'12 stlndustrial Systems
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Sdrtcinin ¢ikis frekansi akis, sicaklik ve gerginlik ve diderlerini iceren sistem prosesini kontrol etmek icin PID kontrolu
icinden gecer.

APP-01 Uygulama Tipi: No. 2 PID Proses ‘e ayarlayarak PID Proses fonksiyonlarini ayarlayabilirsiniz.

APP-16 PID Cikis : APP-42, APP-43 ve APP-44 ‘de ayarlanan birim, kazang ve 6lcek ile yansitilan PID kontrol6riiniin
mevcut ¢ikis degerini gorintler.

APP-17 PIDRef De g : APP-42, APP-43 ve APP-44 ‘de ayarlanan birim, kazang ve 6lcek ile yansitilan PID kontrolériniin
mevcut olarak ayarlanan referansini goriintiler.

APP-18 PID GB Deg : APP-42, APP-43 ve APP-44 ‘de ayarlanan birim, kazang ve 6lcek ile yansitilan PID kontrolériintin
mevcut geri besleme girisini gérinttler.

APP-19 PID Ref Ayar : PID kontrolunun referans tipi (APP-20) tus takimi (0:Tus takimi) olarak ayarlanirsa referans degeri
girilebilir. Referans tipi tus takimi disinda bir degere ayarlanirsa APP-19 ‘da ayarlanan deger ihmal edilir.

APP-20 PID Ref Kaynak : PID kontrolunun referans girigini secer (gri olarak isaretlenen maddelerin daha sonra gelecekte
saglanacagi varsayilir). V1 terminali PID Geri besleme kaynagi olarak ayarlanirsa, V1 PID Referans Kaynagi olarak

ayarlanamaz. Geri besleme Kaynagi baska bir maddeye degistirilirse, V1 Referans Kaynagi olarak ayarlanabilir.

PID Geri Besleme

Ayar Tipi Fonksiyon Kaynak olasilig
0 Tus takimi Sardcd tus takimi Gzerindeki PID referansini girer. | X
1 V1 Terminal blogunun -10~10V gerilim giris terminali | O
2 I1 Terminal blogunun 0~20mA akim giris terminali o]
3 V2 Ar‘ctlg:lm;rs]acz/g secenek kartinin gerilim giris o
4 12 Artirilmis G/C secenek kartinin akim giris terminali | O
5 Dah 485 Terminal blogunun RS485 giris terminali ]
6 Enkoder Opsiyonel Enkoder Karti sinyal girigi 0]
2 FieldBus (k)::jztt):el Haberlesme karti ile haberlesme 0
8 PLC Opsiyonel PLC karti ile komut 0]
9 Senkron Opsiyonel Senkronize calisma karti ile komut 0]
10 Binari Tip Opsiyonel BCD karti ile komut X

Ayarlanan PID referansi gézlem modu ve APP-17 ‘de goriintilenebilir ve CNF ‘nin CNF-06~08 ‘i arasindan No. 17 Ref
Degeri olarak ayarlanan birimlerde gézlemlenehbilir.
APP-21 PID Ger Bes Gir: PID kontrolunun geri besleme girisini secer. Bu, referans giris tipinde tus takimi girisi (Tus

takimi-1, Tus takimi-2) disinda girislerde secilebilir. Geri besleme referansta secilen girigle ayni olarak ayarlanamaz.
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Ornegin, APP-20 Ref Kaynak No. 1 V1 terminali olarak segcilirse, V1 digindaki girisler APP-21 PID Ger Bes Gir
secilmelidir. CNF-21~23 ‘lin No. 18 PID Ger Bes Deg olarak ayarlayin, geri besleme gdzlemlenedilir.

APP-22 PID P-Kazang, APP-26 P Kazang Skala: Referans ve geri besleme arasinda farkin (hata) ¢ikis oranini ayarlar.
P kazanci 50% ‘ye ayarlanirsa, hatanin 50% ‘si ¢ikis olarak verilir. P kazanci ayar araligi 0.0~1000.0% ‘dir. 0.1% ‘den
daha diigiik bir oran gerekli ise, APP-26 ‘nin P Kazang Olgegini kullanin.

APP-23 PID |-Zamani : Toplulastiriimis hatalarin ¢ikisl icin zamanlari ayarlar. Bu, hata 100% oldugunda 100% cikis icin
zamani ayarlar. Integral zaman (PID I-Zamani) 1 saniyeye ayarlanirsa, hata 100% oldugunda, 1 saniye sonra 100% cikis
olarak verilir. Normal hata integral zaman ile azaltilabilir. Cok fonksiyonlu terminal blok fonksiyonu 21 I-Maddesi Temizleme
‘ye ayarlanirsa ve terminal blogu ACIK ise, biitlin toplulastinimis integral hata silinir.

APP-24 PID D-Zamani : Hata degisim oraninin ¢ikigini ayarlar. Diferansiyel zaman (PID D-Zamani) ImSan ‘ye
ayarlanirsa, saniye basina hata degisim orani 100% oldugunda 10mSan basina 1% c¢ikis olarak verilir.

APP-25 PID F-Kazang : Ayarlanan hedef PID ¢ikisina eklenebilir ve oran ayarlanir. Bu hizli yanit 6zelligi kazanabilir.
APP-27 PID Cik Filtre : Bu, PID kontrol6r ¢ikisi cok hizli degistiginden veya ¢ok fazla dalgalanma oldugundan dolay!
buttin sistem kararsiz oldugunda kullanilir. Normal olarak duyarlilik distk bir deger (ilk deger O ‘dir) kullanarak iyilestirilir
ancak kararlilik ta yiiksek bir deger kullanilarak iyilestirilebilir. Daha ytiksek bir deger kullanilirsa, PID kontrolor(i daha
kararl olur ancak duyarlilik diistk olabilir.

APP-29 PID Limit Hi, APP-30 PID Limit Lo:  PID kontroldriiniin ¢ikisini sinirlandirir.

APP-32 PID Cik. Skala : Kontrolor cikisinin blyukligind ayarlar.

APP-42 PID Birimi :  Kontrolun birimini ayarlar.

Ayar Tipi Fonksiyon

0 % - Belirli bir fiziksel deger yerine yiizde olarak gorintilenir.
1 Bar
2 mBar - - .
Basing Cesitli basing birimleri mevcuttur.

3 Pa
4 kPa
5 Hiz Suriici ¢ikis frekansini veya motor dénustni goruntdler.

rpm
7 \% Gerilim
8 | Akim " . e

. Gerilim, akim veya elektrik olarak gorinttlenir.

9 kKw Elektrik giict
10 | HP Beygir glict
n | °c . . o
o | Sicaklik Fahrenheit veya Santigrad cinsinden.

APP-43 PID Birim Kazanci, APP-44 PID Birim Olge ~ §i : APP-42 PID Birimi'nde secilen birime uyan bilytkIigu ayarlar.
APP-45 PID P2-Kazanci : PID kontrolériiniin kazanci ¢ok fonksiyonlu terminali kullanarak degistirilebilir. IN-65~75 ‘ten
secilen terminal blogunun fonksiyonu No. 23 P Kazanci2 ‘ye ayarlanir ve daha sonra secilen terminal girilirse, APP-22 ve

APP-23 ‘de ayarlanan kazan¢ yerine APP-45 ‘te ayarlanan kazanc atlanabilir.
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| ]

2) PID Kontrol Blok Semasi

T
Freq
PID Forward Gain
P K
. Multi-function input terminal P controller
PID Ref setting set(P1~PH):P2 Gain output gain App Mode
Mul§-function input termirgal
sej(P1~P1):PID Openlooy
PID Upper Frequen:
Keypad-1 " ==
Keypad2 T PID Ref Val E i @
Vi o —1 PID Out i
",;—r{) + Gain Inverse Limit Wiagrd
2 < I + ) g ;
Err— g e} >» > <|4 e % . >
Ty o' % e
Fieldbus » - @
BP0 | rormse
Synchro o | © elect —PII)—)LQ— Target
Binar © @ Frequency
Binary ’I o | — PID Output  PID Inverse
l_’ Gain PID Lower Frequency
il 0

——°

‘IZ_':; Multit-f;?ctio;tli;put tgz;minal

set(P1~pt):l Term Clear

e AN Pr-e

——————r0

PEIQCidnus >0

Synchro 1? @

Binary 1o PID FiB Val

- PID degisim galismasi (PID galismasindan normal galismaya degisimler) cok fonksiyonlu girislere
(P1~P11) gelirse, [%] degeri [Hz] ‘e donustlrdldr ve gikis olarak verilir.

- Normal PID gikisi PID CIKISI ‘nin yoni tek ydndir ve APP-29 (PID Levek Hi) ve APP-30 (PID
Level Lo) tarafindan sinirlandirilir.

- %100.0 DRV-20 (Maks. Frek.) standardidir.

3) On PID Calismasi

Bu, calisma komutu girilirse PID hareketi olmaksizin ayarlanan frekansa normal hizlanma ve kontrol miktari belirli bir
dereceye yukseldiginde PID calismasina baslama fonksiyonudur.
APP-34 PID KP Frek : PID kontrol hareketi olmaksizin normal hizlanma gerekli ise normal hizlanmaya frekans girilir.
Omegin, PID KP Frek 30Hz ‘e ayarlanirsa, normal calisma kontrol miktari (PID geri besleme miktar) APP-35 ‘te
ayarlananin ustiine ¢ikana kadar 30Hz ‘de devam eder.
APP-35 PID KP Seviye, APP-36 PID KP Gec Zam : PID kontrol ¢calismasi PID kontrolérinin giris geri besleme miktar
(kontrol miktar1) APP-35 ‘te ayarlanan dederden daha buyik ise baslar. Ancak, APP-35 ‘te ayarlanan degerden daha
kiicuk bir miktar APP-36 ‘da ayarlanan peryod siiresi boyunca devam ederse, “PID KP Basarisiz” hatasi ile ¢ikisin

devamina son verilir.
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: / PID Refarence
PID Refaranca f=-e=emeffocee e csmemmmman
)

_______________________________

Faadback —

APFF-35 Fre-FID Exit

Frequency

I
1
b e e T == APP-34 Pre-PID freq
Culpaut / i _L\\__—___—m
1

x| |

b Araa 1 »> Area 2 e

4) PID Bekleme Modu(Uyku)

APP-37 PID BekMod GZ, APP-38 PID BekMod Fr : Surlicli APP-37 PID BekMod GZ ‘de ayarlanan
zaman suresince APP-38 PID BekMod Fr ‘nda ayarlanan frekans altinda galismaya devam ederse,
calismayi durdurur ve Bekleme Moduna geger. PID Bekleme Modundan geriye PID galisma moduna
gecme esidi icin, APP-39 PID Canlan Sev bakin.

APP-39 PID Canlan Sev, APP-40 PID Canlan Mod : Yukarida tanimlandidi gibi PID bekleme
modundan PID galismasina baslama esigini ayarlar. APP-40 ‘ta 0 (Seviye Altinda) ‘yI segerseniz ve
geri besleme APP-39 PID Canlan Sev’inde ayarlanandan daha kulguk ise, PID galismasi tekrar baslar.
No. 1 (Seviye Ustiinde) APP-39 ‘da ayarlanan dederden daha buyiik oldugunda tekrar calismaya
baslar. No. 2 (Seviye Otesinde) referans ve geri besleme arasindaki fark APP-39 ‘da ayarlanandan
daha blylk oldugunda tekrar calismaya baslar.

PID Uyku Frek(APP-38) PID Uyanma Seviyesi
(APP-39)

PID Geri

besleme | ________________ Vv __ / _________ R

Cikis
frekansi

Fx

PID
galisma Uyku Uyanma
boélimaiu bolim bolim i

< »
<« '

PID Uyku DT(APP-37)
5) PID Calisma kestirmesi (PID Acik Cevirim)
Cok fonksiyonlu terminal bloklar arasindan IN-65~75 Px Tanimlama ‘da No. 23 PID Aglk Cev ‘e ayarlanan terminal

girilirse, PID ¢alismasi durur ve normal ¢alismaya gecer. Terminal KAPALI, PID ¢alismasi tekrar baslar.
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8.1.9 Otomatik ayar (Auto-tuning)
Motor parametresi otomatik olarak élgulebilir. Ek olarak, Opsiyonel Enkoder Karti strlictiniin ana
gbvdesine badlanirsa Enkoderin galismasini test edebilirsiniz. Otomatik ayarlama araciligiyla 6lgilen
motor parametreleri otomatik tork artisi, sensorsiiz vektor kontrolu ve digerleri igin kullanilir
Orn) 0.75kW, 220V sinifi Motor

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
DRV 14 Motor Gucu 1 0.75 kw
11 Kutup Sayisi - 4 -
12 Kayma Degeri - 40 rpm
13 Motor Akimi - 3.6 A
14 Yuksliz Akim - 1.6 A
15 Motor Gerilimi - 220 \Y
BAS 16 Motor Verimi - 72 %
20 Otomatik Ayar 0 Yok -
21 Rs - 26.00 Q
22 Lsigma - 179.4 mH
23 Ls - 1544 mH
24 Tr - 145 msan
APO 01 Enkoder Modu 0 Yok -
] Tedbir

Otomatik ayarlamayi motorun ¢ali  smasi durduktan sonra gercekle  stirdi ginizden emin olun.
Otomatik ayarlamayi gercekle stirmeden dnce, motor etiketi Uizerinde gdsterilen mo tor kutup sayisl,
nominal kayma, nominal akim, nominal gerilim ve ver  imlili gi girdi ginizden emin olun. Girilmeyen
birimler icin otomatik olarak ayarlanan de  gerler kullanilir.

Girig gerilimi | Motor Nominal Yiiksliz Nominal Stator Kagak
kapasitesi akim akim Kayma direnci indiktans
[kwW] [A] [A] frekansi[Hz] [Q] [mH]
0.2 1.1 0.8 3.33 14.0 40.4
0.4 2.4 1.4 3.33 6.70 26.9
0.75 3.4 1.7 3.00 2.600 17.94
1.5 6.4 2.6 2.67 1.170 9.29
2.2 8.6 3.3 2.33 0.840 6.63

200 3.7 13.8 5.0 2.33 0.500 4.48
5.5 21.0 7.1 1.50 0.314 3.19
7.5 28.2 9.3 1.33 0.169 2.844
11 40.0 124 1.00 0.120 1.488
15 53.6 15.5 1.00 0.084 1.118
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Giris gerilimi | Motor Nominal Yiksliz Nominal Stator Kagak
kapasitesi akim akim Kayma direnci indiiktans
[kW] [A] [A] frekansi[Hz] [Q] [mH]
18.5 65.6 19.0 1.00 0.068 0.819
22 76.8 21.5 1.00 0.056 0.948
30 104.6 29.3 1.00 0.042 0.711
0.2 0.7 0.5 3.33 28.00 121.2
0.4 1.4 0.8 3.33 14.0 80.8
0.75 2.0 1.0 3.00 7.81 53.9
1.5 3.7 1.5 2.67 3.52 27.9
2.2 5.0 1.9 2.33 2.520 19.95
3.7 8.0 29 2.33 1.500 13.45
5.5 12.1 4.1 1.50 0.940 9.62
7.5 16.3 5.4 1.33 0.520 8.53
11 23.2 7.2 1.00 0.360 4.48
15 31.0 9.0 1.00 0.250 3.38

400 18.5 38.0 11.0 1.00 0.168 2.457
22 44.5 12.5 1.00 0.168 2.844
30 60.5 16.9 1.00 0.126 2.133
37 74.4 20.1 1.00 0.101 1.704
45 90.3 24.4 1.00 0.084 1.422
55 106.6 28.8 1.00 0.069 1.167
75 141.6 354 1.00 0.050 0.852
90 167.6 41.9 1.00 0.039 0.715
110 203.5 48.8 1.00 0.032 0.585
132 242.3 58.1 1.00 0.027 0.488
160 290.5 69.7 1.00 0.022 0.403
185 335.0 77.0 1.00 0.021 0.380

1) Motor Parametre Ayarlama (Rs, Lsigma, Ls, Tr, Yuksuiz akim)

BAS-20 Otomatik Ayar :  Otomatik ayarlama tipini secer ve otomatik ayarlamayi kurar. Otomatik ayarlama asagidaki
birimlerden birisini secer ve PROG ‘a basarsaniz baglar.

0:Yok

ilk otomatik ayarlama birimini gériintiller. Otomatik ayarlama tamamlandiktan sonra tamamlandigi gérintlenir.
1:TUOMU

Motor parametresi motor donerken olgulir. Stator direnci(Rs), kacak indiktans(Lsigma), stattr indiiktansi(Ls), yuksiz
akim(Noload Curr) ve rotor zaman sabiti(Tr) ‘nin hepsi dlculir. Kodlayici secenek karti takildiginda, kodlayici durumu da
Olculdr. Kodlayict durum dlgtimii icin, kodlayicinin ilgili fonksiyonlari dogru bir sekilde ayarlanmalidir. Kontrol otomatik
ayarlama birimini No. 1 TUMU ‘ne ayarlayin. Yiik motor eksenine baglanirsa, parametre dogru olarak élgtilemeyebilir
¢Unk motor parametreyi donerken dlger. Bundan dolayi, dogru 6lctim igin kullanimdan 6nce motor eksenine bagh yuku
¢ikartin. Kontrol modu(DRV-09) Sensorstiz-2 ise, rotor zaman sabiti(Tr) statik iken ayarlanir.modunu vektor kontroluna

ayarlamak icin,
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2 : TUMU (Stdstl)

Motor parametresi motor durdugunda 6lcilir. Statdr direnci(Rs), kacak indiiktans ve rotor zaman sabiti(Tr) ‘ni hep beraber
ayni anda 6l¢in. Bu mod Kontrol Modu(DRV-09) Sensorsiiz-2 oldugunda kullanilabilir.

3: Rst+Lsigma

Parametre motor dénmiiyorken olculiir. Olgiilen degerler otomatik tork artig ve sensorsiiz vektor kontrolu igin kullanilir.
Motor dénmediginden dolayi, motor ekseni ve yik arasindaki baglanti parametre dlciimiini etkilemez. Ancak, motor
eksenini yik tarafinda dondirmemek icin dikkatli olun.

4 : Enkoder Testi

Kodlayici segenek kartini stirlictiniin ana gévdesine baglayin ve motora bagl kodlayici kablosunu se¢enek kartina
baglayin. Motor A ve B sinyallerinin baglanti ve kopuklugunu kontrol eder. Kodlayici durum 6lgim icin ilgili fonksiyonlari
dogru bir sekilde ayarladiginizdan emin olun.

5:Tr

Kontrol modu(DRV-09) Vektor oldugunda, motor rotor zaman sabitini(Tr) donerken dlcer. Kontrol modu(DRV-09)
Sensorsiiz-2 ise, motor rotor zaman sabitini(Tr) statik iken dlcer.

Kontrol Modu(DRV-09) Sensorsiiz2 ‘den Vektor ‘e gegerse, zaman sabiti(Tr) ayarlamasini tekrar yapmalisiniz.

BAS-21 Rs ~ BAS-24 Tr, BAS-14 Yiksiiz Akim : Otomatik ayarlamada 6lciilen motor parametresini gorinttiler. Yukarida

secilen otomatik ayarlamanin, 6lciim birimlerinden eksik olan parametre icin, varsayilan deger gérinttlenir.

2) Enkoder Baglanti Durum Olgiimii

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
BAS | 20 Otomatik Ayarlama 3| Enkoder Testi 0~4 -
01 Enkoder Modu 1 Geri besleme 0~2 -
04 Enkoder Tipi 0 Line Driver 0~2 -
APO | 05 Enkoder Faz 0 (A+B) 0~2 -
06 Enkoder Pals - 1024 10~4096 -
08 GerBes izleme -0 - -

APO-01 Enkoder Modu : No. 1 Geri besleme ‘ye ayarlayin.
APO-04 Enkoder Tipi: Enkoder kilavuzuna gore enkoder sinyal iletim yéntemini secer. Line driver(0), Totem veya

Com(1) ve Open kollektdr(2) ‘den biri secilir.
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mControl output diagram

Totem pole output NPN open collector output Voltage output Line driver output
Rotary encoder circuit ‘ Connection Rotary encoeder cin;uﬁ| Connection Rotary encoder circuit Connection |Rotary encoder circuit Connection
LAV gy _ L+ LAY
/; Sink current: ' T ISource current: |
= | Pa Max. 30mA 5 - ) = R iMax, 10mA o B i
] ‘ ' g ‘o +| |3 :—:,, +| |3 e +
= Output = Qutput = Output = phase
5 +_“ Cr 5 4’)_4..._.{ = 5 — }ﬂ = 5 >—Qr_lulput K3
@l ./ 1 sourcecument o i | Sink current: | = | 3 == | @ )\ : A phass -
= ‘K\ * Max. 10mA = + ! Max. 30mA = L Load =| L i B Rk
' : i T
) AV 1 AoV L OV LoV
e i S— : — 7 3
Totem pole output type can be used for NPN open collector output type(#1) or Voltage output type{2).
All output circuits are the same A, B, Z phase(Line driver output is A, A, B.B.Z,Z)
@ Output waveform
®Totem pole output / NPN open collector output / Voltage output ®line driver output
T . - e
H ! ]
P11 A phase LI ] 7 | | ]
{273 ] By B
e - 2
i : ‘ Aphase | I —— | I
A phase L Lo o | L i
i B u 4.8
3 ” - R
i e ) B phase || | | |
B phase ' ] [ | [ L _ H
B phase L r |
Z phase H T .
L T H
H 2 H Z phase | i T
-— = T Z
— CW(Clock wise) Z phase :j sl
#CW : In a view of shaft — CW(Clock wise)

APO-05 Enkoder Fazi : Enkoder cikis sinyal yonuni ayarlar. No. 0 (A+B) durumunda ileri calisma ve No. 2 —(A+B)
durumunda geri ¢alisma secilir. No. 1 frekans ayar referansi olarak kullanim icin segilir.

APO-06 Enkoder Pals : Inputs the output pulse number per rotation.

APO-08 GerBes lizleme : Enkoder ¢ikisini motor doniisti cinsinden doniistiiriir ve Hz ve devir cinsinden goriintiiler.
BAS-20 Otomatik Ayar :  Yukarida tanimlanan enkoderle iligkin maddeleri ayarlar ve otomatik ayarlamayi No. 3 Enkoder
Testi ‘ne ayarlarsaniz ileri calisma 20Hz ‘e tasinir. ileri calismadan sonra yavaslar ve geri yonde geri 20Hz ‘e hizlanir.
Enkoder arizas! durumunda otomatik ayarlama maddesi Yok ‘a degisir. Enkoder kopuklugu durumunda ters ¢evrilmis

Enkoder gorinttlenir. Bu gibi bir durumda, APO-05 Enkoder Fazi ‘ni degistirin veya motora bagli 2 stiriicti ¢ikis hattini

birbirleriyle degistirin.
8.1.10 Hiz sensoriinii kullanarak V/F calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV 09 Kontrol Modu 1 V/F PG 0~4 -
45 PG-Cal P Kaz - 3000 0~9999 -
CON 46 PG-CalIKaz - 50 0~9999 -
47 PG-C Mak Kayma - 100 0~200 %
APO 01 Enkoder Modu 1 | Geri besleme 0~2 -

V/F kontrolérinin hiz kontrol hassasiyetini opsiyonel enkoder karti takarak iyilestirebilirsiniz. Calisma baslamadan 6nce
enkoder baglanti durumunu kontrol edin.
DRV-09 Kontrol Modu :  Kontrol modunu No. 2 V/F PG ‘ye ayarlayin. Calisma hiz kontrol6rti No. 0 V/F kontrol moduna

eklenerek gerceklestirilir. Hiz kontrol6riiniin referansi ayarlanan frekanstir ve geri besleme kodlayici girisidir.
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CON-45 PG-Gal P Kaz, CON-46 PG-Cal I Kaz: Hiz kontroloriiniin oransal kazancini(PG-Gal P Kaz) ve integral
kazanci(PG-Cal I Kaz) ayarlar. Oransal kazang daha yiiksede ayarlanirsa yanit 6zelligi daha ¢abuktur, ancak ¢ok yiksege

ayarlanirsa hiz kontrolorii kararsizlasabilir. Integral icin, daha distige ayarlanirsa yanit daha ¢abuktur. Cok distige

ayarlanirsa, hiz kontrolort kararsizlasabilir.
CON-47 PG-C Mak Kayma : Nominal kayma(BAS12: Kayma Degeri) ‘nin yiizde degeri. Ayarlanan deger maksimum

telafi kaymasi icin kullanilir. Ornegin, bu fonksiyon kodu 90% ‘a ayarlanir ve nominal kayma(BAS12: Kayma Dederi)

30rpm ise, azami telafi kaymasi 30*0.9=27rpm ‘dir.

8.1.11 Sensorsiiz (I) vektor kontrolu

Fonksiyon Gostergesi

Ayar Gostergesi

09 Kontrol Modu 3 Sensorsiiz-1 -
DRV 10 Tork Kontrol 0 Hayir -
14 Motor Gucu X X.XX kW
11 Kutup Sayisi - 4 -
12 Kayma Degeri - 2.00 Hz
13 Motor Akimi - 3.6 A
BAS 14 Yuksliz Akim - 0.7 A
15 Motor Gerilimi - 220 \Y
16 Motor Verimi - 83 %
20 Otomatik Ayar 2 Rs+Lsigma -
ON 21 K-SZ P Kaz 1 - 100.0 %
22 K-SZ1Kaz 1 - 200 mSan

/N Tedbir

Surlcunin ¢iki $ terminaline ba gl motorun parametresi yiiksek performans ¢cali  smasi icin dl¢timelidir. Vektor
calismasindan 6nce parametreyi otomatik ayarlama(BAS-20  Auto Tuning) kullanarak 6lgtin. Sensorstiz(l)

vektor kontrolunun yiksek performansli kontrolu ici n sirtict kapasitesi motorunkine e sit olmalidir. Motor
kapasitesi siriicli kapasitesinden 2 faz dahadii sk ise, kontrol 6zelli i ile ilgili bir sorun olabilir, bundan

dolayi kontrol modunu V/F kontrolunade  gistirin. EK olarak, sensorstiz(l) vektor kontrol gali  smasi durumunda

surlict ¢iki sina birden fazla motor ba glamayln.

Otomatik ayarlamadan 6nce, ilk 6nhce motor etiketi Uizerindeki maddeleri girin.
DRV-14 Motor Guicl (motor Gicl)

BAS-11 Kutup sayis! (kutup sayisi)

BAS-12 Kayma Dederi (nominal kayma)

BAS-13 Motor Akimi (nominal akim)
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BAS-15 Motor Gerilimi (nominal gerilim)
BAS-16 Motor Verimi (verimlilik)

Motor statik iken otomatik ayarlama: ~ Motor eksenine bagl yiku ¢ikartmak zor ise, motor parametresinin motor statik

iken 6lctlmesi icin otomatik ayarlama maddesini(BAS-20 Otomatik Ayar) No. 2 Rs+Lsigma ‘ya ayarlayin. Motorun yuksiiz
akimi icin varsayilan deger kullanilir. Otomatik ayarlama bittiginde motor stattr direnci(Rs) ve kacak indiktansin(Lsigma)

Olctilen degerleri BAS-21 ve BAS-22 ‘de kaydedilir.

Motor donerken otomatik ayarlama  : Motor eksenine bagl yik cikartilabilirse, donerken parametreyi lgmek icin motor

yukUn( ayirdiktan sonra otomatik ayarlama maddesini No. 1 Timu ‘ne ayarlayin. Otomatik ayarlama hittiginde motor

stator direng(Rs), kacak indiktans(Lsigma) ve yikstiz akim(Noload Curr) élcilen degerleri kaydedilir.
CON-21 HK-SZ P Kaz 1, CON-22 HK-SZ I Kaz 1 : Sensorsuz(l) vektor kontrolun hiz kontroldr kazanci degistirilebilir.

Kontrol6r kazanci varsayilan motor parametresi ve Hizlanma/Yavaglama zamanina gore ayarlanir.

/N Tedbir

Kontrolor kazanci yik 6zelli - gine gore ayarlanabilir. Ancak, kontrolor kazang aya
kararsizli ginin motor a sir Isinmasi olu gabilir.

rina gore sistem

DRV-10 Tork Kontrol :  Sensdrsuiz(l) vektor kontrol modundan hiz kontrol modu ve tork kontrol modunu seger ve kullanir.

Tork kontrolunu(DRV-10) Evet ‘e ayarlarsaniz tork kontrol moduna gegcis ¢calismadan dnce meydana gelir. Tork kontrol

modu hakkinda detaylar icin 8.1.14 Tork kontroluna bakin.

A Tedbir

Tork kontrolu dislik hizdan geri besleme boélgesi ve disiik hiz hafif ylik esnasinda mevcut degildir.

Lutfen vektdr kontrolunu segin.

Tork kontrolunu kullanirken galisma esnasinda ileri ve ters dénls komutlari arasinda gegis yapmayin.
Asiri akim ve ters yonde yavaslama hatasina yol agabilir. Vektdr kontrolu ile kontrol ederken
motor serbest galismasi esnasinda calisma olasiligi durumunda Hiz Arama ‘yi ayarlayin. (CON-71

Hiz Arama = Hizlanma esnasinda Hiz Arama ‘yi ayarlayin(0001))
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8.1.12 Sensorsiiz(II) vektor kontrolu

Fonksiyon Gostergesi

Ayar Gostergesi

09 Kontrol Modu Sensorsiz-2 -
DRV | 10 Tork Kontrol Hayir -
14 Motor Glcl Motor kapasitesine goére dedistirilebilir kw
11 Kutup Sayisi 4 -
12 Kayma Dederi Motor kapasitesine gére dedistirilebilir Hz
13 Motor Akimi Motor kapasitesine gére degistirilebilir A
BAS | 14 YiksUz akimi Motor kapasitesine gére dedistirilebilir A
15 Motor Gerilimi 220/380/440/480 \Y
16 Motor Verimi Motor kapasitesine gére dedistirilebilir %
20 Otomatik Ayar Rs+Lsigma -
20 SS2 Kaz Gost Evet -
21 HK-SZ PKaz 1 Motor kapasitesine gére dedistirilebilir %
22 HK-SZ I Kaz 1 Motor kapasitesine gére dedistirilebilir Msan
23 HK-SZ2 P Kaz 2 Motor kapasitesine gére dedistirilebilir %
24 HK-SZ2 I Kaz 2 Motor kapasitesine gére dedistirilebilir %
26 SZ2-Gbz Kazl 10500 -
27 SZ2-Gbdz Kaz2 100.0 %
CON
28 SZ2-Gb6z Kaz3 13000 -
29 SZ2-HH P Kaz 1 Motor kapasitesine gére dedistirilebilir -
30 SZ2-HHIKaz 1 Motor kapasitesine gére dedistirilebilir -
31 SZ2-HH P Kaz 2 Motor kapasitesine gére degistirilebilir %
32 SZ2-HH1Kaz 2 Motor kapasitesine gére degistirilebilir %
48 AKPPKazang 1200 -
49 AKPI Kazang 120 -
/N Tedbir
Surlictnin ¢iki s terminaline ba gl motorun parametresi yiksek performanslicall ~ sma icin 6lctimelidir.
Vektor call smasindan dnce parametreyi otomatik ayarlama(BAS-20  Auto Tuning) kullanarak olctin.
Sensorsiz(l) vektor kontroliiniin yiiksek performansli kontrolu igin stirticti kapasitesi motorunkine e sit
olmalidir. Motor kapasitesi strticii kapasitesinden 2 faz daha du sik ise kontrol 6zelli  gi ile ilgili bir
problem olabilir, dolayisiyla kontrol modunu V/F ko ntroluna de gistirin. Ek olarak, sensorstiz(l) vektor
callsmasi durumunda suriicli ¢iki - sina birden fazla motor ba  glamayin.
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Otomatik ayardan dnce ilk olarak motor etiketi Uizerindeki maddeleri girin.

DRV-14 Motor Guclu(motor kapasitesi)

BAS-11 Kutup sayis! (kutup sayisi)

BAS-12 Kayma Degeri(nominal kayma)

BAS-13 Motor Akimi(nominal akim)

BAS-15 Motor Gerilimi(nominal gerilim)

BAS-16 Motor Verimi(verimlilik)

Motor saftina bagl yiki ayirin ve otomatik ayarlama maddesini No. 1 TUmd ‘ne ayarlayin. Motor parametreyi donerken
Olcer. Otomatik ayarlama bittiginde motor stator direng(Rs), kagak indiiktans(Lsigma), stator indiiktansi(Ls), yiksiz
akim(Noload Curr) ve rotor zaman sabiti(Tr) 6lcllen degerleri sirasiyla BAS-21, BAS-22, BAS-23, BAS-14 ve BAS-24 ‘te
kaydedilir.

CON-20 SS2 Kaz Gost: No. 1 Evet ‘i segerseniz, kullanici déniise uygulanan gesitli kazanglari(CON-23 HK-SZ2 P
Kaz 2, CON-24 HK-SZ2 T Kaz 2, CON-27 SZ2-G6z Kaz2, CON-28 SZ2-G6z Kaz3, CON-31 SZ2-HH P Kaz 2,
CON-32 SZ2-HH I Kaz 2) orta hizdan(temel frekansin 1/2 ‘si kadar) daha yiksege ayarlayabilir. No. 0 Hayir ‘I segerseniz

ilgili parametre gorlintilenmez.

1) Hiz Kontrolor Kazanci

CON-21 HK-SZ P Kaz 1, CON-22 HK-SZ I Kaz 1 : Sensorsuz(ll) vektor kontrolunun hiz P1 kontrolor kazanci
degistirilebilir. P1 hiz kontrolériinde hiz kontrolor Pl kazanci hiz hatasinin orantisal kazancidir ve hiz hatasi arttikca daha
yiksek tork ¢ikis komutuna sahip olma 6zelligine sahiptir. Hiz hatasi yikseldikge hiz farkinin daha hizli azalmasinin sebebi
budur. Hiz kontrol6rti | kazanci hiz hatasinin integral kazancidir. Sabit hiz hatasi devam ettiginde hiz kontrolor | kazanci
nominal tork ¢ikis komutuna kadar gecen siire(msan) ‘dir. Deger daha dusuk ise, hiz farki daha hizl azalir. Hiz kontrolor
kazancinin dalga bicimi hiz degisiminin egilimini gozlemledikten sonra iyilestirilebilir. Hiz farki stratle azaltimazsa hiz
kontrolor P kazanci artirilabilir veya | kazanci(msan cinsinden zaman) azaltilabilir. Ancak, P kazancinin asiri artirimasi
veya azaltimasi durumunda ¢ok fazla titresim meydana gelebilir. Ek olarak, hiz dalga biciminin dalgalanmasi durumunda |
kazancini veya P kazancini artirarak ayarlanabilir.

CON-23 HK-SZ2 P Kaz 2, CON-24 HK-SZ2 I Kaz 2: Yalnizca SS2 Kaz Gost (CON-20) No. 1 Evet ‘e
ayarlandiginda gortlebilir. Hiz kontroltr kazanci sensdrstiz(ll) vektor kontrolundan(temel frekansin 1/2° si kadar) daha
yiksek. CON-23 HK-SZ2 P Kaz 2 distik hiz kazanci CON-21 HK-SZ2 P Kaz 1 ‘in yiizdesi olarak ayarlanir. Bu
demektir ki, P Kazanci2 %100.0 ‘den dusiik oldugu kadar duyarlilik ta o oranda dusiik olacaktir. Ormegin, CON-21 HK-
SZ2 P Kaz 1 50.0% ve CON-23 HK-SZ2 P Kaz 2 50.0% ise, gercek orta hizdan daha yiiksek hiz kontrolér P kazanci
25.0% ‘ti.

CON-24 HK-SZ2 T Kaz 2 ayni zamanda CON-22 HK-SZ2 I Kaz 1 ‘in ylizdesi olarak ayarlanir. | kazanci icin | Kazanci2
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dustik oldugu kadar duyarlilik ta diigiik olacaktir. Ornegin, CON-21 HK-SZ2 P Kaz 1 100msan ve CON-23 HK-SZ2 P

Kaz 2 50.0% ise, gercek orta hizdan daha yiksek hiz kontrol6r | kazanci 200msan ‘dir. Kontrolor kazanci  varsayilan

motor parametresi ve Hizlanma/Yavaslama zamanina gore ayarlanir.

2) Manyetik Akis Gozlemci Kontrolér Kazanci

CON-26 SZ2-Gtz Kazl, CON-27 SZ2-G6z Kaz2, CON-28 SZ 2-Gdz Kaz3 : Sensorsiz(ll) vektor kontrolu icin, statdr
akimi ve motorun rotor manyetik akisini tahmin etmek i¢in gozlemci esastir. SZ2-G6z Kaz1 (CON-26) dusik ve orta hizda
uygulanir ve SZ2-G6z Kaz2 (CON-27) orta ve yuksek hizda uygulanir ve SZ2-G6z Kaz3 (CON-28) tork modunda
uygulanir. Gézlemci kazancini varsayilan degerinden degistirmemeniz tavsiye olunur.

SZ2-Goz Kaz2 (CON-27) ve SZ2-Goz Kaz3 (CON-28) yalnizca SS2 Kaz Gost (CON-20) No. 1 Evet ‘e ayarlandiginda

gorulebilir.

3) Hiz Tahminci Kazanci
CON-29 SZ2-HH P Kaz 1, CON-30 SZ2-HH I Kaz 1 : Sensorsiz(ll) vektor kontrolunun hiz tahminci kazanci degistirilebilir.
Normal durumda hizin géruntilenen degeri hedef degere esit olmadiginda hiz tahminci P kazanci veya | kazanci ayar igin
kiicuk bir miktar artirilabilir veya azaltilabilir. Bu kazanclar motorda buyuk bir titresim veya giic ACIK oldugunda yiiksek
akim dalgasi oldugunda da ayarlanabilir. Bu gibi bir durumda, bir testi daha ¢ok hiz tahmincisinin P kazancini veya |
kazancini azaltarak gerceklestirebilirsiniz. Hiz tahminci kazanci varsayilan motor parametresi ve Hizlanma/Yavaslama
zamanina gore ayarlanir.
CON-31 SZ2-HH P Kaz 2, CON-32 SZ2-HH | Kaz 2 : Yalnizca SS2 Kaz Gost (CON-20) No. 1 Evet ‘e ayarlandidinda
gorulebilir. Hiz tahminci kazanci sensorstiz(ll) vektor kontrolunda orta hizdan(temel frekansin a/s ‘si kadar) daha yuksege
degistirilebilir.
CON-31 SZ2-HH P Kaz 2 ve CON-32 Sz2-HH | Kaz 2 siraslyla disik hiz kazanci CON-29 SZ2-HH P Kaz 1 ve CON-30
SZ2-HH | Kaz 1 ‘in yiizdesi olarak ayarlanir. Omegin, CON-29 SZ2-HH P Kaz 1 300 ve CON-31 SZ2-HH P Kaz 2 40.0%
ise, gercek orta hizdan daha yiiksek hiz tahminci P kazanci 120 ‘dir. Ayar yontemi diisiik ve orta hiz kazanci ayar yéntemi
ile aynidir. Hiz tahminci kazanci varsayilan motor parametresi ve Hizlanma/Yavaslama zamanina gore ayarlanir.
CON-34 SS2 YGM Yiizde : Cikis Gerilimi, Cikis Gerilimi/Girig Gerilimi oraninin 100% ‘Un altinda oldugu asiri
moduilasyon olmayan bolgede Girig Gerilimi icin dogrusalliga sahiptir. CON-34 (SS2 YGM Yzde) ‘de Sensorsiiz-2 asiri
moduilasyon bolgesinde sinirli olan gerilim araligini ayarlayabilir. Sikistirma yiku gibi bir uygulamada (Baski vb.; Tork
sinin<ydk), yik uygulandiginda hatasiz calisma CON34 (SS2 YGM Ylizde) degerini yikselterek mimkin olabilir.
(Varsayilan deger: 120 [%]) Ayni zamanda, istikrarsiz giris gerilimi saglanan bdlgede Giris Gerilimi nominal gerilimden daha
distktar, bundan dolayi sikistirma yuki(Tork sinin<Y k) gibi agir ters yik uygulandiginda OC1 Hatasi sik sik meydana
gelir. Hataya diistik Cikis Gerilimi sebep olur. Bu durmda, CON-34 (SS2 YGM Yzde) ‘yi 140~150% ‘ye ayarlayin ve agir
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yuk uygulandiginda Hatasiz ¢alismay! ¢alistirabilirsiniz.

CON-48 AKP P Kazang, CON-49 AKP I Kazang: Pl kontroloriiniin P kazancini ve | kazancini ayarlayin.
DRV-10 Tork Kontrol : Hiz kontrol modu ve tork kontrol modu semsdrstiz(ll) vektor kontrol modundan segilir ve kullanilir.,
Tork kontrol(DRV-10) Evet ‘e ayarlanirsa, calisma tork kontrol modunda gerceklestirilir. Tork kontrol modu hakkinda

detaylar icin 8.1.14 Tork kontrol ‘a bakin.

A Tedbir

Kontrolor kazanci yik 6zelli - gine gore ayarlanabilir. Ancak, kontrolér kazang aya  rina gore sistem
istikrarsizll ginin motor a sirl Isinmasi olu gabilir.

Sensorsiz (Il) Vektor Kontrolunun Ce  sitli Kazang Ayart hakkinda rehber:  Sensdrstiz (Il) vektor kontrolu buyiik
oranda motor ve yiik dzelligi tarafindan etkilendiginden dolay! bazan kontrolor kazancini ayarlamak gereklidir. Sensérsiiz

(In) vektor kontrolunun hiz modunda (DRV-10 tork kontrolu No. 0 Hayir ‘a ayarl) gerceklestirildigini varsayalim.

Ik olarak, asin diisiik hizda(2~3Hz ‘ten diisik) istikrarsiz calisma gbzlemleniyorsa veya baslama
esnasinda hiz zipliyorsa, CON-22 HK-SZ I Kaz 1 ‘i uygun bir sekilde varsayilan degerin iki kati olana
kadar yikselterek ayarlayin.

Ikinci olarak, genellikle yiikten geri bseleme kullanildi§inda, yiikten geri besleme saglandidinda motorda
sik sik tork dalgalanmasi olusabilir. Bu gibi bir durumda, kazanci uygun bir sekilde ayarlamak igin CON-
21 HK-SZ P Kaz 1 ‘i varsayilan degerin 50% ‘sine ylkseltmeyi deneyin. Eger bu ise yaramazsa, CON-21
HK-SZ P Kaz 1 ‘i geri varsayilan degere ylkseltin ve kazang dederini CON-30 SZ2-HH I Kaz 1 ‘i
varsayilan dederin 50% ‘sine dulslrerek ayarlayin.

8-26



Bodlim 8 Pratik Fonksiyonlar

8.1.13 Vektor kontrolu
Motor, Opsiyonel enkoder kartinin stirlictiniin ana gévdesine takildigi hiz ve torkun yliksek
hassasiyetli kontrolunun saglandigi vektér kontrol modunda calisir.

Fonksiyon Gostergesi

Ayar Gostergesi

DRV 09 Kontrol Modu 4 | Vektor -
21 Hz / Rpm Segimi 1 | Hiz Géstergesi -
BAS | 20 Otomatik Ayar 1 | Evet -
09 Manyet Zamani - 1.0 San
10 Manyet Guci - 100.0 %
11 Tutma Zamani - 1.0 San
12 HK P Kazang 1 - 50.0 %
13 HK I Kazang 1 - 300 MSan
15 HK P Kazang 2 - 50.0 %
16 HK I Kazang 2 - 300 mSan
18 Kazang Deg Frk - 1 0.00 Hz
19 Kazang Deg Zam - | 0.10 San
CON | 51 HKP Ref Fitre - |0 MSan
52 TKP Ck Fire - 0 mSan
53 Tork LmGir 0 | Tustakimi-1 -
54 ILR+Tork Lim - 180 %
55 ILR-Tork Lim - 180 %
56 GER+Tork Lim - 180 %
57 GER-Tork Lim - 180 %
58 Tork Bas Gir 0 | Tustakimi-1 -
59 Tork Baslangig - 0.0 %
60 Tork Bas Dz - | 0.0 %
IN 65~75 | Px Tanimlama 36 | ASR Kazang 2 -
65~75 | Px Tanimlama 37 | ASR P/PI Seg -
/N Tedbir
Vektor kontrol modunun yiiksek performansli ¢ali smasi igin, motor parametre 6lcimu , enkoder ve
digerlerini iceren ilgili fonksiyonlarado  gru veri girilmelidir. Vektor kontrol call  gmasindan énce
asagidaki ayar sirasini takip edin. Sensorstiz(l) vektdr  kontrolunun yiiksek performansli kontrolu
icin stirlicti kapasitesi motorunkine e sit olmalidir. Motor kapasitesi siriicl kapasitesinde n 2 fazdan
daha fazla dii sik ise, kontrol 6zelli - ginde sorun olabilir, bundan dolay kontrol modunu V IF
kontroluna de gistirin. Ek olarak, vektor kontrol cali  gsmasi durumunda, surticli ¢ciki - sina birden fazla
motor ba glamayin.
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1) Baslamadan 6nce hazirlik

Motor miline bagh yiku ayinn.

Motor parametre giri i : motor etiketi (izerinde gosterilen asagidaki degerleri girin.
DRV-14 Motor Guicl(motor kapasitesi)

BAS-11 Kutup Sayisi(kutup sayisi)

BAS-12 Kayma Degeri(nominal kayma)

BAS-13 Motor Akimi(nominal akim)

BAS-15 Motor Gerilimi(nominal gerilim)

BAS-16 Motor Verimi(verimlilik)

2) Opsiyonel enkoder kartinin stirticiiniin ana gévdesine takili olup olmadigini kontrol ein.

Enkoder Modu parametresini(APO-01) No.1 geri beslemeye ayarlayin ve enkoderin 6zelligine gére
asadidaki bilgiyi girin.

APO-04 Enkoder Tipi : Enkoderin sinyal dagitim yéntemini segin. Enkoderin kullanim kilavuzu ile
ayarlayin.

enkoderin dzelliklerine gore Line Driver(0), Totem veya Com(1), ve Open Kollektor(2) ‘den birini secin.

APO-05 Enkoder Faz : Enkoder gikis sinyal yolunu ayarlayin.

NO.0 ‘In (A+B) ‘si durumunda, ileri caligmay! secin.

NO.2 ‘nin —(A+B) ‘si durumunda, geri ¢calismay secin. NO.1 ‘i se¢in, ayar icin frekans referansini segin.
APO-06 Enkoder Pals : donls basina sinyal sayisini girin.

Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi
BAS | 20 Otomatik Ayar 3| Enkoder Test 0~4 -
01 Enkoder Modu 1| Geri Besleme 0~2 -
04 Enkoder Tipi 0| Line Driver 0~2 -
APO | 05 Enkoder Fazi 0| (A+B) 0~2 -
06 Enkoder Pals - | 1024 10~4096 | -
08 GerBes Izleme - |- - -

APO -01 Enkoder Modu : No. 1 geri besleme olarak ayarlayin.

APO -04 Enkoder Tipi : Sinyal dagitma yontemini segin. Kilavuza bakarak dogru ayarlayin. Line Driver(0), Totem veya
Com(1), ve Open Kollektor(2) ‘dan birini segin.

APO-05 Enkoder Fazi: Enkoder ¢ikis sinyal yolunu ayarlayin.

NO.0 ‘in (A+B) ‘si durumunda ileri calismayi segin.

NO.2 ‘nin —(A+B) ‘si durumunda, geri ¢calismayi secin. NO.1 ‘i se¢in, ayar icin frekans referansini segin.

APO-06 Enkoder Pals : donus bagina sinyal sayisini girin.

APO-08 GerBes Izleme : Enkoder cikisini motor doniis sayisina donistirin ve birim, Hz veya devir cinsinden yazin.
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BAS-20 Otomatik Ayar : Yukarida aciklanan kodlayicinin ilgili kisimlari ayarlandiktan sonra NO.3 ‘in Enkoder Test

ayarlanirsa ileri calisma 20Hz ‘e kadar calistirilir. ileri calisma ve yavaglamadan sonra hizianma 20Hz ‘e kadar galistirilir.
enkoderin hig bir sorunu yok ise, otomatik ayarlama kisimi Yok ‘a degisir. Yanlis bagdlanti durumunda “Enkoder ters

cevirilmis’ isareti belirtili. Bu durumda, APO-05 Enkoder Fazi degistirin veya motora bagl suiriicti ¢ikis hatlarindan ikisini

degistirin ve baglayin.

3) Otomatik Ayarlama

Otomatik ayar parametresini(BAS-20) No. 1 Tumu ‘nd segin.

4) Manyetiklenme
CON-09 Manyet Zamani : Manyetiklenme zamani ayarlar. Motor nominal hizina tahrikten sonra ¢alisma

baglatilabilir.
CON-10 Manyet Giicii : Manyetiklenme zamani azaltilabilir. Asagidaki sekilde zaman sabiti ile motor akisi nominal
akisa yukselir. Bundan dolayl, mominal akisa erisme zamanini azaltmak icin, gercek akis nominal degere yaklasik

olabilmesi icin akis yonelimli degeri nominal akistan daha yiiksek saglayarak saglanan akis yonelimli dederi azaltmak icin

bir hareket alinrr.

Motor akisl

Manyet akimi

FX-CM

5) Kazang AYARI
CON-12 HK P Kazang 1, CON-13 HK I Kazang 1 : Hiz kontrol6riinin(ASR) oransal kazang ve integral kazancini

ayarlar. Oransal kazang ne kadar yiksekse yiiksek yike uygulanan yanit da o kadar ¢cabuktur. Ancak, kazang ¢ok

yiiksekse motor hizi dalgalanabilir.

CON-15 HK P Kazang 2, CON-16 HK I Kazang 2 : Motor donus hiz ve yilk sistemine gdre ayri bir kontrolor
kazanci kullanilabilir. Hiz kontrolériintin kazanci kazang degisim frekansi(CON-18) ve degisim zamani(CON-19) ayarlanan
degerlerine gore degisir.

CON-51 HKP Ref Filtre : \Vektor hiz modunda kullanilir. Hiz kontrolér referans girisinin filtre zaman sabiti ayarlanabilir.
CON-52 TKP Qik Filtre : \Vektor hizi veya vektor tork modunda kullanilir. Vektor hizinda, hiz kontrolér ¢ikisinin filtre zaman

sabiti ayarlanabilir. Vektor torkunda tork komutunun filtre zaman sabiti ayarlanabilir.
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CON-48 AKP P Kazang, CON-49 AKP I Kazang: Sensorsuz hiz/ftork ve vektor hizitork modlarinda kullanilir ve Pl
kontroloriintin P kazancini ve | kazancini ayarlar.

IN-65~75 Px Tanimlama

36 : ASR Kazang2

Ayarli terminal girilirse, kazang degisim zamani(CON-19) ‘ndan sonra degistirilebilir.

37 :ASR P/PI Sec

Durma esnasinda hareket eder. Ayarlanan terminal girilirse integral kontroldr etkin degildir.

6) Tork Siniri
Tork referans boyutu hiz kontrolor ¢ikisini sinirlandirarak ayarlanir. Asagidaki sekildeki gibi, ileri ve ters ¢alisma icin ters ve

geri besleme sinirlari her ikisi de ayarlanabilir.
CON-53 Tork LimGir : Tork sinir ayar tipini seger. Tork siniri tus takimini, terminal blogunun(V1, I1)
analog girisini veya haberlesme segenegini kullanarak ayarlanabilir.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi -2

Tork sinirini tug takimini kullanarak ayarlar. 200% ‘e kadar motorun nominal torkuna gore ayarlanabilir ve déntis yoni
sinirlari, ters ve geri besleme sinirlari asagidaki kodlarda ayarlanir.

CON-54 ILR +Tork Lim : ileri motor calismasi tork siniri

CON-55 LR —Tork Lim : ileri geri besleme calismasi tork siniri

CON-56 GER + Tork Lim : ters motor ¢alismasi tork siniri

CON-57 GER —Tork Lim : ters geri besleme calismasi tork siniri

2:V1,3:11

Tork sinirt sirtict terminal blogunun analog giris terminalini kullanarak ayarlanir. Maks. tork IN-02 Torkunu %6100 ‘Ginde
kullanarak ayarlanir. Ornegin, IN-02 %200 ‘e ayarlanir ve gerilim girigi(V1) kullanilirsa, 10V girildiginde tork sinirt %200
‘dur(yalnizca V1 terminal fonksiyonu varsayilan fonksiyona ayarlandiginda). Tork sinir ayar yontemi tug takimindan baska
oldugunda, ayarlanan deger gozlem modunda dogrulanir. No. 20 Tork Siniri Yapilandirma Modu CNF-06~08 ‘de segilir.
3:Dah 485

Tork sinirini stiriict termimal blogunun haberlesme terminalini kullanarak ayarlar.

Tork Baglangic Ayari

CON-58 Tork Bas Gir : Tork referansina eklenen offset degeri ayarlama tipini seger.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi -2

Tus takimi kullanarak ayar CON-59 Tork Baglangig ‘inda girilir. Motor nominal akiminin 120% ‘sine kadar ayarlanabilir.
2:V1,3:11,6:Dah 485

Ayar yontemi yukarida tanimlanan tork referansi ile aynidir. Ayar MON modunda kontrol edilebilir ve CNF-06 ~ 08

arasindan No. 21 Tork Baslangig ‘ini secin.
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IN-65~75 Px Tanimlama : Cok fonksiyonlu girig 48 Tork Baslangig ‘ina ayarli olmasina ragmen cok fonksiyonlu girig

ACIK degil ise tus takimi, analog veya haberlesmeye girilen Tork Baslangig dederleri ihmal edilir.

CON-60 Tork Bas Diiz : Bu, motor donuss yonunden kaybi telafi etmek igin tork avansina eklenir. (-) deger girilirse tork
avansi giris miktar kadar azalir.

Durmada Daimi Kontrol : Tutma Zamani

CON-11 Tutma Zamani : Daimi calisma durrma komutuna gére motor yavasladiginda ve durdugunda cikis bloke

edildiginde ayarlanan zaman siiresince ¢alismaya devam eder.

Output o, Hold Time
voltage !

1

Frequency

Operating
command

8.1.14 Tork kontrolu (Torku kontrol etmek istediginizde)

Tork kontrol tork komut degerine ayarlanmis tork cikisi icin motoru kontrol etmedir.
Motorun cikis torku ve ylik torku dengede oldugunda motorun donis hizi sabit kalir.
Bundan dolayi, tork kontrolunda motor dénis hizi yik tarafindan belirlenir.

Cikis torku motor yukinden blylk ise, motor hizi yavasga yukari gikar.

Bunu 6énlemek igin, hiz sinirini motor dénds hizina ayarlamaniz tavsiye olunur.
(Torku sinir hiz calismasi esnasinda kontrol edemezsiniz.)

1) Tork Kontrol Ayari
DRV-09 Kontrol Modu Sensorsiiz veya Vektor olarak ayarlanmalidir.
- DRV-09 Kontrol Modu :  Kontrol modunu No. 3 veya 4 Sensorsiiz No.1,2 veya 5 Vektor ‘e ayarlar.

- DRV-10 Tork Kontrol :  Tork kontrolunu No. 1 Evet ‘e ayarlar.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

02 Tork Komutu - 0.0 %

08 Tork Ayar 0 | Tus takimi-1 -
DRV

09 Kontrol Modu 5 | Vektdr -

10 Tork Kontrolu 1 | Evet -
BAS | 20 Otomatik Ayar 1 | Evet -

62 Hiz Limit Gir 0 | Tus takimi-1 -
CON | 63 ILR Hiz Limit - | 60.00 Hz

64 GER Hiz Limit - | 60.00 Hz
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Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

65 Hiz Limit Kaz - 100 %
IN 65~75 Px Tanimlama 35| Hiz / Tork Seg -

31~33 | Q1 Tanimlama 27 | Tork Algilama -
ouT | 59 TA Seviyesi - 100 %

60 TA Bandi - 5.0 %

N Tedbir

Tork kontrol modunda ¢ali  sma icin, vektor kontrol modunda tanimlanan sensérsii z vekiér modu ve

temel call gma sartlari dnceden ayarlanmalidir.

Tork kontrolu dislik hizda geri besleme bdlgesi ve disik hiz hafif yik esnasinda mevcut
degildir. Litfen vektor kontrolunu segin.

Tork kontrolunu kullanirken ¢ali  sma esnasindaileri ve ters donti  § komutlarn arasinda gegi  § yapmayin.

Asir akima veya ters yonde yava slama hatasina yol acabilir. Vekttr kontrolu ile kon  trol ederken motor

serbest call gmasi esnasinda ¢ali sma olasil g1 olmasi durumu icin ltitfen Hiz Arama ‘y1 ayarlayin

(CON-71 Hiz Arama = hizlanma esnasinda Hiz Arama 'y 1 ayarlayin(0001)

2) Tork Referans Ayari
Tork referansi frekans referansi ile ayni sekilde ayarlanabilir. Tork kontrol modu ayarl iken frekans
referansi etkin degildir.

DRV-08 Tork Ayar : Tork referansi olarak kullanilacak tipi secer.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi -2

Tus takimini kullanarak tork referansini girin. Tork CON-02 Tork Komutunda ayarlanabilir ve motor nominal
torkunun %180 ‘ine kadar ayarlanabilir.

2:V1,3:11

Tork referansi striiciiniin gerilim(V1) veya akim(11) terminal blogunu kullanarak girilebilir. Maksimum torku IN-02 Tork

maddesini %100 ‘de kullanarak ayarlayin. Omegin, IN-02 %200 ‘e ayarli ise ve tork referansi akim girisi(V1) ile ayarlanmis

ise MON modundaki ayari kontrol edebilir ve CNF-21 ~ 23 ‘den no. 19 Tork Ref ‘ni secebilirsiniz.
6 : Dah 485

Sirtci terminal blogunun haberlesme terminalini kullanarak tork sinirini ayarlar.

3) Hiz Sinin

Tork kontrol modunda galisma esnasinda calisma hizi yik durumuna gére maksimum galisma hizina

¢ikabilir. Bundan dolayi hizin bu sekilde sapmasini engellemek igin hiz sinir fonksiyonu kullanilir.
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CON-62 Hiz Limit Gir : Hiz sinir ayar tipini secer.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi-2

Hiz sinirt tug takimini kullanarak ayarlanir. lleri hiz sinin CON-63 ILR Hiz Limit inde ayarlanir ve geri hiz sinirn CON-64
GER Hiz Limit ‘inde ayarlanir.

2:V1,3:11,6:Dah 485

Frekans komut ayar yontemi ile ayni sekilde ¢alisir. Ayar MON modunda kontrol edilebilir ve CNF-06 ~ 08 ‘den No.21 Tork

Avansi ‘ni segin.

CON-65 Hiz Limit Kaz : Motor hizi hiz sininni astiginda referans diistis hizini ayarlar. Cok fonksiyonlu giris terminal
fonksiyon maddelerinden No. 35 secilir ve durma esnasinda girilirse, ¢alisma tork kontrol modundan vekiér kontrol

moduna(hiz kontrolu) gecebilir.

8.1.15 Zayiflama kontrolu
Bu, vektdr kontrolunda hiz kontroldriiniin doymasini engellemek veya yik ¢ok sayida kontrolor tarafindan kontrol

edildiginde yik dengeleme igin kullanilir.

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Géstergesi
66 Zayiflama % -10.0 %
CON
67 Zay St Tork - | 100.0 %

CON-66 Zayiflama %o : Motor nominal torkuna gére hiz komut degerinde yansitilacak orani ayarlar.
CON-67 Zay St Tork : Sarkma kontrol calismasinin bagladigi torku ayarlar.
Motor hizi ayarlanan deger temelinde yuk torkuna gére asagidaki gibi ayarlanr.

Tork referansr SarkmaBasorku
100% torque- SarkmaBasdrku

Sarkmahizi = Azami frekansx Sarkma Uzebkix

8.1.16 Hiz/Tork degisim fonksiyonu
Bu fonksiyon yalnizca vektdr kontrolunda etkindir. Hiz modundan tork moduna veya tork modundan
hiz moduna ¢ok fonksiyonlu girig ile gegebilirsiniz.

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Gostergesi
CON 68 H/T Geg Hzl Za - 20.0 San
69 H/T Geg Yvs Za - 30.0 San
IN 65~75 Px Tanimlama 35 | Hiz/Tork Seg | -
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Hiz/Tork olarak ayarlanan ¢ok fonksiyonlu giris Vektor Torku (DRV09:Vektor, DRV10:Evet) calismasi esnasinda ACIK ise,
calisma CONS0, 51 ‘de ayarlanan Hizlanma/Yavaslama zamanina gore vektor hiz moduna geger.
Hiz/Tork olarak ayarlanan ¢ok fonksiyonlu giris Vektor Hizi (DRV09:Vektor, DRV10:Hayir) calismasi esnasinda ACIK ise,

calisma derhal vektor tork moduna gecer.

8.1.17 Kinetik enerji depolama

Guc kesintisi olusursa DC bara gerilimi diiger ve dusik gerilim arizasi olusarak ¢ikisi bloke eder. Bu fonksiyon, kesinti
esnasinda surticu ¢ikis frekansini kontrol ederek DC bara gerilimini muhafaza eder, bdylece anlik kesinti ve diisik gerilim

arizasl arasindaki arali§i daha uzun bir siire muhafaza etmeye yardimci olur.

. i . Ayar
Fonksiyon Gosterges N .

2 rges! Gostergesi
77 KEB Secimi 1 | Evet -
78 ETOP Start Sev - | 130 %

CON

79 ETOP Stop Sev - 1135 %
80 ETOP Kazanci - | 1000 -

CON-77 KEB Segcimi : Giris guicii KAPALI ile Kinetik enerji depolama galismasini seger. 0 Devam segilirse diisuk
gerilime kadar normal yavaglama calismasi gerceklestirilir. 1 KEB Secimi secilirse suriicti DC kisimi stirticti ¢ikis frekansini
kontrol ederek motorun olusturdugu geri besleme enerijisi ile doldurulur.

CON-78 ETOP Start Sev, CON-79 ETOP Stop Sev : Durma seviyesi (CON-79) baslangi¢ seviyesinden (CON-78)
yiksek olacak sekilde disik gerilim (Seviye 100%) temelinde kinetik enerji depolama calismasi baslangic ve durma
noktasini ayarlar.

CON-80 ETOP Kazanci : Bu, yikin atalet moment miktarini kullanarak kinetik enerji depolama calismasini kontrol
etmek icin kullanilan kazanctir. YUk ataleti yiiksek ise, kiiclk kazang miktari kullanilir. YUk ataleti diisUk ise, biylk kazang
miktari kullanilir. Giris glict kesintisi dolayisiyla KEB fonksiyonu calistiinda motorun ciddi olarak titresmesi durumunda,
kazanci (CON-80: ETOP Kazanci) dnceki ayarlanan degerin yaklasik yarn degerine ayarlayin. Bu durumda kazanci ok

fazla diisirmeyin ¢iinkii kinetik enerji depolama ¢alismasi esnasinda disiik gerilim hatasi olusabilir.

/N Tedbir

1. Anlik kesinti zamani ve yik ataletine ba  gli olarak kinetik enerji depolama yava  slatildi ginda dii stk

gerilim hatasina yol acabilir.
2. Surlict Enerji Depolama cali  smasini ¢ali stirdi ginda de gisken tork yikl haricinde motor titre  gecektir

(Fan, Pompa vb.).
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I

8.1.18 Enerji tasarruf calismasi
El ile Enerji Tasarruf Calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
50 Enerji Tas Mod 1| Elle -
ADV
51 Tasar Miktan - | 30 %

Sartci ¢ikis akimi BAS-14 ‘te ayarlanan Yiiksiiz akim (motorun yiiksiiz akimi) ‘ndan daha distik ise, ¢ikis gerilimi ADV-
51 ‘de ayarlanan miktar kadar azaltilir. Standart deder enetji tasarruf calismasi baslamadan 6nceki gerilimdir. Bu, hizlanma

ve yavaslama esnasinda etkin degildir.

W

AL

f

Output Yoltage

Otomatik Enerji Tasarruf Calismasi
Kod No. ‘ Fonksiyon Gdstergesi Ayar Gostergesi

ADV |50 | Enerji Tas Mod |2 | Otomatik | -

Cikis gerilimi motor nominal akimi (BAS-13) ve yuksiiz akim (BAS-14) temelinde eneriji tasarruf miktarini otomatik olarak

hesaplayarak ayarlanir.

& Tedbir

Enerji tasarruf call smasi esnasinda ¢ali sma frekansinda de gisiklik veya durma komutu ile hizlanma
veya yava slama icin gereken zaman, enerji tasarruf cali  smasinin normal ¢cali smaya dénmesi icin
gereken kontrol zamani dolayisiyla hizlanma ve yava  glama icin ayarlanan zaman peryodundan daha
uzun olabilece gine dikkat edin.
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8.1.19 Hiz arama galismasi

Bu, stirlictinlin gikis gerilimi bloke edilmis iken motor bosta oldugu esnada suiriici gerilim gikisi
verdiginde olusabilecek bir arizay engellemek igin kullanilir.

Motorun dénis hizi striiciinitn gikis akimi temelinde kolaylikla tespit edilebileceginden dogru hiz
algilama degildir.

Grup | Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Gostergesi
71 Hiz Arama Modu - 0000 Bit
75 KW ‘tan distik 150
72 HA Stnd Akim - %
90 kW ‘tan dustik 100
CON
73 HA P-Kazang - 100 -
74 HA |-Kazang - 200 -
75 HA Cik Blok Za - 1.0 San
31~-32 Role 1 Tanim 19 | HizArama -
ouT
33 Q1 Tanimlama - -

CON-71 Hiz Arama Modu : Asagidaki dort tip hiz arama kullanilabilir. Gésterilen diigmenin noktasi yukarida ise, karsilik

gelen bit ayarlidir ve gosterilen digmenin noktasi asagida ise etkin degildir.

Bit Ayarn(ACIK) : Bit Ayarn (KAPALI) :

Ayar Fonksiyon

Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl Bit 1 gdstergenin en sag ucundadir.
v Hizlanmada hiz arama segimi
v Hatadan sonra sifilama tekrar galismasi
v Anlik kesintiden sonra tekrar baslama
v Gig ACIK aninda ayni anda ¢alisma

1) Hizlanmada Hiz Arama Segimi
Bit 1 1 ‘e ayarli ise ve surlict calisma komutu girilirse, hizlanma hiz arama ¢alismasinda gerceklestirilir. Motor yiik
ortamina gore donerken surticlye verilen ¢alisma komutu ile gerilim ¢ikisi olursa, hata olusabilir, boylece motor agiri

calistirilir. Bu gibi bir durumda, hiz arama fonksiyonunu kullanirsaniz hizlanma hatasiz devam edebilir.
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/N Tedbir

Dogru ¢ali sma icin, yiikten sensorsiiz Il modunacall  sma durumunda liitfen hizlanmada hiz aramayi
ayarlayin. A sirn akim hatasi veya a sir yik hatasina yol acabilir.

2) Hata sonrasi sifilama tekrar calismasi

Bit 2 1 ‘e ayarlanirsa ve PRT-08 Ariza Sonra TG Evet ‘e ayarlanirsa, sifilama tusu (veya terminal blok sifirlamasi)
girildiginde hizlanma hiz arama hareketindeki hata 6ncesi frekansa kadar gerceklestirilir.

3) Anlik kesinti sonrasi takrar ¢alisma

Sdrtci giris glicti KAPALLI ise, distik gerilim hatasi olusur ve gtic stirlictintin dahili gticil KAPALI olmadan dnce kurtarilr,
hizlanma hiz arama hareketindeki diistik gerilim hatasi 6ncesi frekansa kadar gergeklestirilir.

Guc¢ ACIK aninda ayni anda ¢alisma, Bit 4 1 ‘e ayarlanir ve ADV-10 Bes Ver Calis Evet ‘e ayarlanir. Suriicii giris glicl

surict ¢alisma komutu ACIK iken saglanirsa, hizlanma hiz arama hareketinde hedef frekansa kadar gerceklestirilir.

Orn.) Anlik kesinti sonrasi gii¢ kurtarma durumunda hiz arama

Input Power

Frequency

E— +—rt—
Voltage /

Current

Multi-function

output or relay [

Girig glict anlik kesintiye badli olarak bloke oldugunda, sirlici distk gerilim hatasi (Lvt)
vererek gikisi bloke eder.

Girig guci kurtarilirsa, frekans gikisi verilir ve dusuk gerilim hatasi (Lvt) olusmadan dnce gerilim
PI kontrolu ile artar.

t1 : Akim ADV-61 kodunda ayarlanan blyUkligu asar, gerilim artisi durur ve frekans diser.

t2 : Akim ADV-61 ‘de ayarlanan biyukligun altina diser, gerilim tekrar artar ve gerilim dlismesi
durur.

Normal frekans ve gerilim durumunda hata olusmadan 6nceki frekansta normal hizlanma.
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ADV-61 Devir Gos Kaz : Motor nominal akimi temelinde hiz arama hareketi esnasinda akimi kontrol eder. Kontrol6riin

kazanci ADV-62 ve 63 ‘te ayarlanir.

ADV-64 Devir Gos Skal : Ayarlanan zaman siiresince cikisi bloke eder ve daha sonra hiz aramaya baglamadan 6nce
calismaya baglar.

Hiz arama calismasi ¢cogunlukla yiiksek atalete sahip yukler icin kullanilir. Yiksek sirtinmeye sahip yik durumunda,
durmadan sonra tekrar calisma tavsiye edilir.

iIS7 serisi nominal ¢ikis dahilinde kullanildiginda 15mSan ‘den daha kisa bir anlik kesinti durumunda normal ¢alismay!
gerceklestirmek icin tasarlanmistir. 200V giris gerilimine sahip sirticl ve 400V giris gerilimine sahip surlict strictiye
saglanan giris geriliminin sirasiyla 200~230Vac ve 380~460Vac oldugunda amlik kesinti zamanini garanti eder. Akim statik
tork yiik akimi(CT yuka) temelindedir.

Sdrtci icindeki DC gerilimi ¢ikis yikiine gore degisebilir. Bundan dolayi, anlik kesinti zamani 15mSan ‘den uzunsa veya

¢ikis nominal ¢ikistan daha yiiksekse, dustik gerilim hatasi(Dustik Gerilim) olugabilir.
8.1.20 Otomatik Tekrar Calisma
1) Otomatik Tekrar Calisma

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ayar Araligi ik Deger
08 Ariza Sonra TC 0:n /Evet (1) 0: Hayir/Evet(1) -
PRT | 09 Tekrar Cal No 0~10 0~10 -
10 TC Arasl Zam 0~ 60.0 1.0 San
CON | 71~75 | Hiz aramayla ilgili Fonksiyon | - - -

Bu, gurtiltt gibi durumlarda siirticti koruyucu fonksiyon ile sistem kesintisini engellemek icin kullanilir.

PRT-08 Ariza Sonra TC, PRT-09 Tekrar Cal No, PRT-10 TC Arasi Zam : PRT-08 Ariza Sonra TC EVET ‘e ve otomatik
tekrar calisma mevcut sayisi PRT-09 ‘a ayarlanirsa ¢alisir. Calisma eshasinda hata durumunda, siirticti PRT-10 TG
Arasi Zam ‘Inda ayarlanan zamandan sonra otomatik tekrar calisma gerceklestirir. Her otomatik tekrar ¢calismada,
suriict icinde otomatik tekrar calisma sayisi 1 azalir ve ayarlanan sayida hata olugur ve sayi O ise, hata olugsa bile
otomatik tekrar calisma gerceklestiriimez.

Otomatik takrar ¢calismadan sonra 60 saniye igcinde hata olusmazsa, suriicti icinde azaltiimis olan otomatik tekrar
calisma sayisi takrar artar. Azami artis sayisi tekrar calisma sayisi ile sinirlidir.

Dustik gerilim, acil durma (Bx), asiri Isinma veya donanim sorununun (HW Diag) sebep oldugu durma durumunda
otomatik tekrar calisma gerceklestiriimez.

Otomatik tekrar calismanin hizlanmasi hiz arama calismasi ile aynidir. Bundan dolay1 CON72~75 fonksiyonlari yike

gore ve hiz arama fonksiyonu icin ayarlanabilir, Sayfa 8-36 ‘ya bakin.

& Tedbir

Otomatik takrar call sma sayisi ayarl iken ¢ali  $ma durumunda, sifirlama sonlandirilir ve motor
surtici tarafindan otomatik olarak déndirdilr.
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Asagidaki sekil otomatik tekrar calisma sayisini 2 ‘ye ayarlandigini resmeder.

V¥ Hata
Sabit hiz galismasi

Frekans SS

™

Gerilim

Hiz arama galismasi

sifirlama SS m

Calisma
komutu
I | SS I | | I
30san
-
Otom. tekrar 2 1 2 1 0 2
calisma sayisi

8.1.21 Calisma ses secimi (Tasiyici frekans secimi)

Grup | Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi

04 Tasima Frek - | 5.0 0.7 ~ 15kHz kHz
CON

05 PWM Modu 1 | Normal PWM NO;\TV?/: PWM/ Az Stzinti | _

CON-04 Tasima Frek : Motordan gelen ¢alisma sesini secer. Surticii icindeki gli¢ cihazi(IGBT) motora saglamak
Uzere ylksek frekansli degistirme gerilimi saglar. Burada, yiksek frekans tetikleme frekansi olarak adlandirilir. Tasima
frekansi yikseldikce motordan ¢ikan ¢alisma sesi daha az olacaktir ve tagima frekansi azaldikca calisma sesi
yukselecektir.

CON-05 PWM Modu : Surtciiden isi kaybi ve kagak akim yiik oranina gore azaltilabilir. Normal PWM segerseniz, 1S
kaybi ve kacak akimi Az Sizintt PWM sectidinizden daha fazla azaltabilirsiniz, ancak motor sesi artar.

Her yik orani ve tasima frekansinin avantaj ve dezavantajlari agagidaki gibidir.

Tasima Frekansi
0.7 kHz 15kHz
Normal PWM Az Sizinti PWM
Motor Gurultisi N N%
Isi % 0
Gurala N ™
Kagak Akim N% N
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Sirtci kapasitesine gore tetikleme frekansi asagidaki gibidir.

0.75~22kW 30~45 kW 55~75kW 90~110 kW

132~160kW

5kHz(Maks 15KHz) 5kHz(Maks 10KHz) 5kHz(Maks 7KHz) | 3kHz(Maks 6KHz)

3kHz(Maks 5KHz)

/N Tedbir

90~160 kW tasima frekansi varsayilan degeri 3kHz 'tir. Litfen asagidaki seklin sol alt
kisminda gorintilenen 75kW ‘tan distk Grinler igin varsayilan deder olan D: 5.0 degeri
ile karistirmayin.

iS7 surtct iki tip yik orant icin kullanilabilir. Orta yuk kullanimi dakika basina %6150 asiri yik oranina sahiptir ve normal

yuk dakika basina %110 asiri yik oranina sahiptir. Bundan dolayi, akim degerleri yiuk degerine gére degisiklik gosterir

ve cevre sicakligina gére sinilandirilir.

1) Sicakliga bagh olarak nominal akim azaltma 6zelligi :

Asagidaki normal yiik oraninda ¢alismada sicakliga gére nominal akim sinindir(VT : Degisken Tork).

Nominal akim(VT)

80%

40 °C 50 °C
Cerceve 1,2

2) Tetiklemeye gore nominal akim azaltma ozelligi :

Asagidaki, yik ve tetikleme frekansina gére nominal akim garanti bolgesidir.

Surici Kapasitesi 0.75~7.5kW | 11~22kW 30~75kW
Normal Sicaklik (25C) 10kHz 10kHz 5kHz
CT YUkU | Ylksek Sicaklik (40°C) 7kHz 7kHz 4kHz
Yiuksek Sicaklik (507C) 5kHz 5kHz 4kHz
L Normal Sicaklik (25C) 7kHz 7kHz 3kHz
VT Yuku
Yiksek Sicaklik (40C) 2KHz 2KHz 2kHz
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8.1.22 2. Motor ¢ali smasi (2 monitériin ¢cali smasini tek bir strlicti ile de  gistirmek
istedi ginizde)

Calisma degistirme esnasinda bir stirlictiye 2 farkli monitdr baglanirsa, 2. calisma 2. fonksiyon olarak tanimlanan
terminal

2. monitdriin parametresi icin 1 oldugunda mevcuttur.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Birim
IN 65~75 Px Tanimlama 26 | 2. Motor -
M2 04 M2-Hzl Zamani - 5.0 San

IN 65~75 Px Tanimlama : Cok fonksiyonlu girig terminalinin fonksiyon maddesini 26 2.motor ‘a ayarlarsaniz, parametre
modunda PAR=>M2 (2.motor grubu) géruntilenir.

2. motor olarak ayarlanan ¢ok fonksiyonlu terminal girilirse, calisma asagidaki gibi ayarlanan kodlarda gerceklestirilir.
Calisma esnasinda, ¢ok fonksiyonlu terminal girisi slricllyti 2.motor parametresinde calistirmaz.

M2-08(M2-Kont Modu) ‘nda, V/IF PG, Vekttr calisma modlari mevcut degildir.

M2-28(M2-StallEn Sev) ‘ni kullanmak icin PRT50(Stall Engelle) ‘yi kullanmak istedidiniz degere ayarlamalisiniz.
M2-29(M2-EIH 1dk) ve M2-30(M2-EIH Seviye) kullanmak icin PRT40(EI Hata Modu) ‘ni kullanmak istediginiz degere

ayarlamalisiniz.

Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Tanim

04 M2-Hzl Zamani Hizlanma zamani

05 M2-Yvs Zamani Yavaslama zamani

06 M2-Glicl Motor kapasitesi

07 M2-Frekansi Motor nominal frekansi
08 M2-Kont Modu Kontrol modu

10 M2-Kutup Sayi Kutup sayisi

11 M2-Kayma Deg Nominal kayma

12 M2-Akimi Nominal akim

13 M2-Yiksiuz Akim Yikstiz Akim

14 M2-Gerilimi Motor Nominal Gerilimi
15 M2-Verimi Motor verimliligi

16 M2-YUk Ataleti YUk atalet orani

17 M2-Rs Stator direnci

18 M2-Lsigma Tedarik indiktansi

19 M2-Ls Stator indiktansi

20 M2-Tr Rotor zaman sabiti

25 M2-V/F Tipi Cikis gerilim sablonu
26 M2-IYT Artimi Ileri tork artisi

27 M2-GYT Artimi Ters tork artisl
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Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi ‘ Tanim ‘
28 M2-StallEn Sev Durma Seviyesi

29 M2-EIH 1dk 1 dakika elektronik isi siirekli nominal seviye
30 M2-EIH Seviye Elektronik 1s1 galisma seviyesi

40 M2-DevGos Kaz Yik hiz géstergesi icin kazang ayari

41 M2-DevGo Skala Yik hiz gostergesi igin 6lgek ayari

42 M2-Devir Birim Yik hiz gostergesi igin birim ayari

Ornek: ikinci motorun galisma fonksiyonu ile P3 terminalini kullanarak énceki 7.5kW motorda 3.7kW ‘a degistirmek

isterseniz asagidaki gibi ayarlayin.

Fonksiyon Gostergesi Ayar GoOstergesi
IN 67 P3 Tanimlama 26 2.Motor -
06 M2-Guicu 3.7kW kW
M2 08 Kontrol Modu 0 V/F -

iS7
Surict

8.1.23 Kestirme calismasi (By-pass)

Fonksiyon Gostergesi Ayar Go6stergesi
IN 65~75 | Px Tanimlama 16 | Degistir -
ouT 31~32 | Role Tanim 1~2 17 | Sdracd Hatti -
33 Q1 Tanimlama 18 | Sebeke Hat -

Sdruci tarafindan calistirilan yiik ortak guic kaynagi ile degistirilebilir veya ters sira hareketi gergeklestirilebilir.
IN-65~75 Px Tanimlama : Bu, No. 15 Degisim ayarlandiginda ve motor suriictiden ortak glic kaynagina gecirildiginde

girilir. Motoru ters olarak gecirmek isterseniz, ayarlanan terminali KAPALI hale getirin.
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OUT-31 Role 1 Tanim ~ OUT-32 Rdle 2 Tanim:  Cok fonksiyonlu réle veya ¢ok fonksiyonlu ¢ikisi No. 16 Stirlicti Hatti

ve No. 17 Sebeke Hat ‘a ayarlar. Role hareket sirasi icin agagidaki sekile bakin.

Hiz frekans
Cikis < >
frekansi
Galisma
komutu
PX
(Dedigtin)l
PX
(Sebeke et
PX
(Surdcu T |
Surdcd  Ortak Suricl
calismasi  calisma galismasi
t: 500

8.1.24 Sogutma fani kontrolu

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Géstergesi Varsayilan
0| Calisma ile
ADV | 64 Fan Kontrol 1| Surekli 0: . -
Calisma Ile
| | 2 | Sicakliga Goére |

Bu, sUrticinin sogutucusunu sodutmak icin takilan fanin Agik/Kapali kontrol fonksiyonudur. Bu, yiikleri sik sik
baglatmak/durdurmak igin kullanilir veya durdugunda sogutucu fanin gurdiltiisti olmayan sessiz bir ortam igindir. Bu
ayni zamanda sogutucu fanin émriint uzatmaya da yardimci olur.

No. 0 Galisma 1le : Siiriiciide giig ACIK iken calisma komutu girilirse, sogutucu fan calismaya baslar. Calisma
komutu KAPALI ve surlct ¢ikisi kapall ise sogutucu fan durur. Strtict sogutucu sicakligi belirli bir dereceden daha
yuksekse, sodutucu fan ¢alisma komutuna bakilmaksizin calisir.

No. 1 Siirekli : Surictye glc saglandiginda sogutucu fan her zaman etkindir.

No. 2 Sicakliga Gore : Suriiclye gui¢ saglandiginda ve ¢alisgma komutu girildiginde dahi sogutucu fan etkin degildir.

Ancak surlicti sogutucusunun sicakhidi belirli bir dereceden daha yiiksek ise, sogutucu fan etkindir.

A Tedbir

11~75kW sinifi ADV-64 ‘i “  Galisma Ile ” olarak ayarlasa dahi FAN, akim giri  § harmoni gi veya
gurdltilerden dolay1 so  gutucu fanin ola gan sicaklik Uizerinde ¢ali  smasi durumunda etkin olabilir.
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8.1.25 Giris gli¢ frekans segimi

Fonksiyon Gostergesi
BAS | 10 | Girs Frekansi 0 |60 | Hz

Sdruci gug frekansini segin.

60Hz ‘den 50Hz ‘e degistirilirse, 60Hz ‘den daha yiksege ayarlanan frekans(veya devir) ile ilgili maddelerin timi 50Hz
‘e degistirilir.

50Hz ‘den 60Hz ‘e degistirilirse, 50Hz ‘den daha yiksegde ayarlanan frekans(veya devir) ile ilgili maddelerin timi 60Hz

‘e degistirilir.

8.1.26 Siiriicii giris gerilim segimi

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Gostergesi
BAS | 19 | ACBesleme |- | 220 v

Sdrtci giris guc gerilimini ayarlar. DUsuk gerilim arizasi (Dustik Gerilim) ayarlanan gerilim temelinde otomatik olarak

degisir.

8.1.27 Parametre yazma ve okuma

Fonksiyon Gdstergesi Ayg:jstergesi
46 Parametre Oku 1| Evet -
CNF | 47 Parametre Yaz 1| Evet -
48 Hab Par Kayit 1| Evet -

Bu, slriictide kaydedilmis parametreyi tus takimina kopyalama ve tus takiminda kaydedilmis parametreyi stirlictiye
kopyalama fonksiyonudur.

CNF-46 Parametre Oku : Surlictide kaydedilmis parametreyi tus takimina kopyalar. Tus takiminda kaydedilmis biitiin
parametreler silinir.

CNF-47 Parametre Yaz : Tus takiminda kaydedilmis parametreyi suriicllye kopyalar. Strlictideki mevcut biitiin
parametreler silinir. Parametre yazma hareketi esnasinda hata durumunda, 6nceden kaydedilmis veriler dogrudan
kullanilabilir. Tug takiminda kaydedilmis hig bir veri yok ise, * EEP Rom Bos “ mesaji goruntilenir.

CNF-48 Hab Par Kayit : Haberlesmede ayarlanan parametreler RAM bolgesinde kaydedildiginden dolayi srtict
guict Kapali/Acik hale getirildiginde tum silinir. Parametreleri haberlesmede ayarlar ve CNF-48 Hab Par Kayit ‘te

Evet ‘i secerseniz, suriicl glcl Kapali/Acik hale getirildiginde dahi ayarlanan parametreler degismeden kalr.
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8.1.28 Parametreye ilk deger atama

Fonksiyon Gdstergesi Ilk Ayar Géstergesi
CNF | 40 | Par FA Dénis 10 | No -

Kullanici tarafindan degistirilen parametre nakliye sirasinda ayarlanan varsayilan degere déndurtlebilir. Bu fonksiyon

biittin gruplarin veya secilen gruplarin verilerine ilk deger atayabilir.

Ilk de§er atama hata durumunda veya siiriicii calismasi esnasinda mevut degildir.

1 : Biitiin Gruplar

Blttn verilere ilk deder atanir. No. 1 Bltln Gruplar ‘I seger ve PROG ‘a basarsaniz, ilk deger atama
baslar ve ilk deder atama bittiginde No. 0 Hayir gérintilenir.

2: DRV~ 13: M2

Her bir bagimsiz grubun ilk deger atamasi mimkiindir. Istenilen grubu secer ve PROG ‘a basarsaniz, ilk
degder atama baglar ve ilk deger atama bittiginde No. 0 Hayir gérintlenir.

8.1.29 Parametre goriinti kilitleme ve Tus kilitleme
1) Parametre Modu Goériintileme Kilidi

Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

50 Gizli Param - Kilitli Degil -
CNF — -

51 GP Sifresi - Sifre -

Kullanici PAR modunu ayarlayabilir, béylece tus takimi Gizerinde bir sifre kullanarak gortintilenmez. Bu durumda,
parametre modu(PAR) disindaki biittin modlar(CNF modu, kullanici modu, makro modu, hata modu) her zaman
goruntilenir.

CNF-51 GP Sifresi : Parametre mod kilidi igin kullanilacak sifreyi kaydeder. Ayar icin asadidaki yordama bakin.
Yordam Tanim

- CNF-51 kodunda PROG tusuna basarsaniz, énceki sifre kayit gostergesi
gdrintilenir. Varsayilan deger 0 ‘drr. ilk defa kaydettiginizde 0 girin.
- Onceden sifre mevcut ise, onu kaydedin.
1 - Girilen sifre onceki sifre ile ayni ise, yeni sifreyi kaydedebileceginiz bir
gosterge gikar.
- Girilen sifre 6nceki sifreden farkl ise, 6nceki sifre kayit gdstergesi
goritilenmeye devam eder.

2 - Yeni sifre kaydedin.

3 - Kayit tamamlandiginda, CNF-51 GP Sifresi tekrar gérintdlenir.

CNF-50 Goruntileme Kilit Ayari . Gortntileme kilidi acik iken kayitl sifreyi girerseniz, “Kilitli” goriintilenir ve
parametre grubu tus takimi Gizerinde gériintilenmez. Sifreyi tekrar girerseniz, “Kilit agik” gériintilenir ve mod tusu ile

hareket ederseniz parametre modu gortntilenir.

8-45



Bolum 8 Pratik Fonksiyonlar

A Tedbir
Paramertre grup goriintileme Kilit fonksiyonu etkin ise, surticl calismasina iliskin olan fonksiyonlari
degistiremezsiniz.
Kayith sifreyi hafizaya aldiginizdan emin olun.

2) Parametre Tus Kilidi

Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi ‘ Ayar Gostergesi

52 ParDeg Kilidi - Kilitli degil -
CNF

53 PDK Sifresi - Sifre -

Kullanici kayith sifreyi kullanarak parametreyi degistirimez yapabilir.

CNF-53 PDK Sifresi : Parametre tus kilidi icin kullanilacak sifreyi kaydeder. Sifrenizi asagidaki yordamda kaydedin.

Yordam Tanim

CNF-52 kodunda PROG tusuna basarsaniz, énceki sifre kayit gostergesi
gorintilenir. Varsayilan deger 0 ‘drr. ilk defa kaydettiginizde, o girin.

Onceki sifre mevcut ise, onu kaydedin.

1 Girilen sifre onceki sifre ile ayni ise, yeni sifreyi kaydedebileceginiz bir
gosterge gikar.

Girilen sifre 6nceki sifreden farkli ise, dnceki sifre kayit gdstergesi
goritilenmeye devam eder.

2 - Yeni sifre kaydedin.

- Kayit tamamlandiginda, CNF-53 PDK Sifresi tekrar gorintilenir.

CNF-52 ParDeg Kilidi : Tus kilidi acik iken kayit sifreyi girerseniz, “Kilitli” gorintilenir ve tus takimi Gizerindeki
parametre degisikligi icin degistirmek istediginiz fonksiyon kodunda PROG ‘a basarsaniz, editér moduna gecemezsiniz.
Sifreyi bir kez daha girerseniz, “Kilit acik” gider ve parametre tus kilit fonksiyonu disina ¢ikarsiniz.
A Tedbir

Parametre goratileme kilit fonksiyonu etkin ise, stirtict galismasina iliskin fonksiyonlar
degistiremezsiniz.
Kayith sifreyi hafizaya aldiginizdan emin olun.

3) Degistirilen Parametrenin Goriintiilenmesi

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Gostergesi
CNF |41 | Degisen Par | 0| Tumi -

Bu fonksiyon, yalnizca parametrelerin varsayilan degerlerinden farkli olanlarini gériintilemek icindir. Bu, degistirilen
parametreleri takip etmek icin kullanilir. No. 1 Degistirilenleri Gortintlle ‘yi segerseniz, yalnizca degistirilen parametreler

goruntllenir. No. O TUmi ‘nii secerseniz, 6nceki parametrelerin hepsi goriinttlenir.
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8.1.30 Kullanici Grubuna Ekleme (Kullanici Grubu)

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Géstergesi
CNF 42 Coklu-An Secim 3 KulGrp Segim -
45 KulKay Kod Sil 0 Hayir -

Parametre grubunun her grubundan sectiginiz verileri gruplayabilir ve degistirebilirsiniz. Kullanici grubunda 64
parametreye kadar kaydedebilirsiniz.

CNF-42 Coklu-An Segim : Cok fonksiyonlu tus fonksiyonlarinin arasindan No. 3 KulGrp Segim Tusunu seger.
Kullanici grup parametresini kaydetmezseniz, ¢ok fonksiyonlu tus KulGrp Segim Tusu ‘na ayarlanmis olsa dahi

kullanici grubu(USR Grp) gériinmeyecektir.

1) Kullanici Grubunda nasil parametre kaydedilir

1 CNF Mod Kod 42 ‘de 3.Kullanici Grup Segim Tusu ‘nu segerseniz, ekranin (st
tarafinda gorintilenir.

PAR Modunda kaydetmek istediginiz parametreye gidin ve MULTI

(Coklu) tusuna basin. Ornegin, Komut Frekansinda DRV Grup Kodu 1

olan MULTI tusuna basarsaniz asagidaki gostergeyi goreceksiniz.

@._US FEG STF'_E-EI.EBHz@
th

Gostergenin Tanimi

1 : Kaydedilecek parametrenin grup ve kod numarasi

2 : Kaydedilecek parametrenin ismi

3 : Kullanicl grubunda kaydedilecek Kod No. (40 ‘ta PROG/ENT tusuna
basarsaniz, kullanici grubunun kod 40 ‘Inda kaydedilecektir)

4 : Halihazirda kullanici grubunun kod 40 ‘inda kayith parametre hakkinda bilgi

5 : Kullanicl grubunun ayar aralidi (0 ayarin geri gekilmesi icindir)

Yukaridaki géstergede No. 3 ‘U segebilirsiniz. Istenen kod no. ‘yu

secerek ve PROG/ENT ‘a basarak kaydedebilirsiniz.

No. 3 ‘te deder degisirse No. 4 ‘te gorintilenen dederler de degisir.

Yani, No. 4 kaydedilmis parametreler hakkinda bilgi gértintller ve

istenen kod numarasi ile kayitl bir sey yok ise, Bos Kod gorintilenir. 0

ayarin geri gekilmesi igindir.

Yukandaki gibi kaydedilen parametreler U&M Modunun kullanici

grubunda kaydedilir. (Gerekli oldugunda, parametreler fazladan

kaydedilebilir. Ornegin, belirli bir parametre Kod 2, Kod 11...ve bunun

gibilerinde kaydedilebilir)
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2) Kullanici Grubunda (USR Grp) kayith ba  gimsiz parametreler nasil silinir

Yordam ‘ Tanim

1 Coklu tus CNF Mod Kodu 42 ‘de iken 3. KulGrp Secim Tusu ‘nu
secerseniz, ekranin Ust tarafinda gorilecektir.

5 Isleci U&M Mod Kullanicl Grubu ‘nda silmek istediginiz koda hareket
ettirin.

3 MULTI (COKLU) Tusuna basin.

4 Silmek isteyip istemediginiz sorulur.

5 EVET ‘e ve sonra PROG/ENT Tusu ‘na basin.

6 Silme tamamlanir.

CNF-45 KulKay Kod Sil : No. 1 Evet ‘| segerseniz, kullanici grubunda kayitl bitiin parametreler silinir.

8.1.31 Makro Grubuna Ekleme

Kod No. Fonksiyon Gostergesi ‘ Ilk Ayar Gostergesi
CNF | 43 Makro Segimi 0 Yok -

Uygulama yiikiini secerseniz, ilgili fonksiyon goriintilenir, bdylece stirlicti onu seger ve makro grubunda degistirilebilir.
CNF-43 Makro Secimi : Bu, gesitli uygulama fonksiyonlarini birlestirerek kolayca ayarlamanizi saglayan fonksiyondur.
MC1(CEKME fonksiyonu) veya MC2(capraz fonksiyon) grubu Kullanici & Makro (U&M) ‘de CEKME ve capraz iki
fonksiyonu tizerinde gorintdlenir.

Bu fonksiyon siriict tarafindan saglanir. Kullanici makroya dahil fonksiyon maddelerini ekleyemez veya silemez
ancak makro grubunda veri degistirilebilir.

Hata Bus icin lutfen Traverse calisma fonksiyonuna 8.1.37 ‘e bakin.

Cekme fonksiyonu ana komutlar icin pay ile calisan motorun hiz farkini kullanarak sikismis malzemelerin gerginligini
muhafaa eden acik dongl gerginlik kontrollerinden birisidir.

Daha fazla detay icin lutfen bolim 8.1.1, Yardimel frekans komutu kullanarak frekans ayari bastirma ‘ya bakin.

8.1.32 Kolay baslangig

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Gostergesi Birim

CNF | 61 Kolay Par Ayar 1| Evet | -

CNF-61 Kolay Par Ayar : Bu kodu Evet ‘e ayarlarsaniz, siiriictiinin ilk deger atanacak biitiin parametreleri igin CNF-

40 Par FA Dons ‘te ‘Hepsi’ secilir ve gic ilk kez Kapali/A¢ik oldugunda Kolay Baslangi¢ calistirilir.

8-48



Bodlim 8 Pratik Fonksiyonlar
| ]

Kolay Ba glangi¢ nasil cali stirilir

1 CNF-61 Kolay Par Ayar ‘I Evet olarak ayarlayin.

CNF-40 Par FA DonUs ‘0 Hepsi 'ni segin ve slrlciniin

butiin parametrelerine ilk deder atayin.

Suricl gici ilk defa Kapali/Agik oldugunda, Kolay Baslangig baslar.

Dijital tus takimi (izerinde olan asadidaki gostergeler vasitasiyla
uygun degerleri ayarlayin.

(Dijital tus takimi lGzerinde ESC ‘ye basarsaniz, Kolay Baslangig ‘tan
derhal gikabilirsiniz.)

- Kolay Par Ayar : Evet i segin.

- CNF-01 Dil Secimi : istediginiz dili segin.

- DRV-14 Motor Glicli: motor kapasitesini segin.

3 - BAS-11 Kutup Sayisi : motor kutup sayisini segin.

- BAS-15 Motor Gerilimi : motor nominal gerilimini segin.

- BAS-10 Giris Frekansi : motor nominal frekansini segin.

- BAS-19 AC Besleme : girig gerilimini ayarlayin.

- DRV-06 Cal Komut Gir : galisma komut yontemini seger.

- DRV-01 Frekans Komutu : galisma frekansini segin.

Simdi gézlemleme gdstergesine gelmis durumdasiniz. Motoru

calistiracak asgari parametre ayarlanmis durumda iken, motor DRV-

06 ‘da ayarlanan calisma komut yontemi tarafindan calistirilir.

2

8.1.33 Diger Yapilandirma (CNF) mod parametreleri

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi
2 LCD Kontrast - |- -
10 Inv S/W Ver - | X.XX -
11 TusTak S/W Ver - | XXX -
12 TT Bas S/W Ver - | XXX -
30~32 Ops-x Gosterge - | Yok -
CNF | 41 Degisen Par 0| Tumi
44 Hata Kay Sil 0 | Hayir -
60 TT Bas Ver YUk 0 | Hayir -
62 Gug Say Sifir 0 | Hayir -
74 Fan Cal sire - | 00:00:00 -
75 FCS Sifirla 0 | Hayir -

CNF-2 LCD Kontrast : Dijital tus takiminin LCD parlaklidini ayarlayabilir.

CNF-10 Inv S/W Ver, CNF-11 TusTak S/W Ver : Siiriicii ve dijital tus takiminin igletim Sistemi stirimiini
kontrol edehbilir.

CNF-12 TT Bas S/W Ver : dijital tus takiminin baslik strimuni kontrol edebilir.

CNF-30~32 Ops-x Gosterge : 1~3 soketlerine takilan secenek kart tipini kontrol edebilir.
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CNF-41 Degisen Par : Degistirileni Gorlitule olarak ayarlandiginda varsayilan deger ile kiyaslanan degistirilen
parametre goruntilenir.

CNF-44 Hata Kay Sil : Kaydedilmis biitiin ariza gegmisini siler.

CNF-60 TT Bas Ver Yiik : bu, siriicii ana govde yazilimi yeni kodlarla giincellendiginde, 6nceki stirimdeki
eklenen kodlar goériintilemek ve eklenen fonksiyonlari ¢alistirmayi etkinlestirmek icin ayarlanan fonksiyondur. Bunu
Evet ‘e ayarlarsaniz, dijital tus takimini ana gévdeden cikarir ve tekrar takarsaniz, dijital tus takim basligi giincellenir.
CNF-62 Gii¢ Say Sifir : Biriktirilmis elektrik silinir.

CNF-74 Fan Cal siire, CNF-75 FCS Sifirla : sogutucu fanin ¢alismis oldugu toplulastiriimis zamani gorinttler.
CNF-75 FCS Sifirla ‘da Evet ‘i segerseniz CNF-75 Fan Zaman silinir.

8.1.34 Zamanlayici fonksiyonu

Grup | Kod No. Fonksiyon Gostergesi ‘ Ik Ayar Gostergesi

IN 65~75 | Px Tanimlama 38 | ZR Girig -
31~33 | Rdle Tanim 1-2 / Q1) 28 | ZR Cikis -

OuT | 55 Zaman Role AG - 3.00 San
56 Zaman Rdle KG - 1.00 San

Bu cok fonksiyonlu giris terminalinin zamanlayici fonksiyonudur. Belirli bir zaman diliminden sonra ¢ok fonksiyonlu
clkigi(role dahil) acabilirsiniz.

IN-65~75 Px Tanimlama : Zamanlayici olarak calisacak terminali cok fonksiyonlu giris terminalleri arasindan No. 38
ZR Giris ‘ine ayarlayin. Ayarlanan terminali girerseniz Zamanlayici Cikigi olarak ayarlanan ¢ikis OUT-55 Zaman Role
AG ‘nde ayarlanan zaman diliminden sonra etkinlesir. Cok fonksiyonlu giris terminali kapatilirsa ¢ok fonksiyonlu

cikis(veya réle) OUT-56 Zaman Roéle KG ‘nde ayarlanan zaman diliminden sonra kapanir.

Px(Zamanlayici Cikis-56
Giris) | >
Q1(Zamanlayicl| G'Kis=55

Cikis) ¥ |
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8.1.35 Otomatik sira calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Géstergesi
APP 01 Uygulama Modu 4 Otomatik Cal -
65~75 Px Tanimlama 41 | SEQ-1 -
65~75 Px Tanimlama 42 | SEQ-2 -
IN 65~75 Px Tanimlama 43 | Elle -
65~75 Px Tanimlama 44 | Adima Git -
65~75 Px Tanimlama 45 | Adimda tut -
ouT 31~32 Réle Tanm 1, 2) 20 | Adim Palsi -
33 Q1 Tanimla 21 | Ardisil Pals -

APP-01 Uygulama Modu : No. 4 Otomatik Cal ‘I segerseniz, parametre modunda otomatik sira grubu(AUT)
goruntilenir. Otomatik sira tipini, Hizlanma/Yavaslama zamanini ve her adimin frekansini ve déniis yonint
ayarlayabilirsiniz.

IN-65~75 Px Tanimlama : Otomatik sira ¢aligmasi igin ¢ok fonksiyonlu girig terminalini kullanin.

41 : SEQ-L, 42 : SEQ-M

Otomatik sira calismasinin sira tipi segilir. Her biri igin farkl veri kiimelerine sahip 2 ‘ye kadar sira galismalan
mevcuttur. SEQ-1 olarak segilen terminal girilirse, galisma sira 1 ‘de ayarlanan veri kimesi ile gergeklestirilir.
SEQ-2 olarak segilen terminal girilirse, calisma sira 2 ‘de ayarlanan veri kiimesi ile gerceklestirilir.

43 : Elle

Otomatik sira calisma modunda durma esnasinda No. 43 El ile olarak ayarlanan terminal girilirse, sirasiyla DRV06
(Gal Komut Gir) ve DRV07 (Frekans Ayar) ‘inda ayarlanan galisma komutu ve frekans komutu uygulanacaktir,

44 : Adima Git

Otomatik sira galisma yontemi segili. AUT-01 kodunda Oto-B ‘yi segerseniz, bu adim kaydirma komutu olarak
kullanilir.

45 : Adimda tut

AUT-01 Otomatik Mod Oto-A ‘ya ayarli iken galisma esnasinda, Tutma Adim terminali girilirse, son adim muhafaza

edilebilir.
OUT-31~33 fonksiyon maddeleri arasindan No. 20 Adim Palsi ‘ni segerseniz, otomatik sira calismasi esnasinda her

adim degistiginde her zaman ¢ikis sinyallerinin ¢ikigi sinyaller ile verilir. Sinyal genisligi 100mSan ‘dir. No. 20 Sira

Sinyalini secerseniz ve sinyalin ¢ikigl sira ¢evirimi 1 veya 2 olan son adimda verilirse, sinyal genisligi 100mSan ‘dir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi
01 Otomatik Mod 0 Oto-A -
02 Oto Kont Gz - 0.08 San
04 Adim No 1 - 8 -
AUT 10 1/1 Adim Frek - 11.00 Hz
11 1/1 Hzl/Yvs Z - 5.0 San
12 1/1SH Cal Z - 5.0 San
13 1/1 Cal Yénui 1 Tleri yén -
14 1/2 Adim Frek - 21.00 Hz

Ayarlanan adim sayisi olarak tekrarli gérintdlenir.
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AUT-01 Otomatik Mod :  otomatik sira ¢alisma tipini secer.

0: Oto-A

Bu, SEQ-L veya SEQ-M ‘ye ayarl terminal cok fonksiyonlu terminal fonksiyon maddeleri arasindan girilirse, otomatik
olarak ayarlanan adimlar ile devam etmenin ¢alisma yontemidir.

1:0to-B

Adima Git olarak ayarlanan terminal her girildiginde ve SEQ-L veya SEQ-M ‘ye ayarlanan terminal her girildiginde
adimlarla devam edebilirsiniz. Her birinin hareketleri icin, asagidaki sekile bakin.

AUT-02 Oto Kont Gz : SEQ-L ve SEQ-M olarak ayarlanan terminaller ayni anda girildigi zamani ayarlar.
Terminallerden birisi girilirse, diger terminal ayarlanan zaman dilimi siiresince girimeyi bekler. Ayarlanan zaman dilimi
dahilinde diger bir terminal girilirse ayni anda girilmis gibi davranilir.

AUT-04 Adim No 1 : sira galismasi adim sayisini ayarlar. Frekans, Hizlanma/Yavaslama, sabit hiz ve her adimin
yoni ayarlanan adim sayisina gore gorintilenir.

AUT-10 1/1 Adim Frek : adim 1 ‘in calisma frekansini gortintiiler. Mesajda gortintilenen 1/1 ‘inilk 1 ‘I sira tipini
gosterir ve ikinci 1 adim sayisini gosterir. Ornegin, cok fonksiyonlu terminaller arasindan No. 42 SEQ-2 olarak
ayarlanan terminal girilirse, calisma 2/1 Adim Frek ‘te ayarlanan frekanstan baslar.

AUT-11 1/1 Hzl/Yv ¢ Z: HizZlanma/Yavaslama zamanini ve AUT-10 ‘da ayarlanan frekansa hareket etmek icin gereken
zamani ayarlar.

AUT-12 1/1 SH Gal Z : AUT-10 ‘da ayarlanan frekansta sabit hizda ¢alisma zamanini ayariar.

AUT-13 1/1 Gal Yonii : donus yoninu ayarlar.

Cikis Frekansi AUT-14

AUT-10

¢ >« -« | | < \: AUT-21

AUT-11 AUT-12 AUT-15 AUT-16 AUT-19
AUT-18
Cikis Sira Sira
Frekansi 1 2
Px(SEQ-L)[]
PX(SEQ-M) ]
Otomatik-A
Cikis
Frekansi
Px(SEQ-L)T]
Px(Git-
Adim1) [ [ [ [
Otomatik-B
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8.1.36 Traverse ¢calisma

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Géstergesi
01 Uygulama Modu 1 | Travers -
08 Trv Calis. Deg - 0.0 %
09 Trv Tir Bay - 0.0 %
APP | 10 Trv Hzl Zamani - 2.0 San
11 Trv Yvs Zamani - 3.0 San
12 Trv Offset Hi - 0.0 %
13 Trv Offset Lo - 0.0 %
IN 65~75 | Px Tanimlama 27 | Trv Offset Lo -
65~75 | Px Tanimlama 28 | Trv Offset Hi -

APP-01 Uygulama Modu : uygulama modunu No. 1 Travers ‘e ayarlar.
Travers calisma igin gerekli fonksiyonlar gortntilenir.

APP-08 Trv Calis. Deg : calisma frekansina dayanarak capraz calisma frekansinin blyuklugunu yiizde olarak seger.
.. __ Calisma frekansi* CaprazBuy#liik %
CaprazBuyFrekansi= 0%

APP-09 Trv Tir Buy : asadida gosterildidi gibi karistirma ¢alisma frekansinin biytkligini ve frekans ziplamayi secer.

. , . CaprazBuyfrekanst (100- CaprazKastirma/o)
CaprazKarfrekansi CaprazBuyfrekanst 100

PP-10 Trv Hzl Zamani, APP-11 Trv Yvs Zamani : Travers ¢alisma Hizlanma/Yavaslama zamanini ayarlar.
APP-12 Trv Offset Hi : Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlari arasindan No. 28 Capraz Ust Avans ‘I seger ve

girerseniz, calisma APP-12 ‘de ayarlanan deger kadar artirilan frekans sablonunda gerceklestirilir.

CaprazUstAans frekansi= Qallsmafrekan?goc;aprazUstA(ans

APP-13 Capraz Alt Avans : Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlari arasindan No. 27 Trv Offset Lo ‘yu secer ve

girerseniz, calisma APP-13 ‘de ayarlanan deger kadar azaltilan frekans sablonunda gergeklestirilir.

. "
CaprazAltAvans frekansi= Calisma frekamsll0 0(;:aprazAItAvans

8-53



Bolum 8 Pratik Fonksiyonlar

8.1.37 Fren kontrolu

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV | 09 Kontrol Modu 0 V/F -
41 Fren Agma Akim - 50.0 0~180% %
42 Fren Agma GZ - 1.00 0~10.0 San
ADV 44 FA ILR Frek - 1.00 0~Maks. frekans Hz
45 FA GER Frek - 1.00 0~Maks. frekans Hz
46 Fren Kapa GZ - 1.00 0~10 San
47 Fren Kapa Frek - 2.00 0~Maks. frekans Hz
OUT | 31~33 | Role x veya Q1 35 | BR Kontrol - -

Bu, yuk sistemindeki Agik/Kapall hareketlerini elektronik freni kullanarak kontrol etmek icin kullanilir. Hareket sirasi
kontrol modunun(DRV-09) ayarlanan degerine gore degisiklik gdsterir. Sirayi insa etmeden 6nce kontrol mod ayarini
kontrol edin.

Fren kontrolu etkin oldugunda baglangic DC frenleme(ADV-12) ve bekleme calismasi(ADV 20~23) etkin degildir. Tork

kontrolu ayarlandiginda fren kontrolu etkin degildir.

[Kontrol Modu Vektér olmadiginda : |

1) Fren Acik Sirasi

Motor statik iken galisma komutu verilirse surtcu ileri veya ters olarak agik frekansa(ADV-44,45) hizlanir.
Motor iginden gegen akim fren agik frekansina ulastiktan sonra fren agik akimina(Fren Agma Akim)
ulastiginda, cikis rélesi veya gok fonksiyonlu cikis terminali fren kontroluna ayarlanmasi ile fren agik
sinyalleri birakili. Frekans fren agik gecikme zamani(Fren Agma GZ) suresince muhafaza edildikten
sonra hizlanma baslar.

2) Fren Kapal Sirasi

Calisma esnasinda dur komutu verilirse motor yavaglar. Cikis frekansi fren kapali frekansina(Fren Kapa
Frek) ulastiginda yavaslama durur ve fren kapali sinyali ayarlanan gikis terminaline birakilir. Frekans
fren kapall gecikme zamani(Fren Kapa GZ) suresince muhafaza edildikten sonra ¢ikis frekansi O olur.
DC fren zamani(ADV-15) veya DC fren miktari(ADV-16) ayarlanirsa DC freninden sonra stirtcl gikisi
bloke edilir. DC frenleme hareketi igin sayfa 7-27 ‘ye bakin.

[Kontrol Modu Vektor ‘e ayarlandiginda]

1) Fren Acik Sirasi

Calisma komutu girilirse ilk tahrik zamanindan sonra gikis terminalinin ayarlanmasi ile fren agik sinyali
birakilir.

Fren agik gecikme zamani(Fren Agma GZ) ‘ndan sonra hizlanma baslar.

2) Fren Kapal Sirasi

Dur komutu verilirse hiz 0 ‘a erisinceye kadar yavaslama gergeklestirilir ve fren kapal sinyali birakilir.

Ayarlanan fren kapali gecikme zamani(Fren Kapa GZ) ‘ndan sonra gikis bloke edilir. Bu tork kontrol
modunda etkin degildir.
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ADV-44, 45
ADV-47
Cikis frekansi
ADV-41
Cikis akimi
ADV-15
ADV-42 e
<+—>
ADV-46
Motor hizi
Fren Cikis terminali
Calisma
komutu
‘ Fren agma araligi »le )
Fren Fren
kapatma kapatma
araligi araligi

Kontrol Modu Vektér olarak ayarlanmadiginda

Cikis frekansi

CON-10 / \
+“—>

—»  <ADV-42

Cikis akimi

>
CON-12

Motor hizi

Fren gikis terminali I
Calisma

komutu S

‘ Fren agma araldi >

Fren Fren
kapatma . kapatma
v ontrol Modu Vektér olara o
araligi Kontr IMI Vlkv rI larak araligi
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8.1.38 Cok fonksiyonlu cikis A¢/Kapa kontrolu

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
66 On/Off Kon Gir 1 |V1 - -
ADV | 67 CK ON Seviye - 90.00 10~100% %
68 CK OFF Seviye - 10.00 0~CK ON Sev[%)] %
OUT | 31~33 | Role x veya Q1 34 | AcikKapal Kontrolu | - -

Analog giris degeri ayarlanan deger tizerinde ise ¢ikis rdlesi veya ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali ACIK veya KAPALI
hale getirilebilir.

ACIK/KAPALI kontrolu igin kullanilacak analog girisi ADV-66 ‘da secin ve ¢ikis terminalinin ACIK ve KAPALI oldugu
seviyeleri siraslyla ADV-67 ve 68 ‘de ayarlayin. Analog giris dederi ADV-67 ‘de ayarlanan degerden yiuksek ise ¢ikis
terminali ACIK ve eger dusiik ise KAPALLI ‘dr.

8.1.39 Coklu motor kontrolu fonksiyonu (MMC control)

Bu, fan veya pompa sisteminde birden fazla motor tek siriicti tarafindan kontrol edildiginde kullanilir. Striict
cikisina(ana motor) bagh motor PID kontrolu ile hizi kontrol eder ve ortak gii¢c kaynagdina bagh diger motorlar(yardimci
motorlar) striict igindeki role ile Agik/Kapall kontrolunu gerceklestirir.

Yardimci motorlarin kontrol rélesi icin strticti standart G/C kartinin Role 1 ve 2 ‘si ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali Q1

kullanilir. Artinlmis G/C secenek karti stirticti segenek yuvasina baglanirsa 3 ‘e kadar role ¢ikisi kullanilabilir.

Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi

APP | 01 Uygulama Modu 3 | Coklu MotKon | - -
20 Yar Mot No - |0 0~4 -
21 Yar Mot Bas No - |1 1~4 -
22 Oto Deg Zaman - | 0:00 XX: XX Dak
23 1. YM Cal Frek - | 49.99 0~60 Hz
24 2. YM Cal Frek - | 49.99 0~60 Hz
25 3. YM Cal Frek - | 49.99 0~60 Hz

APO 26 4. YM GCal Frek - | 49.99 0~60 Hz
27 1. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
28 2. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
29 3. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
30 4. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
31 YM Gal GZ - | 60.0 0~3600.0 San
32 YM Dur GZ - | 60.0 0~3600.0 San
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Grup { Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi
APO | 33 - |4 0~4 -

YM No Segim
34 By-pass Segimi 0 | Hayrr Hayir/Evet -
35 Oto Degisme 0 | Yardimai Yok/ Yardimci/ Ana | -
36 Oto De§ zam - | 72:00 0~99:00 Dak
38 Kilitleme 0 | Hayrr Hayir/Evet -
39 Kilitlemede GZ - | 5.0 0.1~360.0 San
40 Basing Farki -2 0~100% %
41 AnaMot Hiz Zam - |20 0.0~600.0 San
42 Ana Mot Yav Zam - |20 0.0~600.0 San
31~33 | Réle x veya Q1 2 | Gokiu Mot Kon | - -
ouT 5 -
34~36 Qx Tanimla ) Coklu Mot Kon -

1) Temel Call sma
APP-01 Uygulama Tipi: Uygulamali fonksiyon olarak No. 3 Coklu Mot Kon ‘u secerseniz Coklu Mot Kon

fonksiyonuna iliskin maddeler opsiyonel kart fonksiyon grubunda(APO) goriintilenir ve PID kontrola iligkin fonksiyonlar
APP ‘de goruntilenir. APP ‘de uygulama fonksiyonlari grubu, PID kontrol gibi fonksiyonlar gérinttilenir.

APO-20, 21, 33 : APO-33 ‘te yardimci motor sayisi ayarlanir ve birden fazla yardimci motor var ise, ilk ¢alistirilan
yardimci motor numarasi APO-21 ‘e girilir. Oregin, Ui¢ yardimci motor var ise ve her biri Role 1,2 ve Q1 kontrolu
tarafindan kontrol ediliyorsa, APO-21 ‘e 2 girildiginde yardimci motorlar Réle 2, Q1 ve Réle 1 sirasiyla calisir. Yardimcl
motorlar Réle 1, Q1 ve Rdle 2 sirasiyla durur. APO-20 ‘de halihazirda ¢alisan yardimci motor sayisi gozlemlenebilir.
APO-23~26 YM Cal Frek 1~4 : Yardimci motorlarin baslangi¢ frekanslari ayarlanir. Ana motor PID kontrolu tarafindan
calistinhirken calisma frekansi yik degisimi tarafindan yikseltilir ve yardimci motor ¢alismasi gereklidir.

Sdruci ¢ikis terminalinin(Role veya ¢ok fonksiyonlu ¢ikis(Qx)) yardimel motor galismasi icin ACIK olma sarti su
sekildedir. Yardimci motor 1) ana motorun hizi yardimci motorun baslangic¢ frekansinin(APO-23~26) Uizerine ¢iktiginda,
2) yardimcl motorun baslangi¢ gecikme zamani(APO-13) gegtiginde ve 3) ana motor PID kontrolGriiniin referans ve
geri beslemesi arasindaki fark yardimci motor hareketinin basing farkindan(APO-40) daha bilylk oldugunda calisabilir.
APO-27~30 YM Dur Frek 1~4 : Yardimci motor durma frekansi ayarlanir. Yardimci motor ¢aligiyorken ana motor
calisma frekansi belirli bir frekansin altina diserse yardimel motor durdurulmalidir. Yardimci motorun durma sarti su
sekildedir. Yardimci motor 1) ana motorun hizi yardimci motorun durma frekansinin(APO-27~30) altina diistiigiinde, 2)
yardimci motor durma gecikme zamani(APO-32) gectiginde ve 3) ana motor PID kontrolGriiniin referans ve geri

beslemesi arasindaki fark yardimci motor hareketinin basing farkindan(APO-40) daha biiyiik oldugunda durdurulabilir.
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APO-41 AnaMot Hiz Zam, APO-42 Ana Mot Yav Zam: Yardimci motor ¢alistiginda veya durdugunda ana motor PID
kontrolunu ve normal hizlanmayi ve yavaslamayi durdurur. Yardimci motor ¢alistiginda ana motor APO-42 ‘de
ayarlanan yavaslama zamani stiresince yardimci motorun yavaslama frekansina yavaslar.

Tersine, yardimcl motor durdugunda ana motor APO-41 ‘de ayarlanan hizlanma zamani stiresince baslangic

frekansina hizlanir. Ana motorun PID kontrol detaylari icin sayfa 8-12 ‘ye bakin.

Yardimci motorun durma
gecikme zamani

APO-31
Yardimci motorun
baslangig frekansi Yardimci motorun
APO-23~26 baslangig frekansi
APO-27~30
Ana
motor
cl kIS Pompa sayisi arttiginda ana motor Hizlanma zamani
APO-42
frekansi
CIk_IS ) Yardimci motor galisir
terminali |
Yuk artisini miiteakip yardimcr motorun durma sirasi
Yardimc motorun durma Yardimci motorun
gecikme zamani baslangig frekansi
APO-32 APO-23~26
Yardimci motorun durma
Ana frekansi
motor APO-27~30
Gl le Pompa sayisi arttiginda ana motor Hizlanma zamani
frekansi APO-41
C'k'ls ) auxiliary motor stops
terminali |

Yiik azaligini miiteakip yardimcr motorun durma sirasi

2) Motorun Otomatik Degisimi (Auto Change)
Ana ve yardimci motorlarin hareket sirasi otomatik olarak degistirilebilir. Yalnizca belirli bir motor calismaya devam

ederse motor émrii etkilenebilir. Bundan dolayi, motorlarin kullanim strelerini esit tutmak icin hareket sirasi ters
cevrilebilir.
APO-35 Oto Degisme : Otomatik degisim hareket tiplerini secer.

0: Yok
Yardimci motor hareket sirasit APO-21(Yar Mot Bas No) ‘de secilen yardimci motor ve otomatik

degisim fonksiyonu etkin degilken calisir.
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| ]

1: Yardimcl

Yardimci motor hareket sirasi APO-21(Yar Mot Bas No) ‘de secilen yardimci motor ile ¢alisir. Ana ve yardimer motor
toplulastirilimis calisma zamani otomatik degisim zamanini(APO-36) astiginda otomatik degisim sarti karsilanir. Motor
otomatik degisim durumunda bulunduktan sonra dur komutu veya uyku calisma modu tarafindan durdurulursa, APO-
21 ‘de secilen yardimci motor baglangic sirasi degistirilir. Ornegin, caligan dort motor var ve APO-21 ‘de No. 4
secilmisse yardimci motor baslangi¢ sirasi otomatik olarak No. 1 ‘e degisir. Bundan dolay, yardimci motorun 6nceki

4,1,2,3 baslangic sirasi 1,2,3,4 ‘e degisir ve durum geriye otomatik degisim durumuna donerse sira 2,3,4,1 ‘e degisir.

3 faz girig

UV w Baslangig sirasi : yardimci 1 ->yardimci 2 -> yardimal 3 -> yardimci 4
Siricl Durma sirasi : yardimci 4 ->Yardimcl 3 -> Yardimcl 2 -> Yardimci 1
RST

Jd AKD1 J J Jko2 4. d Jkos Jko4

AR NN NN NN

— — — L— —
2:Ana

Otomatik degisim ana ve yardimci motorlar arasinda ayrim gézetmeksizin mimkindir. Otomatik
degisim sarti stirict gikisina bagl motorun toplulastiriimis galisma zamani otomatik degisim
zamanini(APO-36) asarsa karsilanir. Siricli dur komutu veya uyku galisma modu tarafindan
durdurulursa, motor calisma sirasi otomatik olarak degisir. Ornegin, baslangig yardimci motor
secimi(APO-21) 2 ‘ye ayarlanirsa, sirtci gikisi No. 2 motora badlanir. Dért motor varsa ve yardimci
motor calisma sarti karsilanirsa, 3, 4 ve 1 motorlari sirall olarak birbiri ardindan galismaya baglar.
Suricl otomatik degisim durumunda durursa, sonraki tekrar galismada motor No. 3 sirlicti gikisina
baglanir ve yardimci motor 4, 1 ve 2 sirasinda calisir.
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faz giris

RST

Sdiric

uvw

A

KM

] KD3 KD4
NN WQ&KDM ijDjjw jw AU jw

L L— ‘ — L—

3) Kilit (Interlock)
Bu, motor arizasi durumunda motor ¢alismasini durdurma ve bagka bir motorla degistirme fonksiyonudur. Ariza sinyali

giris terminaline girilir ve ilgili terminallerin fonksiyonlari Kilit 1~4 olarak ayarlanirsa, motoru terminal giris durumuna gére
calistinp calistirmama karari verilecektir. Degisim ¢alisma sirasi yukarida tanimlanan motor otomatik degisim mod
seciminin(APO-35) ayarlanan degerlerine gore degdisiklik gosterecektir.

IN-65~75 Px Tanimlama : Kilit olarak kullanilacak terminal IN 65~75(75 artinimis G/C var ise) arasindan segilir ve Kilit
1~4 motor sirasina gére ayarlanir. Otomatik degisim secimi(APO-35) 0(Yok) veya 1(Yardimci) ‘ya ayarlanirsa ve ana
motor dahil toplam dért motor ¢alistiginda yardimci motorlar 1, 2 ve 3 siiriic ¢ikis terminalleri Rélel, 2 ve Q1 ‘e
baglanirsa kilit numaralarn 1, 2 ve 3 Rdlel, 2 ve Q1 ‘e bagh motora karsilik gelir. Ancak, otomatik degisim mod
secimi(APO-35) 2(Ana) ‘ya ayarlanir ve ana ve yardimci motorlar sirasiyla stirticti ¢ikis terminalleri Rélel, 2, Q1 ve
Q2(artinlmis G/C kullanilir) ‘ye baglanirsa, Kilit 1, 2, 3 ve 4 Rolel, 2, Q1 ve Q2 ‘ye karsilik gelir.

APO-38Kilit: No. 1 Evet'i secin.

1) Toplam 5 motor var ve otomatik degisim mod secimi(APO-35) 0(Yok) veya 1(Yardimci) ‘ya ayarlanirsa, calisma su
sekildedir. Statik iken motor 3 ‘lin arizasi ile sinyaller Kilit 3 ‘e ayarlanmig terminal bloguna girilirse, yardimci motorlar 1,
2 ve 4 sirasl ile calisir. (baslangic yardimei motor se¢imi APO-21 1 oldugunda) Terminal blok sinyalleri geri ¢ekilirse,
hareket sirasi 1, 2, 3 ve 4 ‘tir. Sinyaller Kilit 3 terminaline girilirse, yardimci motor 3 durdurulur ve yardimci motor 4

calisir. Kilit sinyali geri ¢ekilirse yardimci motor 4 durdurulur ve yardimel motor 3 tekrar caligir.
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2) Toplam dort motor var ve otomatik degisim mod secimi(APO-35) 2(Ana) ‘ya ayarlanmigsa calisma su sekildedir.
Baslangi¢ yardimci motor se¢imi APO-21 1 ‘e ayarlanmissa, motor 1 stirlicti tarafindan calistirilir ve geriye kalan 2, 3
ve 4 yardimci motorlar tarafindan ¢alistirilir ve kilit sinyalleri yardimci motorlara girilir, caligma sirasi yukarida 1) ‘de
tanimlanan yordam ile aynidir.  Ancak, sirticiiye badlh motor 1 ‘de sorun varsa ¢ikis derhal bloke olur ve motor 2
suriict ¢ikisina baglanir ve yardimci motor ¢alisma sirasi 3, 4 ‘tir. Motor 1 kilit sinyali geri ¢ekilirse yardimel motor

calisma sirasi 3, 4, 1 ‘dir.

Kestirme Calismasi (Diizenli Kestirme)

Ana motor hizi PID kullanmadan geri besleme tarafindan kontrol edilebilir. Yardimci motor ¢alisma ve durmasi geri
besleme miktarina gdre kontrol edilir.

APP-34 By-pass Secimi : No. 1 Evet ‘i segin. Toplam dort ana ve yardimci motor(APP-33) varsa, ¢alisma su
sekildedir. Geri besleme giris dederi 0~10V arasinda ve azami giris degeri(10V) ¢alisma frekansi 60Hz ise yardimcl
motor 1, geri besleme miktar 2.5V(ana motor ¢alisma frekansi 15Hz) oldugunda ¢alismaya baslar. Geri besleme

miktari tekrar 5V ‘a erigirse, yardimci motor 2 calisir. Azami 10V girisinde, tic motorun tamami ¢alisir.

Azamigeribeslemeiktari

Yardimcimotom calismaeviyesF n [y 3 gimcmotorsayisi(APO 33)

8.1.40 Rejenerasyon baskidan kurtulma fonksiyonu

(Basing esnhasinda geri besleme durumunda kontrol galismasindan sakinmak igin)

Bu fonksiyon, motor geri beslemesi durumunda basing esnasinda motor galisma hizini artirarak geri
besleme bdlgesini dnlemek igin olandir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi ve Araligi | Ik Deger

) 0 Hayir

74 Rej Engelleme 0: Hayir -
1 Evet

. o 200V sinifi: 300~400V | 350V

75 RejEn Seviyesi \
ADV 400V sinifi: 600~800V | 700V

76 Komp Frek Lim 0~ 10.00Hz 1.00[Hz] Hz
77 RejEn P Kazang 0 ~ 100.0% 50.0[%] %
78 RejEn I Kazang 20~30,000msan 500[msan] msan

ADV-74 Rej Engelleme (basing igin geri besleme sakinma fonksiyon segimi):

Motorun sabit hiz calismasi esnasinda sik sik geri besleme gerilimi olustugunda, asin DB Unite
calismasina bagl DB (inite hasar ve kisa dmiirlGligi olustugunda veya DB Unite calismasindan
sakinmaya badli DC bara gerilimi sinirlandiginda segilir.
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ADV-75 RejEn Seviyesi (basing icin geri besleme sakinma seviyesini ayarlayin):
DC bara gerilimi geri besleme geriliminden ylkselirse DB galisma sakinma gerilimini ayarlayin.

ADV-76 Komp Frek Lim (basing igin geri besleme sakin

ma telafi frekansini sinirlandirin):

Geri besleme calisma bélgesi esnasinda degdistirilebilen frekans araligini gergek komut frekansina

ayarlayin.

ADV-77 RejEn P Kazang (basing icin P kazanci geri besleme sakinma telafi kontrol makine

fonksiyonuna ayarlanmis):

ADV-78 RejEn I Kazang (basing icin I kazanci geri besleme sakinma telafi kontrol makine

fonksiyonuna ayarlanmis):

DC bara gerilim siniri PI kontrol makinesinin P, I Kazancini geri besleme galisma bdlgesine ayarlayin.

Direk

nerilim\/d~\

1
1
1
1
1
1
1
1
T
1
1
1

ADV-75 geri besleme sakinma seviye

aerilimi

ADV-76 kayma frekans sinir araligi

Cikig Komut ™ 1
frekansi(Hz) | frekansi ' ﬂ\"\'\\ Geri besleme sakinmasi

esnhasinda durum

& Tedbir

oldugunda

degisebilir.

Basing igin geri besleme sakinma fonksiyonu yalnizca motor galisma durumu sabit hiz béliminde

mamkindir. (hizlanma/yavaslama béliminde mimkin degildir) Cikis frekansi sakinma galismasi
esnasinda sabit hiz galismasina ragmen ADV-76 Komp Frek Lim ‘de ayarlanan frekans kadar
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9.1 Gozlem Fonksiyonlari

9.1.1 Calismada gtzlem — Tu $ takimi

Calisma durumunu surlictiniin tus takimini kullanarak gézlemleyebilirsiniz. Gozlemlenecek maddeleri yapilandirma

modunda(CNF) secebilir, gézlem modunda ayni anda ¢ maddeye bakabilir ve durum gostergesinde bir maddeyi

secehilirsiniz.
1) Gozlem Mod Gosterge Secimi

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar
- 21 izMod 1. Deger 0 Frekans Hz
CNE - 22 ?zMod 2. Deger 2 AKIm A
- 23 IzMod 3. Deger 3 Gerilim \%
24 IzMod FA Déniis 0 Hayir -

CNF-21~23 GoOzlem Hatti-x : Gozlem modunda gorintilenecek maddeleri secer. Glig saglandiginda ilk olarak

g6zlem modu gériintilenir ve IzMod 1. Deder ~ izMod 3. Deger biitiin tic maddesi ayni anda goriintilenebilir.

Gorintiilemek istediginiz hatta uyan asagidaki maddelerden secin. CNF-24 izMod FA Déniis ‘de Evet i secerseniz

CNF-21~23 fabrika ayarlarina doner.

Ayar Fonksiyon
Durma esnasinda, ayarlanan frekans gortntilenir ve
0 Frekans calisma esnasinda, halihazirda ¢ikis verilen calisma
frekansi Hz biriminde goruntilenir.
1 Hiz Yukaridaki(0) ile ayni ve rpm biriminde gorintdlenir.
2 Akim Cikis akimi biyukltgind gorantler.
3 Gerilim Cikis gerilimini goruntdler.
4 Cikis Gucl Cikis guciinii gorantdler.
5 Enerji Sayaci Suriictinuin tikettigi elektrigi géruntiler.
Sdruci icindeki DC gug gerilimini gortntiler. Durma
6 DCL Gerilim esnasinda, DC giris geriliminin azami degerini temsil
eder.
Sirtcli  terminal  bloklarinin  giris  terminallerinin
7 DG Durumu durumunu goruntiler. Sagdan P1,P2...P11 tarafindan
temsil edilir.
Sirtcli  terminal  bloklarinin  ¢ikis  terminallerinin
8 DC Durumu durumunu goruntiler. Sagdan Roélel, Role2, Q1
tarafindan temsil edilir.
9 V1 Gés Deg [V] G_grilim tgrm?nalir‘]de_s_[]r[]cu :[ermipall.t?.loggnun gerilim
giris terminali V1 ‘e girilen degerleri gériinttiler.
Yukaridaki gerilim birimini ylizde olarak géruntiler. -10
10 V1 izleme[%] ~ 0 ~ +10V girilirse -100 ~ 0 ~ 100% tarafindan temsil
edilir.
1 I1 G6s Deg[mA] Sirlict terminal blogunun 11 terminaline girilen akimin
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Ayar Fonksiyon

buyUkIOguni goruntdler.

Yukaridaki akimi yiizde olarak gorintiler. Girilen akim
0~20[mA] ise, 0~100% tarafindan temsil edilir.
Artinlmis G/C secenegini kullandiginizda G/C secenek
karti V2 terminalinin gerilim girigini gériinttler.

12 11 izleme[%]

13 | V2 Gos De§[V]

14 V2 izleme[%] V2 girig gerilimini ylizde olarak gérintiler.

Artinlmis G/C secenegini kullandiginizda G/C secenek

15 12 Gos Deg[mA] karti 12 terminaline girilen akim.

16 12 izleme[%] 12 terminali giris akimini yizde olarak gorintiler.
17 PID Cikis PID kontrolortiniin ¢ikisini goruntdler.
18 PIDRef Deg PID kontrol6rintn referansini gériintiler.
19 PID GB Deg PID kontrol6riintin geri beslemesini goriintuler.
Tork referans komut yontemi (DRV-08) tus takimi (O
20 Tork veya 1) haricinde bir yontem olarak ayarlanirsa, tork

referansi gorintilenir.

Tork sinir ayarlama yéntemi (CON-53) tus takimi (O
21 Tork Limit veya 1) haricinde bir yontem olarak ayarlanirsa, tork
sinirt géruntdlenir.

Tork avans ayarlama yontemi (CON-58) tus takimi (O
22 Tork Bag Ref veya 1) haricinde bir yontem olarak ayarlanirsa, tork
avansi goruntilenir.

Hiz sinilandirma yéntemi (CON-62) tus takimi (0 veya
23 Hiz Limiti 1) haricinde bir yontem olarak ayarlanirsa, hiz sinir
miktari géruntilenir.

YUk hizini kullanicinin istedigi  6lcek ve birimde
goruntiler. YUk hizint ADV63 (Yuk Hiz Birimi) ‘nde
24 YUk Hizi ayarlanan rpm veya mpm birimlerinde ADV61 (Yuk
Hiz Kazancl) ve ADV62 (Yik Hiz Olgegdi) ‘nin
uygulandigi degerlerde goruntiler.

2) Cikis gii¢ gostergesi

Fonksiyon Gostergesi
PAR | BAS 18 | Giig Gos Kat - | 1000 %

BAS-18 Gii¢ Gos Kat : yukarida tanimlanan gozlem maddeleri arasindan No. 4 Cikis Gucl ‘ni secer, tus
takiminda goruntiilenen cikis guicti beklenenden daha distk ise bu ayarlanan degeri uygun bir sekilde yiikseltir. Tug
takiminda gorintilenen cikis glicti beklenenden daha yilksek ise bu ayarlanan degeri uygun bir sekilde azaltir.

Cikis guc gostergesi gerilim ve akim ile hesaplanir ve gug¢ faktori diisik oldugunda Cikis glicinde hata olabilir.
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* Enerji Sayaci: daha énce bahsi gecen izleme maddeleri arasindan No. Enerji Sayaci (siiriicii tarafindan
tiketilen elektrik) tanimlar. Elektrik tiketimi gerilim ve akim ile hesplanir, ve 1 saniyede bir hesaplanan elektrigi

toplulastirir.

Elektrik tiketim gostergesi yolu asagidaki tanimlamadki gibidir.

1. 1000kW ‘in altinda, birim KW ‘tir ve 999.9 kW olarak gortintilenir.

2.1 ~99 MW arasinda, birim MW ‘tur ve 99.99MWh olarak gérinttlenir.

3. 100 ~ 999 MW arasinda, birim MW ‘tur ve 999.9 MWh olarak goruntiilenir.

4. 1000 MW Ustiinde, birim MW ‘tur ve 9999 MWh olarak goriinttlenir ve 65535 MW ‘e kadar goruntilenebilir.
5. 65535 MW (isttinde, 0 ‘a ilklendirilir ve birim kW olur ve 999.9 KW olarak goriinttlenir.

6. CNF-62 Gug Say Sifir EVET ‘e sifiranmasi durumunda kullanici elektrik tiiketimini silebilir.

3) Tusg takimi Hiz Gosterge Segimi

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
| 61 Devir Gos Kaz - | 1000 %
PAR | ADV 62 Devir Gos Skal 0| x1 -
| 63 Devir Gos Bir 0| rpm -

ADV-61 Devir Gos Kaz : yukarida tanimlanan gézlem maddeleri arasindan No. 24 Yik Hizini seger ve motor
ekseni ve yuk bir kemer ile ve bunun gibi baglai oldugunda disli oranini hesaplayarak gercek donils sayisini
goruntiler.

ADV-62 Devir Gos Skal : No. 24 Yik Hizini izleme maddeleri(x1~x0.0001) arasindan hangi ondalik bigiminde
goruntilenecegini secer.

ADV-63 Devir GoOs Bir : gozlem maddeleri arasindan No. 24 Yik Hizini seger. RPM(Dakikada Donus) ve
MPM(Dakikada Metre) ‘den birini seger.

Ornegin, hiz 800[rpm)] ‘de 300 [mpm] ise ve degeri goriintilemek istiyorsaniz ADV-61(Devir Gos Kaz) ‘ni “%375" ‘e
ayarlayin. Ek olarak, ondaligin ilk konumunda gériintiilenmesini istiyorsaniz ADV-63(Devir Gos Bir) ‘ni “X 0.1" ‘e

ayarlayin. Artik tus takimi gostergesi Uizerinde No. 24 Yk Hizi icin “800rpm” yerine “300.0 mpm” goruntulenir.

4) Hz / Rpm Gosterge Secimi
Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
PAR DRV 21 Hz/Rpm Segimi 0 Hz -
BAS 1 Kutup Sayisi - 4 -

DRV-21 Hz/Rpm Segimi : birimi Hz olan bitiin parametreleri RPM ‘ye veya tersine donistlrebilir. BAS-11 ‘in

kutup sayisi uygulanir.
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* Uyar

Hz/Rpm seciminin varsayilan degderini Hz ‘den Rpm ‘ye degistirirseniz biitiin parametreler Rpm ‘ye degistirilir ancak
izZleme modunda otomatik olarak degistiriimez.

Om.) CNF-21 IzMod 1. Deger Frekans (Hata degeri) ‘nde DRV-21 Hz/Rpm Secimi ‘nde degeri Hz ‘den Rpm ‘ye
degistirirseniz IzMod 1. Deder ayarlanan degeri degistirimez. izieme modu, CNF-21 ‘de degeri Rpm Gostergesine

degistirmek icin Frekans ‘tan Hiz ‘a ayarlayin.

5) Durum Gosterge Segimi

Fonksiyon Gostergesi ‘ ik Ayar
CNF | 20 | Durum Gosterge | 0 | Frekans -

Tus takimi Gostergesi(LCD Gaostergesi) ‘nin Ust kisminda gosterilecek degiskenler secilebilir. Kullanilabilir maddeler

asagidadir ozellikle tanimlanmamis maddeler yukaridaki izleme Mod Secim Maddelerinde tanimlananlarla ayni

fonksiyonlara sahiptir.

0 Frekans 13 V2 Gos Deg[V]
1 Hiz 14 V2 izleme[%]
2 Akim 15 12 Gos Deg[mA]
3 Gerilim 16 12 izleme[%)]
4 Cikis Gicu 17 PID Cikis

5 Enerji Sayaci 18 PIDRef Deg

6 DCL Gerilim 19 PID GB Deg

7 - 20 Tork

8 - 21 Tork Limit

9 V1 Gos Deg [V] 22 Tork Bag Ref
10 V1 izleme[%] 23 Hiz Limiti
1 I1 G6s Deg[mA] 24 YUk Hizi
12 I1 izleme[%]
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9.1.2 Ariza durum gozlem — Tu g takimi
Ariza Modu calisma esnasinda hata durumunda mevcut ariza durumunu goriintiler. Mevcut hatanin tipi, calisma

frekansi ve akim g6zlemlenebilir ve son 5 hata kaydedilebilir.

1) Mevcut Ariza Durum Gézlemleme

Ariza olusursa mevcut ariza tipi tus takimi gostergesinde asagidaki gibi gértintilenir.

Ariza tipi ve tanimi icin 10.1.20. Ariza/Uyari Tablosuna bakin.

Ariza aninda surlct ¢alisma durumu gozlemlenebilir ve asadidaki maddeler kaydedilir.

Goruntulenen Bilgi Fonksiyon
1 HA Cal Frekans Ariza aninda calisma frekansi
2 Akim Ariza aninda ¢ikig akimi

Hizlanma, vyavaglama, sabit hiz

3 HA H/Y Durumu -
calismasi ve durmay!i gorintiiler

4 DCL Gerilim Suriicti DC gl gerilimi

5 HA Sicaklik Surtict sicakhgi

6 DG Durumu Giris terminal durumunu gortntiler

7 DC Durumu Cikis terminal durumunu gérinttiler

8 Hata Zamani Sdrtct glcinin agllr.r.m_llsmf:lan hataya
kadar gegen zamani goriintiler

9 Hata Siiresi Sirtct calismasindan arizaya kadar

gegen zamani goriintuler

Ariza durumunu sonlandirmak igin tus takimi Gzerindeki Sifirlama tusuna basarsaniz veya terminal blogunun
sififama terminalini girerseniz, halihazirda goruintiilenen ariza bilgisi ariza gecmisinin parcasi olarak kaydedilir. Bu
durumda, Ariza Gecgmisi 1 (Son-1) ‘de kaydedilenler Ariza Gegmigi 2 (Son-2) ‘ye kaydirilir.

Ariza isminin bitisigindeki sayl ayni anda olusan ariza sayisini temsil eder. Bundan dolayi, birden fazla ariza olusursa,

tiplerini PROG ‘a basarak gozlemleyebilirsiniz.
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2) Ariza Gegmi si Gozlemleme

Bese kadar tnceki ariza tipi kaydedilebilir ve gdzlemlenebilir. Son X numarasi ne kadar distk olursa temsil ettigi
ariza da o kadar yakin zamanlidir. Besten fazla ariza olustuysa son bes tanesinden dnce olusanlar otomatik olarak
silinir.

Ariza ge¢gmiginde goruntilenen maddeler asagidaki gibidir.

Goruntulenen Bilgi Fonksiyon

0 Hata Adi(x) Ariza tipini goruntiler

1 HA Cal Frekans Ariza aninda ¢alisma frekansi

2 Akim Ariza aninda ¢ikig akimi

3 HA H/Y Durumu H|zIanma,"y?v§§Iama, sabit hiz calismasi ve
durmay goruntller

4 DCL Gerilim Suriicti DC gl gerilimi

5 HA Sicaklik Suriict sicakhgi

6 DG Durumu Girig terminal durumunu gortntiler

7 DC Durumu Cikis terminal durumunu goérinttiler

8 Hata Zamani Sdruci gucunur.ll ?glr.nasmdan hataya kadar
gegen zamani goériintiler

9 Hata Siiresi Sdrtci gf'.all?mfasmdan arnzaya kadar gecen
zamani goruntuler

10 | Hatslan Siime Halhazrda \aydedimis anza, geemisiin
silinip silinmeyecegini gorintiler

iki sekilde ariza gecmisini silmek mumkindiir. Birisi, yukarida tanimlanan her ariza gecmisinde Hata modu ‘TRP-10
Hatalan Sime'de Evet ‘i secerek her bir ariza ge¢misini silmektir. Digeri Yapilandirma Modu CNF-24 1zMod FA

Doénds icin Evet ‘i segerek bitlin ariza gegmisini silmektir.
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9.1.3 Analog ciki

1) 0 ~ 10V Gerilim Ciki gI

ik Ayar

ouT

Fonksiyon Gostergesi

01 A/C1l segim 0 Frekans -

02 A/C1 Kazang - 100.0 %
03 A/C1 Baslangig - 0.0 %
04 A/C1 Filtre - 5 msan
05 A/C1 Sabit - | 00 %
06 A/C1 izleme - | 00 %

Surticti terminal blogunun A/C1 (Analog Cikis 1) terminalinden cikisi verilecek maddeler segilir ve biytkltkleri

ayarlanir.

OUT-01 A/CG1 secim : ¢ikis maddelerinin tiplerini secer.

Ayar Fonksiyon

Calisma frekansi cikisini verir. DRV-20 Azami Frek ‘a ayarlanan

0 Frekans frekanstan 10V Uretilir.
1 AKIM Sdrtct nominal akiminin %200 ‘Gnden 10V dretilir (CT : Sabit Torka
gore).
Cikis gerilim cikigini verir. Ayarlana BAS-15 Motor Gerilimi
2 Gerilim degerinden 10V cikig! verir.
BAS-15 0V ‘a ayarlanmasi durumunda 200V sinifi 220V ve 400V
sinifi 440V ‘a gore 10V cikis! verir.
- Surtct DC gug gerilim cikisi verir. 200V sinifi 410Vdc ‘de 10V ve
3 DCL Gerilim 820Vdc ‘de A?O(;;Vgl’]retir. o
4 Tork Motor nominal torkunun %250 ‘sinde 10V Uretilen tork cikisi verir.
- lkis watt ‘1 gozlemler. Nominal ¢ikisin %200 ‘U azami nominal
> Gllig Gt gerili§mdir(10\/)§.l e
6 Akim%200 Yikstiz akimin %200 ‘Unde azami gerilim ¢ikis! verir.
Nominal tork akiminin %250 ‘sinde azami gerilim cikis! verir.
! Akim®%250 Nominaltork akimi=+/nominalakin — - Yiiksiizakim’
8 Hedef Frek Ayarlanan frekans cikisi verir. Maks. frekansta(DRV-20) 10V Uretir.
Hizlanma ve yavaglama fonksiyonlar icinden gecen frekans ve
9 Rampa Frek gercek cikis frekansindan farkli olabilir. Maks. frekansta (DRV-20)

10V Uretir.
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Opsiyonel enkoder kartina hiz girisi hakkinda bilgi gértntler.

10 Hiz GB Maks. frekansta(DRV-20) 10V Uretir.
Hiz referansi(komut) ve opsiyonel enkoder kartina motor donus hiz
n Hiz Dev girisi arasindaki fark ¢ikisini verir. Nominal kayma frekansinin iki
katinda 10V uretir. Yalnizca vektdr kontrol modunda gecerlidir.
s - ; 5
12 PIDRef Dej ‘F.>_ID kontroI?ru I_<omut degerler cikislarini verir. Referansin %100
Unde 6.6V Uretir.
o PID kontrolruiniin geri besleme miktarini gorintdler.
13 PID GB Deg Referansin %100 ‘Unde 6.6V Uretir.
14 PID Cikis PID k.(')ntr.olorunun c¢ikis degerini gorintiler. Referansin 100% ‘Ginde
6.6V Uretir.
15 Sabit OUT-05 A/C1 Sabit % deger cikisi verir.

OUT-02 A/C1 Kazang, OUT-03 A/C1 Baslangig : Biyiklik ve baslangic ayarlanabilir. Cikis maddeleri

frekans olarak secilir ve ¢alisma su sekildedir.

A/Cl=

Frekans
Maks.Frek

x A/ ClKazanc+ A/ ClBasaslang

OUT-04 A/ C1 Filtre : analog ¢ikis filtre zaman sabitini ayarlar.

OUT-06 A/G1 izleme :

gozlemlenebilir.

2) 0 ~20mA Akim Ciki I

Grup

ouT

10V azami cikis gerilimine gore yizde olarak temsil edilen analog cikis degeri

Kod No. Fonksiyon Gostergesi ik Ayar Birim
07 A/C2 Secim 0 Frekans -

08 A/C2 Kazang - 100.0 %
09 A/C2 Baslangig - 0.0 %
10 A/C2 Filitre - 5 Msan
u A/C2 Sabit - 0.0 %

12 A/C2 izleme - 0.0 %

Suriict terminal blogunun A/C2 (Analog Cikis 2) terminalinden cikigi verilecek maddeler secilir ve biytklikleri

ayarlanir. 0 ~ 20mA kod iglevi 0 ~ 10V gerilim ¢ikisi ve Ustl ¢ikis aralidi agiklanan 6geleriyle aynidir
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3)-10 ~ +10V llave G/C opsiyonel Kartin Gerilim Ciki s
ilave GI/C opsiyonel kartin siiriicii secenek yuvasina takilirsa calisma durumu ilave G/C cift yonlii gerilim cikisi

kullanilarak izlenebilir. Cikisi 11bit cbziimleyici glice sahiptir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
14 A/C3 Secim 0 Frekans -
15 A/C3 Kazang - 100.0 %
oUT 16 A/C3 Baslangig - 0.0 %
17 A/C3 Filitre - 5 Msan
18 A/C3 Sabit - 0.0 %
19 A/C3 izleme - | 00 %

Calisma fonksiyonu yukarida tanimlanan 0~10V gerilim cikisina(A/C1) esit olarak ayarlanir. Ancak, cift yonla
gerilim ¢ikis A/C3 icin mimkin oldugu icin tek yonli(0O~+10V) veya cift yonlii(-10~+10V) gerilim ¢ikis degisken tipine
gore Uretilebilir.

iki yonlii cikis gerilim érnegi.

Cikis Yonu ilgili Fonksiyonlar

o ) 0:Frekans 9:Rampa Frek 10: Hiz GB
ileri(+)/geri(-) " "
12: PIDRef Deg 13: PID GB Deg 14:PID Cikis
geri(-)/geri beslemeli(-) 4:Tork 7: Akim%250 -

4) 0~20mA ilave G/C Opsiyonel Kart akim ¢iki I
ilave G/C kartinin siiriiclye baglantisi 0~20mA ¢ikis akimini A/C3 ve A/C4 terminalleri icinden mimkin kilar.

Fonksiyon secimi strlicti A/C1 terminalinde tanimlanan ile aynidir.

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
20 A/C4 Segim 0 Frekans -
21 A/C4 Kazang - 100.0 %
ouT 22 A/C4 Baslangig - 0.0 %
23 A/CA4 Filitre - 5 msan
24 A/C4 Sabit - 0.0 %
25 A/C4 1zleme - | 00 %

9-9




Bolim 9 Gozlem Fonksiyonlari

9.1.4 Terminal blo gunun réle fonksiyonu ve ¢ok fonksiyonlu ¢iki s terminali secimi

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar
30 Hata Cikig - 010 bit
31 Réle 1 Tanim Hata Modu -
32 Réle 2 Tanim 12 Calisma -
ouT

33 Q1 Tanimlama 1 FDT-1

34~36 Q2~Q4 Tanimlama - - -
41 DC Durumu - - bit

OUT-30 Ariza cikigina gére Ariza Rolesi calisacaktir

Bit agik durumu (ACIK) : H Bit kapali durumu (KAPALI) H
Bit3 Bit2 Bitl Pencere sad ucu ‘ Bit 1’ ‘dir.
v Dusuk gerilim hatasi olustugunda calisir.
v Dusuk gerilim hatasi harici hata durumlarinda calisir.
v Otomatik tekrar calisma tekrarlama sinyal denemelerinin
son arizasinda calisir. (PRT-08~09).

Sdruci terminal blogunun ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali(Q1) ve role(Rolel, 2) ¢ikis maddelerini secin.

Q1 Open Kollektor TR cikisidir.

Sdruct govdesine takilmig ilave G/C kartl, ek 3 role ¢ikisi kullanabilirsiniz ve OUT-34, 35 ve 36 fonksiyon kodlari
goruntilenir.

Cok fonksiyonlu ¢ikis OUT 41 DC Durumunda izlenebilir.

Cok fonksiyonlu cikis ilave G/C olmaksizin 3 ¢ikisa ve ilave G/C ile 6 cikisa izlenebilir.

1) Cokfonksiyonlu ¢iki s terminali & Rdle ayar fonksiyonlari

0: Yok (daha rahat tanimlandigindan tavsiye olunur)

Harekette bulunmaz. Bu ¢ok fonksiyonlu ¢ikis, PLC opsiyonel karti Yuva 1 ve Yuva 2 ‘ye takili iken Yok olarak
ayarlanirsa, PLC opsiyonel karti kontak nokta ¢ikisi olarak kullanilabilir.

1:FDT-1
Bu, siriiciniin cikis frekansinin kullanici tarafindan ayarlanan frekansa ulasip ulasmadigini tetkik eder. Asagidaki
sart karsilandiginda calismaya baslar.

Mutlak deger(ayarlanan frekans — ¢ikis frekansi) < algilanan frekans genisligi/2
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Algilanan frekans genisligi asagidaki gibi ayarlanir ve asagidaki cizim 10Hz ‘e ayarlanmis frekans genisligini gosterir.

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
our | s8 FDT Bandi - | 1000 Hz

40Hz

20Hz

Ayarlanan|
Frekans

40Hz
35Hz
20Hz

15Hz
Frekans

Q1 | [ |

calsma
Komutul |

2:FDT-2

Ayni anda kullanici tarafindan ayarlanan frekans FDT Frekansina esit oldugunda ve yukaridaki No. O FDT-1 sarti
karsilandiginda etkindir.

[mutlak deger(ayarlanan frekans — algilanan frekans) < algilanan frekans genigligi /2 ] & [ FDT-1 ]

Bu durum algilanan frekans genigliginin 10Hz ve algilanan frekansin 30Hz oldugunu varsayar.

Fonksiyon Gosterges ilk Ayar
57 FDT Frekansi - 30.00 Hz
ouT
58 FDT Bandi - 10.00 Hz
50Hz
Ayarlanan 30Hz
Frekans |
25Hz
Frekans
Q1 [ |
cansma
komuiul
3:FDT-3

Calisma frekansi asagidaki sarti kargiladiginda etkindir.

mutlak deger(algilanan frekans — ¢alisma frekansi) < algilanan frekans genigligi /2
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Fonksiyon Gosterges ilk Ayar
57 FDT Frekansi - 30.00 Hz
ouT
58 FDT Bandi - 10.00 Hz
35Hz
30Hz
25Hz
Frekans
Q1 1 1
Calisma
komutu__|
4:FDT4

Hizlanma ve yavaslama sartlarini ayni anda ayarlayarak caligabilir.
Hizlanma : calisma frekansi >= algilanan frekans

Yavaglama : calisma frekansi > (algilanan frekans - algilanan frekans / 2)

Grup Kod No. Fonksiyon Gosterges Ik Ayar
57 FDT Frekansi - 30.00 Hz
ouT
58 FDT Bandi - 10.00 Hz
30H
25Hz
Frekans
Q1
Calisma
komutu |

5: Asin Yuk (motor asiri yuku)
Motor asirt yuklendiginde etkindir.
6 : inv Asin YUk (stirticli agir yiki)
Sdrtci asin yikine kars! ters zaman 6zellik koruma arizasi durumunda etkindir.
7 : Dusilk YUk (disuk yUk uyarisi)
Dustk yuk uyarisi durumunda etkindir.
8 : Fan Kilitlenme (fan arizasi)
‘8: Fan Kilitlenme yi ¢ok fonksiyonlu ¢ikisa ayarlayin ve sogutucu fan ile ilgili bir sorun oldugunda etkinlesecektir.
9 : Stall (motor durmasi)

Motor asir yukiiniin sebep oldugu durma durumunda etkindir.
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10 : Asin Gerilim (asin gerilim anzasi)
Sdrtct DC giig gerilimi koruyucu eylem gerilimini astiginda etkindir.
11 : Dusuk Gerilim (dustik gerilim arzasi)
Sirtcl DC guic gerilimi distik gerilim koruyucu eylem seviyesinin altina distligiinde etkindir.
12 : Asiri Isi (sUrticti sogutucu fan agiri Isinmast)
Sdrtcil sogutucu fani asiri 1sinirsa etkinlesir.
13 : Komut Kaybi (komut kaybr)
Analog giris terminali ve sirtici terminal blogunun RS485 haberlesme komutunun kaybi durumunda etkindir.
Haberlesme secenegi ve ilave G/C opsiyonel karti takilir ve analog giris terminali ve secenek dahilinde haberlesme
komut kaybi durumunda da calisir.
14 : Calisma (calisma)

Sdruci verilen calisma komutu ile gerilim dretirken etkindir. DC frenleme esnasinda etkin degildir.

Frekans

01 |

Calisma
komuty | |

15: Durma (durma)
Calisma komutu KAPALL oldugunda ve stirticti ¢ikis gerilimi olmadiginda etkindir.
16 : Sabit Hiz (sabit hiz calismasi)
Sabit hiz galismasi esnasinda etkindir.
17 : Surlcl (surtct calismasi), 18 : Sebeke (hormal glic calismasi)
Normal degisim calismasi gerekli ise, sistem sira rolesi veya manyetik kontaktor icin sinyal kaynaklar olarak
kullanilabilir.  Striict terminal blogunun(Yardimci Rdle) yardimcl rélesini ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikisi(MO1) kullanirlar

ve cok fonksiyonlu giris terminallerinden birini normal degisim olarak ayarlar. Detaylar igin, B6IGm8 Uygulamal

Fonksiyonlar 8.1.24 Kestirme ¢alismasi ‘na bakin.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
IN 65~72 Px Tanimlama 16 Degistirme -
32 Role 2 Tanim 15 Surict -
ouT
33 Q1 Tanimlama 16 Sebeke -

19: Hiz Arama (hiz arama)

Sdruch hiz arama igin calisirken etkindir. Hiz arama detaylan icin, Bolim8 Pratik Fonksiyonlar 8.1.19 Hiz arama
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calismasi ‘na bakin.
20 : Adim Palsi, 21 : Ardigil Pals (otomatik sira caligmasi)
Otomatik sira ¢alismasinin pesin adimindan ve bir calisma sirasi dongistinden sonra etkindir.
22 : Hazir (calisma komutu icin hazirda bekleme)
Sdrtcl normal olarak ¢alistiginda ve disaridan ¢alisma komut beklerken calismaya hazir oldugunda etkindir.
23:TrvHzl, 24 : Trv Yvs
Trv Hzl, travers calisma esnasinda hizlanma frekansina erisildiginde sinyal Uretir.

Trv Yvs, yavaslama frekansina erisildiginde sinyal Uretir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Birim

APP 01 Uygulama Modu | 1 | Travers

25 : Coklu Mot Kon
Bu, ¢oklu motor kontrolu igin kullanilir. Bu, réle 1 ve 2 ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikisi(Q1) Coklu Mot Kon ‘a ve APP-01

Uygulama Modu ‘nu No. 3 Coklu Mot Kon ‘a ayarlarsaniz, coklu motor kontrolu icin gerekli eylemleri yapar.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar

APP 01 Uygulama Modu | 3 | Coklu Mot Kon
26 : Zspd Dect

This is used where the motor rotation speed is O(rpm) during operation with the control mode set as vector.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
DRV 09 Kontrol Modu 4 Vektor -
82 SIFH Frekansi - 2.00 Hz
CON
83 SIFH Bandi - 1.00 Hz
ouT 33 Q1 Tanimlama 25 Zspd Dect -
CON-70+CON_7
Motorun Doniisi CON-70 - CON-71
Q1(Zspd Dect) | [ |

Motor(enkoder sinyali) donisti temelinde calisan role enkoder sinyal gurtiltisii veya filtre zaman sabitina bagli olarak
ACIK/KAPALI aninda hata meydana gelebilir.
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27 : Tork Algilama
Kontrol modu sensorsiiz veya vektore ayarli iken tork asagidaki seviyelerin altindaysa etkindir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
Sensorsiiz-1,
DRV 09 Kontrol Modu 3~4 Sensorsiiz-2, Vektor -
59 TA Seviyesi - 100.0 %
ouT
60 TA Bandi - 5.0 %
28: ZR Cikis

Bu, cok fonksiyonlu terminal blok girigini belirli bir zaman kullandiktan sonra kontak noktasi cikisini etkinlestirme
fonksiyonudur.

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
IN 65~72 Px Tanimlama 38 ZR Girig -
55 Zaman Role AG - 0.00 San
ouT
56 Zaman Role KG - 0.00 San
32:ENC Tune

Enkoder karti yok ise veya APO-01 Opsiyonel Enkoder Modu Geri besleme olarak ayarlanmamigsa otomatik
ayarlama durumunda kontak noktasi cikisini serbest birakarak uyari Uretir.

33: ENC Dir
Enkoder kart takill ve APO-01 Opsiyonel Enkoder Modu Geri besleme olarak ayarlanmis olsa dahi enkoder hatall
dagitim yapiyorsa otomatik ayarlama durumunda kontak noktasi ¢ikisini serbest birakarak uyari Uretir.
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9.1.5 Terminal blo gunun cok fonksiyonlu ¢iki § terminali ve réle tarafindan ariza durum
cikisi

Sdruci ariza durum ¢ikisi ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali(Q1) ve réle(rdlel ve 2) kullanilarak verilebilir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
30 Hata Cikigl - 010
31 Réle 1 Tanim 29 Hata -
32 Réle 2 Tanim 14 Calisma -
ouT 33 Q1 Tanimlama 1 FDT-1 -
53 Hata Cikisi AG - 0.00 san
54 Hata Cikisi KG - 0.00 san

*lave G/C takildiginda siiriici ariza durum cikisi eklenmis OUT 34~36 tarafindan verilebilir.

OUT-30 Hata Cikis Modu : Ariza cikisl icin kullanilacak terminal ve réleyi sectikten sonra No. 28 Hata Modunu OUT-
31~33 ‘e ayarlayin. Surlict arizas! durumunda terminal ve réle etkinlesir. Etkinlestirme ariza tipine gore asagidaki

gibi ayarlanabilir.

Ayar Maddesi Fonksiyon

bit3 bit2 bitl Bit 1 gOstergenin sag tarafindadir.
v Dusuk gerilim arizasi durumunda etkindir
v Dusuk gerilim haricinde ariza durumunda etkindir
v Otomatik tekrar calisma arizasi(PRT-08, PRT-09) durumunda etkindir

OUT-53 Hata Cikisi AG, OUT-54 Hata Cikisl KG : Ariza rolesi veya ¢ok fonksiyonlu ¢ikis ariza durumunda OUT-
53 ‘te ayarlanan zaman diliminden sonra etkinlesir. Sifilanmig giris ile kontak noktasi OUT-54 ‘te ayarlanan zaman
diliminden sonra KAPALLI hale gelir.

9-16



Bolim 9 Gozlem Fonksiyonlari

9.1.6 Cikis terminal gecikme zamani ve kontak noktasi tipi

Terminal blogu cikis terminali ve réle calisma zamani ayarlanabili. ACIK ve KAPALI gecikme zamani ayr ayri
ayarlanabilir ve A kontak noktasi(Normal Acik) ve B kontak noktasi(Normal Kapali) arasindan secebilirsiniz.

1) Cikisg Terminal Gecikme Zamani

Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi ik Ayar

50 DC Agma Gec - 0.00 San
ouT

51 DC Kapama Gec - 0.00 San

OUT-32 Roéle 2 No.14 Calisma ve ACIK gecikme zamani(DC Agma Gec) ve KAPALI gecikme zamani(DC
Kapama Gec) sirasiyla 1 san ve 2 san ‘ye ayarlanmigsa asagidaki gibi caliir.
OUT-50 ve 51 ‘de ayarlanan gecikme zamani ¢ok fonksiyonlu ¢ikis fonksiyonu ariza modu haricinde ¢ok fonksiyonlu

¢ikis terminali(Q1) ve role(Rale 1, 2) ‘ye uygulanabilir.

2) Cikig Sinyal Kontak Noktasi Tip Secimi

Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi ‘ ik Ayar
our | 52 | DG NA/NK Segim | o0 bit

Role kontak noktasi tipi ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminalini seger. Artirilmis G/C takil ise, terminal blogu kontak
noktasi tipi icin 3 bit secilmesi eklenecektir. Uygun bit O ‘a ayarlanirsa A kontak noktasi(NO) olarak calisir ve 1 ‘e
ayarlanirsa B kontak noktasi(NC) olarak calisir. Sagdaki bitten, Rdle 1, Role 2, Q1, Rdle 3, Réle 4, Role 5.

9.1.7 Caligma zaman gozlemi

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
70 S-Toplam Start - 0/01/01 00:00 dak
71 S-Toplam Calis - 0/01/01 00:00 dak
CNF 72 Zaman Sifirla 0 Hayir -
74 Fan Cal sire - 0/00/00 00:00 dak
75 FCS Sifirla 0 Hayir -
CNF-70 S-Toplam Start : sirticlye gig uygulandiktan sonra toplulastirilan zaman. Gostergedeki bilgi agagidaki
gibidir.
yy:mm(ay):dd:hh:mm(dakika)

0/00/00 00:00
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CNF-71 S-Toplam Cahs : calisma komut girisi ile suriictiden gerilim ¢ikis zamanini toplulastirarak goruntiiler.
Gostergedeki bilgi topulastiriimig zaman ile aynidir(agik zaman).

CNF-72 Zaman Sifirfla : No.l Evet ‘e ayarlanirsa, gic ACIK toplulastirimis zaman(Ac¢lk zaman) ve
toplulastirimis calisma zamani(Calisma zamani) her ikisi de silinir ve 0/00/00  00:00 olarak gérintdlenir.

CNF-74 Fan Cal siire : Toplam surticti sogutucu fan acik zamanini goriintiler. Gosterge Uizerindeki bilgi toplam
aclk zaman ile aynidir.

CNF-75 FCS Sifirla : Sayi 1 “Evet” ‘e ayarlanirsa, toplam acik zaman ve toplam ¢alisma zamani her ikisi de silinir
ve 0/00/00 00:00 biciminde gorintilenecektir.

9.1.8 Tus takimi dil secimi

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar
0 English -
1 Italian
CNF 01 Dil Secimi 2 Spanish
3 Russian
4 Turkce

Tus takimi gostergesi Uzerindeki dili secer.
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10.1 Koruyucu Fonksiyonlar

SV-iS7 serisi tarafindan sadlanan koruyucu fonksiyonlar genel olarak iki tipe ayrilir. Birisi asiri 1Isinma ve hasar igin digeri

suriiciniin kendisini korumak ve hatali calismayi dnlemek igindir.
10.1.1 Motor koruma

1) Elektronik 1s1 (Motorun a  sir1 Isinmasini 6nleme)

Elektronik 1si fonksiyonu sicaklik sensorii olmadan siriict ¢ikis akimini kullanarak sicaklik artislarini otomatik olarak

tahmin etmek ve motor ters zaman Is1 6zelligine uygun koruma saglamaktir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
40 EI Hata Modu 0 | Evet Hayir/Evet -
oRT 41 Motor Sog Tipi 0 | Kendi Uizerinde - -
42 1dk EI Seviye - | 150 120~200 %
43 Surekli EI Sev - [ 120 50~180 %

PRT-40 EI Hata Modu : Elektronik isi koruma calismasi durumunda siriici ¢caligmasini segebilirsiniz. Tug takimi
Uizerinde ariza durumu E-Isi olarak goruntilenir.

0:Yok

Elektronik 1s1 fonksiyonu etkin degildir.

1 : Free-Run (Serbest Calisma)

Sdruci cikisi bloke edilir ve motor serbest galisir.

2 : Dec (Yavaglama)

Yavaglamadan sonra durur.

PRT-41 Motor Sog Tipi : Motora takili sogutucu fanin ¢aligma yéntemini secer.

0 : Kendi Uizerinde

Sogutucu fan motor eksenine bagldir, sogutucu etki dénts hizina gore degisiklik gosterir. Cogu indiiksiyon motoru
bdyle bir yapiya sahiptir.

1 : Harici

Bu yapi sogutucu fana ayri gic sadlar. Bu, diistk hizda uzun bir siire calisacak yuke uygulanir ve siriiciye mahsus

motor boyle bir yapiya sahiptir.

PRT-42 1dk EI Seviye : motor nominal akimina (BAS-13) gore bir dakika siresince siirekli bir sekilde akabilecek

akim miktarini girer.
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PRT-43 Siirekli EI Sev : elektronik 1si koruma fonksiyonunun etkinlestigi akim blyuklugini ayarlar. Ayarlanan

degerin altinda koruma olmadan kesintisiz ¢alisma mumkdndir.

Sdrekli olarak izin verilen akim [%] Akim [%]
PRT-41=1
100
% PRT-41=0
PRT-42
65
PRT-43
Frekans [Hz]
20 60 60 Elektronik 1s1 zamani(san)

10.1.2 Asirn yuk uyarisi ve sorun giderme (Hata)
Bu fonksiyon, motor nominal akimi ile kiyaslandiginda motora asiri yiik saglandiginda uyari verme ve sorun giderme

icindir. Uyar ve sorun giderme igin akim biyUklugunt ayarlayabilirsiniz.

Fonksiyon Gostergesi

Ayar Araligi

‘ Ayar Gostergesi

04 Yiik Miktari Agir - -
17 AY ikaz Segimi Evet Hayir/Evet -
18 AY ikaz Seviye 150 30~180 %

PRT |19 AY ikaz Siiresi 10.0 0~30 san
20 AY Hata Secimi Serbest Durus - -
21 AY Hata Seviye 180 30~200 %
22 AY Hata Suresi 60.0 0~60.0 san
31 Réle 1 Tanim -

ouT |32 Réle 2 Tanim Asir Yik - -
33 Q1 Tanimlama -

PRT-04 YUk Miktar1 : YUk siniflandirmasi secin

0: Nomal
Fan veya pompa gibi VT (Degisken Tork) yiikleri ayarlayin : VT nominal akimin %110 ‘unda 1 dak
1:Agr
Kaldirma veya ving gibi CT (Sabit Tork) yiklerini ayarlayin : CT nominal akimin %150 ‘sinde 1 dak
PRT-20 AY Hata Secimi : asir yik arizasi durumunda sirticl calismasini secer.
0:Yok
Asir yikten korumak icin hic bir eylemde bulunulmaz.
1 : Serbest Durus
Asir yik anzasi durumunda surticu cikisi bloke edilir. Motor serbest calisir.
2 : Yavaslama

Ariza durumunda yavaglayarak durma.
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PRT-21 AY Hata Seviye , PRT-22 AY Hata Siresi :

daha yuksek ise suriict ¢ikigl bloke edilir veya PRT-17 ‘de ayarlanan yénteme goére yavaslayarak durur ve akim AY

Hata Zamani silresince akmaya devam eder.

PRT-17 AY ikaz Secimi :

terminali veya role kullanilarak uyari sinyali verilir. 1 Evet secilirse etkinlesir ve 0 Hayir secilirse etkisizlesir.

PRT-18 AY ikaz Seviye , PRT-19 AY ikaz Stiresi: Motorda akan akim AY Uyari Seviyesi ‘nden daha yiiksek ise cok

fonksiyonlu ¢ikig(Role 1, Role 2, Q1) uyari sinyali verir ve akim AY Uyari Zamani siiresince akmaya devam eder. OUT-

31~33 ‘de Asin YUk secilirse ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali ve role sinyal verir. Striict ¢ikigi bloke ediimez.

Cok Fonksiyonlu Cikis |

t: PRT-19

t

-—p

<—t>
M

PRT-18

10.1.3 Durma 6nleme

Asin yike bagh durma durumunda, motorda asirn akim akarak motor tiik tarafinin sistem prosesini kesintiye ugratarak

muhtemelen motorda asin 1sinma veya hasara yol acgabilir. Asin yike bagdl olarak motorun durmasini énlemek igin

suriict ¢ikis frekansi otomatik olarak kontrol edilir.

Fonksiyon Gostergesi IIk Ayar Gostergesi | Ayar Araligi
50 Stall Engelle TP Bit
51 Stall Frek 1 - 160.00 Baslangig Frek ~ Durma Frek 1 | Hz
52 Stall Sev 1 - 180 30~250 %
53 Stall Frek 2 - | 60.00 Durma Frek 1 ~ Durma Frek 3 | Hz
PRT | 54 Stall Sev 2 - 1180 30~250 %
55 Stall Frek 3 - | 60.00 Durma Frek 2 ~ Durma Frek 4 | Hz
56 Stall Sev 3 - 1180 30~250 %
57 Stall Frek 4 - | 60.00 Durma Frek 3 ~ Maks. Frek Hz
58 Stall Sev 4 - 1180 30~250 %
OUT | 31~33 | Role Tanm 1,2.Q1 |9 | Stall - -
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Bolim 10 Koruyucu Fonksiyonlar

PRT-50 Stall Onleme : Durma 6nleme eylemi hizlanma/yavaglama veya sabit hiz calismasi esnasinda segilebilir.

Dugmenin noktasi yukarida ise, uygun bit ayarlanmistir ve asagida ise, calismaz.

Bit ayarll (ACIK) :

.

Bit ayar! iptal edilmis (KAPALI) :

Ayar Maddeleri Fonksiyon

bit3 bit2 bit1 Bit 1 gostergenin sag tarafinda ilkidir.
v Hizlanma ¢alismasi esnasinda durma 6nleme fonksiyonu segimi
v Sabit hiz ¢calismasi esnasinda durma énleme fonksiyonu secimi
v Yavaslama calismasi esnasinda durma dnleme fonksiyonu secimi

001 : Hizlanma esnasinda stall 5nleme

Sdruct ¢ikis akimi ayarlanan durma seviyesi(PRT-52, 54...) ‘nden daha yiksek ise hizlanma durur ve yavaslama

baglar. Akim durma seviyesinden daha yiksekte kalirsa baslangic frekansina(DRV-19 Baslangic Frek) kadar

yavaslar. Akim durma énleme ¢aligmasi esnasinda ayarlanan seviyenin altina inerse hizlanma tekrar baslar.

010 : Sabit Hiz esnasinda stall 6nleme

Sabit hiz calismas! esnasinda akim ayarlanan durma seviyesinden daha yiksek ise hizZlanma esnasinda durma

onleme fonksiyonunda oldugu gibi ¢ikis frekansi yavaslama icin otomatik olarak azaltilir. YUk akimi ayarlanan

seviyenin altina inerse hizlanma tekrar baglar.

100 : Yavaslama esnasinda stall 6nleme

DC gig kisiminin DC gerilimi berlirli bir derecenin altinda tutulur ve yavaslama esnasinda asiri gerilim hatasini

onlemek icin yavaglama gerceklestirili. Bundan dolayi, yavaslama zamani yike gore ayarlanan zamandan daha

uzun olabilir.

& Tedbir

Durma oOnleme fonksiyonu yava slama esnasinda ayarlanirsa yava slama zamani yike gore
ayarlanan zamandan daha uzun olabilece  ginden dikkatli olun.
Gercek hizlanma zamani ayarlanan hizlanma zamaninda n daha uzun olur ¢linkii hizlanma

esnasinda durma onleme fonksiyonu etkinle  sirse yava slama kesintiye u grar.
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Durma seviyesi
e oo o
Frekans ol o SS i

Q1 /— SS —
Hizlanma Sabit hiz
DC gerilim — T—
Frekans
Q1 e
Yavaslama

PRT-51 Stall Frek 1 ~ PRT-58 Stall Sev 4 : Durma 6nleme seviyesini her frekans bandi icin yik tipine gore
ayarlayabilirsiniz. Ek olarak, durma seviyesini temel frekans Uzerinde ayarlayabilirsiniz. Alt sinir ve st sinir durma
frekansinin say sirasinda ayarlanir. Ornegin, Durma Frek2 ayar araligi Durma Frek 1(alt sinir) ve Durma Frek 3(Ust

sinir) arasindadir.

Durma seviyesi

Durma
seviyesil

Durma

seviyesi2
Durma

seviyesi3
Durma

seviyesi4
Durma Frekansi2  Durma Frekansi 4

Durma Frekansi 1 Durma Frekansi 3 Cikis Frekansi

/I\  Tedbir

Durma 6nleme fonksiyonu ba slama esnasinda etkinle sirse ba slama zamanlamasi di ger durma

ayar seviyelerine bakilmaksizin durma seviyesi 1 ta  rafindan kararla stirilr.
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10.1.4 Motor a giri ISinma sensor giri- si

Motora takill asirn 1Isinma 6nleme sensorti (PT100, PTC) terminal blogu analog girisine baglidir bdylece motor asiri
Isindiginda koruyucu fonksiyon etkinlesir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi

34 Isi Hata Modu 1 | Serbest Durus - -
PRT |35 Is1 Sen Girig 1 |V - -

36 Isi Hata Sev - |50.0 0~100 %

37 IHAS Hata Sev 0 | Dustk Dlsuk/Ylksek -

07 A/C2 Segim 15 | Sabit - -
OUT Tos | A/C2 Kazang 11 | 100% 0~100 %

65~75 | Px Tanimlama 39 | Isi Girig - -
IN 87 DG NA/NK Segme - - - -

PRT-34 Is1 Hata Modu : Motor asir isindiginda siriici calisma durumu ayarlanir. Serbest Durma (1) ‘e
ayarlarsaniz sirtci cikigl bloke edilir. Yavaslayarak durma(Yavaslama(2)) ‘ye ayarlarsaniz asiri sl sensoérl asiri 1Sl

algiladiginda surticl yavaslayarak durma gerceklestirir.

PRT-35 Isi Sen Giris : Terminal tipi motor asir 1sI sensorii stirticti terminal blogunun gerilim(V1) veya akim(11) giris
terminaline baglandiginda segilir. llave G/C kartindaki gerilim(V2) ve akim(I2) terminalleri de kullanilabilir. Analog akim
¢ikis(A/G2) terminali ile sicaklik sensdriine sabit akim saglayarak akim giris terminalini kullandiginizda G/C kartindaki

diime PTC ‘nin oldugu yerde olmalidir. Kullanimdan dnce diigmenin PTC *nin oldugu yerde oldugunu kontrol edin.

1) Analog giri $ terminalini kullanarak PTC gibi bir sicaklik sensé  ri kullanimi

Gerilim(V1) girig terminali kullanimi Akim(11) giris terminali kullanimi
AO2 VA1 5G
M) (M) M

PTC

Belirli miktar akimin A/C2 terminali icinden akmasina izin
vererek Olcme ve direng degder degisimine gore gerilime
donisturme
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IN-65~75 Px Tanimlama, IN-82 DG NA/NK Secme : Asirn 1sI hata fonksiyon girisini bimetal tipli sensoér rolesi
kullandiginizda gok fonksiyonlu terminal blogu kullanarak ayarlayabilirsiniz. PTC ‘yi kullanilacak terminal blogu ve CM

arasina baglayin ve fonksiyon maddeleri arasindan No. 39 Isi Girisi ‘ni secin. IN-87 ‘de kullanilan kontak noktasi tipini

1(NC) olarak segcin.

Cok fonksiyonlu giris terminali (Px) kullanimi

P CcM
() ()

pPTC

PRT-36 IsI Hata Sev : motor asiri 1Sl sensorii eylem seviyesini ayarlar. Gerilim giris terminali(V1) durumunda azami
giris gerilimi 10V ‘tur ve akim(I1) durumunda azami girig gerilimi 5V ‘tur. Ornegin, akim girig terminali kullanir ve arza
seviyesini 50% ‘ye ayarlarsaniz I1 terminaline saglanan gerilim 2.5V altinda oldugunda koruyucu fonksiyon etkinlesir.
2.5V ustiinde nasill calistirlacagi icin PRT-37 IsI-T Bolgesine bakin.

PRT-37 IHAS Hata Sev : No. 0 Alt ‘a ayarladiginizda gerilim, is1 ariza seviyesi(PRT-36) ‘dan daha diisik ise koruyucu

fonksiyon etkinlesir ve No. 1 Ust ise ve gerilim, ariza seviyesinden daha yiiksek girilirse koruyucu fonksiyon baglar.

10.1.5 Siridct ve sira korumasi

1) Girig/Cikig fazi agik korumasi
Girig faz1 acgik koruma fonksiyonu giris gl fazi acik ile asin akimi engellemek icin kullanilir. Motor ve stirlicti ¢ikisl

arasindaki baglantida faz acik olusursa tork yetersizligine bagl olarak motor durmasi meydana gelebilir ve bundan

dolayi da cikis fazi agik koruyucu fonksiyon kullanilir.

Fonksiyon Gostergesi

05 Faz Kaybi Kont -1 - Bit

06 IPO V Bandi - 140 1~100V vV

Sirasiyla giris ve ¢ikis acik fazi secebilirsiniz. Digmenin nokta isareti Ustte ise ayarin tamamlandigini gosterir ve eger

altta ise calismaz (Ust:1, alt:0).

bit ayan(ACIK) : bit ayari iptal(KAPALI) : H
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Ayar Maddeleri Fonksiyonlar
bit2 bitl Gostergenin en sag tarafindaki bit 1 ‘dir.
v Cikis fazi acik koruyucu eylemi secer.
v Girig fazi agik koruyucu eylemi secer.
v v Giris/cikis fazi acik koruyucu eylemi seger.

01: Cikisfazi agik korumasi

Sdrtci terminal blogu U, V, W fazlarindan bir veya daha fazlasinin agik faz olmasi durumunda siriict ¢ikigi bloke

eder ve Cikis Fazi Acik goruntilenir.

10: Giris fazi acik korumasi
Sdrtci terminal blogu R, S, T fazlarindan bir veya daha fazlasinin acik faz olmasi durumunda stiricti ¢ikigi bloke

eder ve tus takimi Uzerinde Girig Fazi Acik goruntilenir. Girig fazi agik kargisinda koruma yalnizca belirli bir miktar

akim(surticti nominal ¢ikis akiminin %70~80 ‘i) motor icinden aktiginda baslar.

PRT-06 : IPO V Bandi : Surict giriglerinden bir veya daha fazlasinin faz agik olmasi durumunda DC bara gerilim

dalgasi ¢ok buyur. Dalga gerilim bandi ayarlanir. Bu fonksiyon kodunda ayarlanan dalga gerilim bandi agllirsa giris faz

acik hatasi olusur.

Not

Motor nominal akimini (BAS-13 Motor Akimi) dogru bir sekilde ayarladiginizdan emin olun. Gergekte kullanilan
motor nominal akim BAS-13 ‘te ayarlanan degerden farkli ise faz acik korumasi ¢calismayabilir.

10.1.6 Harici arza sinyali

Kod No.

Fonksiyon Gdostergesi

Px Tanimlama

Ayar Gostergesi

4 Harici Hata

DG NA/NK Secme

- 000 0000000

Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlari arasindan No. 4 Harici Hata(harici ariza) ‘y1 kullanarak sistemde bir sorun

olmasi durumunda surtict ¢alismasini durdurabilirsiniz.

IN-87 DG NA/NK Segme : Giris kontak noktasi tipini segebilirsiniz. Dugmenin nokta isareti alt tarafta ise A kontak

noktasi(Normal Acik) ve yularida ise, B kontak noktasi(Normal Kapall) olarak calisir. Her bitin terminalleri agagidaki

gibidir.
bit 11 |10 9 8 7 6 5 4 3 2 1
Cok
fonksiyonlu P8 P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1
terminal
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Frekans

Harici Hata A kontak noktasi

Harici Hata B kontak noktasi P7(A kontak noktasi) Ml
P8(B kontak

noktasi) | | | |
Calisma
komutu | [ | | | |

10.1.7 Sdrdci a sin yuko

Nominal stirlicti akimindan daha fazla akim akarsa koruyucu fonksiyon sirticlyll ters zaman 6zellidine gore korumaya baglar.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

OUT |31-33 | RoleTanm1,2,Q1) 6 |invAgin Yok | -

Uyari sinyalleri stiriicti asirn yik koruyucu fonksiyonu(inv Asin Yiik) baglamadan énce cok fonksiyonlu ¢ikis terminali
kullanilarak pesinen Uretilebilir. Uyar sinyali striict asin yik koruyucu eyleminin %60 'si (%150, 1 dakika) gectiginde

olusturulur.

10.1.8 Tus takimi komut kaybi

Calisma esnasinda haberlesmede veya calisma komut yontemi tus takimi iken tus takimi ve ana gévde arasindaki
baglantida sorun meydana gelirse striicti eylemi segilir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
PRT |11 TusT Hata Modu 2 | Serbest durus -
OUT | 31~33 | Réle Tanim 1, 2, Q1 30 | Tus Tak Hatasi -
DRV | 06 komut Kaynadi 0 | Tus Takimi -
CNF |42 Coklu-An Segim 0 |[JOG -

PRT-11 TusT Hata Modu : Calisma komutunu(DRV-06) No. O Tus Takimi, No. 2 Serbest Durus veya No. 3 Hz
Zamani ‘na ayarlayin. Tus takimi ve ana govde arasinda haberlesme sorunu olmasi durumunda ¢ikis bloke edilir veya
suriict ayarlanan yénteme gore yavaslayarak durur. No. O Yok ‘a ayarlayin, tus takimi komut kaybi durumunda hig bir
sey yapmaz. No. 1 Uyar ‘ya ayarlayin, cok fonksiyonlu cikis veya réle fonksiyonlarindan No. 29 Kayip Tus takimi
secilirse, ariza durumunda uyari sinyali olusturulur. Yavaglayarak durma durumunda yavasglama PRT-07 Hata
Yavaglama Zamaninda ayarlanan zaman siresince olusur. Koruyucu eylem, CNF-42 JOG Tusu olarak

ayarlandiginda jog tus ¢alismasi esnasinda tus takimi komutu i¢in de mimkunddir.
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1) Hiz Komut Kaybi

Hiz, terminal blogu, haberlesme secenedi veya tus takimindan analog giris tarafindan ayarlanirsa hiz komutu sinyal

hatti ve benzeri sebeplerden dolay kayboldugunda stirlicti eylemi segilebilir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
12 HizK Kaybir HM 1 | Serbest Durus | - -
PRT 13 HizK Kay Suire - 1.0 0.1~120 San
14 HKK Sabit Deg - 10.00 Baslangi¢ Frek~Maks Frek | Hz
15 A/G Kayip Sev 0 | x1 Deg Yarisi - -
OUT | 31~33 |RéleTanim 1, 2, Q1) | 13 | Komut Kaybi - -

PRT-12 HizK Kaybi HM : Hiz komut kaybi durumunda sirtict eylemini secer.

Ayar Maddeleri Fonksiyonlar

Hiz komutu koruyucu eylemler olmaksizin dogrudan calisma
frekansidir.

1 |Serbest Durus |Motor serbest calisgmada iken striicl gikisi bloke eder.

0 |Yok

2 |Yavaslama PRT-07 ‘de ayarlanan zaman slresince yavaslayarak durma
o Hiz komut kaybi algilandigi ana kadar gegen son 10 saniye
3 |Girisi Koru . L o .
sliresince giris ortalama degerinde gcalismaya devam eder.
4 |Cikist Koru Hiz komut kaybi algilandigi ana kadar gegen son 10 saniye

suresince cikis ortalama dederinde calismaya devam eder.
5 |Kayip Deger |PRT-14 Kayip Ayar F ‘de ayarlanan frekansta caligir.

PRT-15 A/G Kayip Sev, PRT-13 HizK Kay Sire :  hiz komut kaybi gerilim kriterini ve analog giris icin karar zamanini

ayarlar.

0:x1 Deg Yarisi

Hiz komutu(DRV-07 Frekans Ayar) olarak ayarlanan analog girisin asgari ayarlanan degerinin yarisi olan giris
sinyalleri PRT-13 HizK Kay Stire (hiz kayip karar zamani) ‘nda ayarlanan zaman siresince ayni kalirsa, koruyucu
eylem baglar. Standart deger terminal blok giris grubunun IN-08, IN-12, IN-23 ‘iinde ayarlanandir. Omegin, hiz
komutu DRV-07 Frekans Ayar ‘da No. 2 olarak ayarlanir ve IN-06 V1 Polaite No. 0 Tek yonlii olarak ayarlanirsa,
gerilim girisi IN-08 V1 Gerilim x1 ‘de ayarlanan degerin yarisindan diistik oldugunda koruyucu eylem baslar.

1:x1 den Dustik

Hiz komutu olarak ayarlanan analog girisin asgari ayarlanan degerinden dustk bir sinyal PRT-13 HizK Kay Sire
(hiz kaybi karar zamani) ‘nda ayarlanan zaman suresince devam ederse koruyucu eylem baglar. Standart degerler

terminal blok girig grubunun IN-08, IN-12 ve IN-23 ‘Gddr.
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I
PRT-14 HKK Sabit Deg : Hiz komut kaybi durumunda calisma yontemi(PRT-12 HizK Kaybi HM) No. 5 Kayip

Deger olarak ayarlanirsa frekansi ¢alismanin devami igin ayarlayan koruyucu eylem baglar.

PRT-15 A/G Kayip Sev No. 1 x1 ‘den dusik olarak ayarlanir, PRT-12 HizK Kaybi HM No. 2 Yavaslama ve PRT-13

HizK Kay Sure 5 saniye olarak ayarlanirsa, ¢alisma asagidaki gibidir.

Ayarlanan
Frekans
-—
5 saniye
Frekans

01 I |
calsma

komuti | |

Opsiyonel karti veya dah485 ‘e bagli olarak hiz komut kaybi durumunda, PRT-13 HizK Kay Sure (hiz kaybi karar

zamani) ‘nda ayarlanan zaman siresince hiz komutu olmadiginda koruyucu eylem etkinlesir.

10.1.9 Fren direnci kullanim oran ayari

iS7 serisi fren devresinin kuruldugu ve digerinde ayr harici fren Unitesi kurulmasi gereken bir modele ayrilir.
0.75~22kW 06ncekine aittir(fren driencg Unitesi hari¢ birakilmig) ve 30kW ‘tan fazla olanlar icin stiriciniin disina fren

Unitesi kurmaniz gerekir. Bundan dolayt, fren direng sinirlandirmasi yalnizca 22kW ‘tan diisiik modeller icin gereklidir.

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
PRT | 66 DB ikazi %ED = 10 0~30% -
OUT | 31~33 | Rdle Tanim 1,2,Q1 31 | DB ikazi %ED - -

PRT-66 DB Uyart %ED : direng Unitesi(%ED : Enshalt Daur) kullanim oranini ayarlar. Direng Unitesi kullanim orani

calisma dongust dahilinde fren direnc calisma oranini ayarlar. Strekli fren direnci 15 saniyeye kadar mimkindur ve

15 saniyeden sonra geger, stirticti hi¢ bir fren direng sinyali olusturmaz.

& Tedbir

Fren diren¢g Unitesinin  kullanilan elektrik glctunin( Watt) Uzerinde fren direnci
kullandi ginizda dikkatli olun ¢tinkii a  sirt Isinmi g direngten kaynakli yangina yol agabilir. IS
sensorune sahip bir direng Unitesi kullanirsaniz se nsor ¢iki sini gok fonksiyonlu giri
terminalinin harici ariza sinyali olarak kullanabil irsiniz.

$
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T dec
T acc+T _steady+T dec+T _stop

Omek 1) %ED = x100{%0]

Burada,
T_acc : Ayarlanan frekansa hizlanma éncili zamani
T_steady : Ayarlanan frekansta sabit hiz altinda  ¢alisma zamani
T_dec : Sabit hiz frekansindan daha dii gtk frekanslara gegme zamani
Veya sabit hiz frekansindan durmaa samasina kadar gecen zaman.
T_stop : Ba ska bir ba slangica kadar bo sta bekleme zamani

Frekans /—\ /

- a—p a4 p a4
T_acc T_steady T_dec T_stop

T dec
T dec+T steadyl+T acc+T _steady?2

NN

Frekans

Omek 2) %ED =

x100[%]

T_steadyl T_steady?2

10.1.10 Yetersiz yuk uyari ve arizasl

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi

04 Yuk Miktar 0 [ Normal - -

25 DY ikaz Segimi 1 | Evet Hayir/Evet -

26 DY ikaz Suresi - [ 10.0 0~600.0 San
PRT |27 DY Hata Segimi 1 | Serbest Durus - -

28 DY Hata Sresi - [30.0 0~600.0 san

29 DY Alt Lim Sev - 130 10~30 %

30 DY Ust Lim Sev - 30 10~100 %

PRT-27 DY Hata Secimi : yetersiz yik arizasi durumunda suricl ¢alisma yontemini ayarlar. No. 1 Serbest Durus ‘a
ayarlanmis ise, yetersiz yik arizasi durumunda cikigi tutar. No. 2 Yavaslama ‘ya ayarlanmis ise, yavaslamadan sonra
durur.

PRT-25 DY ikaz Secimi: yetersiz yiik uyarisini ayarlar. OUT-30~32 ‘de cok fonksiyonlu terminal icin No. 6 Diistik Y ik
‘e ayarlanirsa, disiik  yUk uyarl durumlarinda sinyaller olusturulur.

PRT-29 DY Alt Lim Sev , PRT-30 DY Ust Lim Sev : Yetersiz yiik tipine gore yetersiz yiik algilamasi icin gerekli olan

aralig ayarlar.
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PRT-27 ‘de dusik yik oranini motor nominal kayma hizinin(BAS-12 Kayma Degeri) iki kati calisma frekansina

ayarlayin.
PRT-28 ‘de disik yik oranini temel frekansa(DRV-18 Temel Frek) ayarlayin. Fan veya pompa gibi degisken tork
gerekKli ise, PRT-04 Yik Calismasi ‘ni No. 0 Normal ‘e ayarlayin. No. 1 Agir durumunda asansor gerecleri veya tasiyicl

gibi sabit tork icin yiike ayarlanir.

Cikig Akimi
PRT -30
PRT -29 Cikis
Frekansi
Nominal)l(«;yma Temel Frekans
Normal yuke ayarli (Nomal calisma :VT)
Cikis Akimi
PRT -30
Nominal Akim X2 Cikis Frekansi

Agir yike ayarli (Agircalisma :CT)

PRT-26 DY ikaz Siresi , PRT-28 DY Hata Stiresi :  Yukarida tanimlanan yetersiz yiik seviye durumu uyari zamani
veya ariza zamani stresince devam ederse koruyucu fonksiyon etkinlesir. Bu fonksiyon enerji tasarruf calismasi(ADV-
50 E-Tasarruf Modu) esnasinda etkinlesmez.

10.1.11 Asir hiz hatasi

Bu fonksiyon kontrol modu(DRV-09 Kontrol Modu) Vektor oldugunda etkinlesir.

Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

70 Asir Hiz Frek - 60.00 Hz
72 Asiri Hiz Sure - 0.01 San

PRT

Motor, asiri hiz algilama zamani(Asiri hiz zamani) siresince asir hiz frekansindan(Asiri hiz Frek) daha hizl donerse

suriict ¢ikigi bloke eder.
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10.1.12 Hiz degisim arizasl

Bu fonksiyon kontrol modu(DRV-09 Kontrol Modu) Vektor oldugunda etkinlesir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
73 Hiz Hata Segim 1 Evet -
PRT |74 Hiz Hata Bandi - 20.00 Hz
75 Hiz Hata Zaman - 1.0 San

Motor, hiz degisiminden(Hiz degisim bandi) daha hizliya ayarlanmis Hiz degisim zamani stiresince donduginde

suriict ¢ikigi bloke edilir.

10.1.13 Hiz sensor hatas! algilama
Opsiyonel Enkoder kartinin stirticii ana govdesine takilip takilmadigi algilanabilir. Enkoder takili iken, hat strlict

yonteminin enkoder sinyali tek hat oldugunda da hata algilanir. Hata durumunda, Enkoder Hatasi yazan bir mesaj

goruntilenir.
Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi
PRT 77 Enkoder Hata 1 Yes (Evet) -
78 EBH Kontol Zam - 1.0 san

10.1.14 Fan ariza algilama

Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
PRT 79 FAN Hata Modu 0 Hata -
31~32 Roéle Tanim 1,2 8 Fan Kilitlenme -
ouT
33 Q1 Tanimla

Sogutucu fan ariza modu No. 0 Hata ‘ya ayarlanir ve sogutucu fanda sorun algilanirsa, suriicti ¢ikisi bloke edilir ve fan
arizasi goruntilenir. No. 1 Uyan ‘ya ayarlar ve No. 8 FAN Uyar ‘sini ¢ok fonksiyonlu terminal veya réle olarak
ayarlarsaniz, fan ariza sinyali olusturulur ve ¢calisma devam eder. Ancak, suriict igindeki sicaklik belirli bir derecenin

Uzerine ¢ikarsa sogutucu fanin asir 1sinmasi ve benzerine badli olarak ¢ikis bloke edilir.

10.1.15 Dusuk gerilim arizas! durumunda eylem segimi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
PRT |81 DGH Gec Zamani - 0.0 san
31~32 |RéleTanm 1, 2 11 Dusuk Gerilim -
ouT
33 Q1 Tanimla
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Sdruci giris geriliminin bloke olmasindan dolayi dahili DC gerilimi belirli bir derecenin altina diiserse suriict ¢ikigi bloke
eder ve dusik gerilim anzasi(Disik Gerilim) goérintiler. PRT-81 DGH Gec Zamani ayarlanmigsa, disik gerilim
arizasi durumunda suriict ¢ikigi bloke edilir ve ayarlanan zaman diliminden sonra ariza olarak ele alinir.

Cok fonksiyonlu cikis veya role kullanilarak dusik gerilim anza uyar sinyali olusturulabilir. Ancak, uyari sinyali

durumunda DGH Gec Zamani uygulanmaz.

10.1.16 Cok fonksiyonlu terminal tarafindan ¢iki g1 bloke etme

Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
IN |65~75 |PxTanimla '5 | BX -

Cok fonksiyonlu ¢ikis terminal fonksiyonunu No. 2 BX ‘e ayarlar ve calisma esnasinda onu girerseniz, surict ¢ikisl
bloke eder ve tus takimi gostergesi tizerinde BX gorintiler. BX giris zamaninda frekans ve akim bilgisi gézlemlenebilir.

BX terminali KAPALI iken ¢aligma komutu ile hizlanma tekrar baglar.

10.1.17 Ariza durumu nasil sonlandirilir

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

IN | 65~75 | Px Tanimla '3 |RsT -

Ariza durumunu sonlandirmak icin tus takimi tzerindeki Sifilama tusuna basin veya ¢ok fonksiyonlu giris terminalini
kullanin. Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonunu No. 2 RST ‘e ayarladiktan sonra ariza durumunda terminali

girerseniz ariza durumu sonlandirilir.

10.1.18 Opsiyonel kart arizasi durumunda eylems  ecimi

Grup Kod No. ‘ Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
0 | Yok
| | i 1:Serbe
PRT | 80 | OpHata Dur Tip 1 | Serbest Durus st Durus
| | 2 | Yavaslama

Secenek karti ve surlicti ana govdesi arasinda haberlesme sorunu olusursa veya ¢alisma esnasinda segenek karti
ayrilirsa strticii eylem durumunu secin. No. 1 Serbest Durus durumunda suriict ¢ikigi bloke edilir ve tug takimi

Uzerinde ariza bilgisi géruntilenir. No. 2 Yavaslama durumunda PRT-07 ‘de ayarlanan degere yavaslar.
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10.1.19 Sdricu ciki  terminaline ba gl olmayan motorun algilanmasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
31 Mot Alg Hatasi 0 | Yok - -
PRT |32 MA Akim Seviye 7 |10 1~100 %
33 MA Stresi 0.5 0.1~10.0 |san

Sirtcl cikis terminaline motor bagl degilken calisma komutu verilirse sistemi korumak icin motor yok hatasi

olusturulur.

Motor yok hatasi, nominal akim(BAS13) karsisinda sirtictiniin ¢ikis akimi PRT33(MA Stresi) stresince PRT-32(MA

Akim Seviye) altinda olmaya devam ettiginde meydana gelir.

/N Tedbir

olu sabilir.

BAS-07 V/F Sablonu 1 Kare ‘ye ayarlanirsa PRT- 32 Motor yok seviyesini fabrika ¢iki

s degerinden daha

disltige ayarlayin. Aksi takdirde, ilk kez cali  stiginda dii stk cikis akimindan dolayr motor yok hatasi
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10.1.20 Ariza/uyar tablosu

Kategori ‘ Tus takimi Gostergesi ‘ Tanim(Hata)

Asin Akiml Asir akim hatasi
Asir Gerilim Asiri gerilim hatasi
Harici Hata Harici sinyal hatasi
NTC Aclk Sicaklik sensor arizasl
Asir Akim2 ARM kisa devre akim hatasi
Aclk Sigorta Sigorta acik hatasi
Opsiyonel Kart HatasI-x Secenek hatasi
Asiri iIsinma Asiri Isinma hatasi
Cikis faz acik Cikis faz acik hatasi
Girig faz aglk Girig faz aclk hatasl
Sarticti OLT Sdruci asin yik hatasi

Kalici Tip | Asin hiz Asiri hiz hatasi
Toprak hatasi Toprak ariza hatasi
Enkoder hatasl Hiz sensor hatasi
Fan hatasi Fan hatasi

AgirAriza Parametre yazma hatasi Parametre yazma hatasi

E-isi Motor asiri IsSinma hatasi
IsI hatasi Sicaklik hatasi
PID Oncesi hatasi PID Oncesi ariza hatalar
10 Kart Hatasi 10 Kart baglanti hatasi
Hiz Degisim hatasi Hiz degisim hatasi
Harici fren Harici fren hatasi
Motor yok hatasi Motor yok hatasi
Dustik Gerilim Dustik gerilim hatasi

Seviye BX Acil durma hatasi

Tipi Kayip Komut Kayip komut hatasi
Kayip tus takimi Kayip tus takimi hatasi
Harici Hafiza hatasl Harici Hafiza hatasl
ADC Off Ayarl Analog Giris Hatasi

ﬁ;:;? " | Gzsteme CPU Gozetleme hatasi
Gozetleme-2
Kapi Gug Kaybi DRV caligma guc hatasi
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Bolim 10 Koruyucu Fonksiyonlar

Kategori Tus takimi Gostergesi Tanim(Hata)
Asin yik Motor asirn yik hatasl
Kilcik Ariza Dustik yuk Motor disuk yuk hatasi
Kayip komut Kayip komut hatasi
Kayip tus takimi Kayp tus takimi hatasi
Kayip komut Kayip komut uyarisi
Asin yik Asir yik uyarisi
Dustik yuk Dustik yuk uyarisi
Sdracu OLT Sdrtci asin yik uyarisi
Warning Fan Uyarisi Fan calisma uyarisi

DB Uyari %ED

Fren direncg % uyarisi

Enkoder Baglanti Kontrolu

Enkoder baglanti hata uyarisi

Enkoder Y6n Kontrolu

Donds yonl hata uyarisi

Kayip tus takimi

Kayip tus takimi uyarisi

Tr Ayar tekrar deneme

Tr ayar tekrar deneme uyarisi
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Bolim 11 Haberle sme Fonksiyonu
' ]
11.1 Haberle sme Fonksiyonlari
11.1.1 Tanitim

Bu boliim, SV-iS7 stirlicti seri haberlesme standardi, kurulumu ve PC veya FA bilgisayarlar ile programi aciklamak

icindir. Haberlesme yontemi SV- iS7 stirlicti serisini uzun mesafede PC veya FA bilgisayarlar araciligiyla kontrol

etmek veya gdzlemlemek icin tasarlanmistir.

1) Haberle sme yontemi altinda faydalar

Sdrucileri fabrikalarda otomasyonlara uygulamak kolaydir, ¢linki striictler kullanici programlarina gore kontrol edilebilir
veya gbzlemlenebilir.
* parametreleri bilgisayarlar araciidiyla gdzlemlemek veya degistirmek mimkandur

(6rnek: T_acc, T_dec, frekans, ve kayip komut)
* RS-485 standardina gére araylz yapilandirmasi:

1) Suirticti ve bilgisayarlar arasinda cesitli firmalar tarafindan haberlesmeyi gerceklestirmek mumkuiindiir

2) Coklu baglanti tarzi ile tek bilgisayar vasitasiyla ayni anda 16 ‘ya kadar stirtictiyl kontrol edilebilir

3) Gurlltt bagisiklik ortami igin arayliz

Siruciler dahili RS-232 karta sahip bilgisayarlar ile RS-232/485 donustirticller vasitasiyla haberlesebilirler. Dontsturtici
standart ve performansi Ureticilere gore degisiklik gosterebilir ancak temel fonksiyonlari ortaktir. Standart ve yonergeler

hakkinda daha fazla detayin belirli tGreticiler tarafindan saglanan kilavuzlarda takip edilmesi tavsiye olunur.

/\ Tedbir

Kurulum ve ¢all smadan 6nce bu kilavuz tamamen anla  silmalidir.
Bu kilavuzu ihlal etmek ciddi yaralanmaya yol acabi lir veya di ger bile senlere hasar verebilir.

11-1



Bolim 11 Haberle sme Fonksiyonu

11.1.2 Ozellikler

Kategori ‘ Ozellikler

Haberlesme yontemi RS-485

Transfer bicimi Bus tipi, coklu baglanti sistemi

Suriicl serisi SV-S7 serisi

Donustricl Dahili RS-232

Bagli surlicti sayisl Maks 16

Transfer mesafesi Azami 1,200m (700m dahilinde olmasi tavsiye olunur)

:;F;rls:g?s ‘Gin tavslye 0.75mm?(18AWG), Koruyucu tip burgulu kablo

Kurulum bicimi Terminal blogunun S+,S-, CM ‘ne baglanir

Haberlesme Giicii H?b.(_erl_tle§me g}]cu olarak sirticinin i¢ kismindan yalitilmis gict kullanin
(striiciden saglanan)

Haberlesme Hizi 1,200/2,400/9,600/19,200/38,400 bps ‘den secin

Kontrol yordami Senkronize olmayan haberlesme sistemi

Haberlesme sistemi Yari duplex sistem

Harf sistemi Modbus-RTU: BINARY LS Bus: ASCII

Stop bit uzunlugu 1 bit/2 bit

Toplam kontrol 2 byte

Parity kontrol Yok/Cift/Tek

11.1.3 Haberle sme sistem bile simi

RS-232/485

Donusturtcu

Siricd.#1 Suricl.#2 Surdcl.#n

. .

RS-485 terminal baglantisi : Terminal blogunun S+,S-, CM ‘ne baglanir (Bolim 4 Kablolama ‘ya bakin)

PC

Baglanabilen stirlicti sayisi : 16 birime kadar

Artirilabilir adres sayisi (St ID) : 1~250

Etkin haberlesme hat uzunlugu : muhtemelen toplam 1200m . istikrarli haberlesme igin 700m altinda tutun.
1200m ‘den uzun haberlesme kablosu kullanmak veya ek siricli baglamak zorunda kalirsaniz haberlesme hizini
iyilestirmek icin litfen haberlesme tekrarlayicisi kullanin. Ortamdaki guriitiniin haberlesmeye olan etkisini azaltmak

icin etkilidir.
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11.1.4 Temel ayar

Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi Birim

01 Dah485 Ist No -1 0~250 -

02 Dah485 Prot. 0 ModBus RTU | 0~3 -
COM |03 Dah485 Baud 3 9600 0-5 bps

04 Dah485 Frame 0 D8/PN/S1 0~-3 -

05 Cevap Gecikme - 5 0~48 mSan

Dah485 ist No siriicii adres No. ‘yu ayarlar.
COM-02 Dah485 Prot.:  Varsayilan protokol Modbus-RTU(O) / LS INV 485(2) ‘dur.

GOsterge ‘ Tanim

0 Modbus-RTU Modbus-RTU uyumlu protokol
1 Ayrimig Kullaniimiyor
2 LS INV 485 LS surlictsiine dzel protokol

COM-03 Dah485 Baud : haberlesme hizini 38400bps ‘e kadar ayarlar.
COM-04 Dah485 Frame : haberlesme cerceve bilesimini seger ve veri uzunludu, parity onay yontemi ve stop bit

sayisini ayarlar.

Vo Gosterge

0 D8/PN/S1 8 bit veri / parity kontrol edilmez / 1 stop bit
1 D8/PN/S2 8 bit veri / parity kontrol edilmez / 2 stop bit
2 D8/PE/S1 8 bit veri / ¢ift No. parity kontrolu / 1 stop bit
3 D8/PO/S1 8 bit data / tek No. parity kontrolu / 1 stop bit

COM-05 Cevap Gecikme : iS7 ‘deki 485 haberlesme(Modbus-RTU veya LS INV 485) slave olarak davranir. Slave
iS7 Master ‘a bu fonksiyon kodunda ayarlanan zaman diliminden sonra yanit verir. Master ‘in slave ‘in cabuk yanitina
karsilik verebilecek durumda olmadigi bir sistemde bu fonksiyonu uygun bir sekilde ayarlayarak master ve slave

arasindaki haberlesme puriizsiiz tutulabilir.

Master

istek Cevap istek Cevap
v v

\ \

COM-5 Cevap Gecikmesi COM-5 Cevap Gecikmesi 11-3
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11.1.5 Caligsma komutu ve frekans ayari

DRV

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
06 Gal Komut Gir 3 Dahili 485 -
07 Frekans Ayar 7 Dahili 485 -

DRV-06, 07: Yukaridaki gibi Dahili 485 No. 3 ve 7 ‘yi secerseniz, haberlesme fonksiyonunu kullanarak ortak bélgede

bulunan parametrede calisma komutu ve frekansi ayarlayabilirsiniz.

11.1.6 Komut kaybi koruma

Belirli bir zaman dilimi stiresince haberlesme sorunu durumunda karar standardi ve koruma

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
12 HizK Kaybi HM 1 Serbest Durug -
PRT 13 HizK Kay Sure - 1.0 San
14 HKK Sabit Deg - 0.00 Hz
ouT 31~-33 Role Tanim 1,2,Q1 13 Komut Kaybi -

PRT-12 HizK Kaybi1 HM, PRT-13 HizK Kay Siire : Bir saatten fazla sire PRT-13 ‘de haberlesme sorunu

oldugunda stirticti hareketini secer.

Ayar Maddesi Fonksiyon

0 Yok Hiz komutu koruyucu hareketler olmadan calisma frekansini kontrol
eder.
1 Serbest calisma Suriict ¢ikisi bloke eder. Motor serbest ¢alismaya devam eder.
2 Yavaglama Yavaslayarak durma
3 Girigi Koru Hiz kaybi 6ncesine kadar girilen hizda ¢alismaya devam eder.
4 CikisI Koru Hiz kaybi 6ncesine kadar galisma frekansinda galismaya devam eder.
5 Sabit deger PRT-14 HKK Sabit Deg ‘de ayarlanan frekansta calisir.
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11.1.7 Haberle sme uzerinden ¢ok fonksiyonlu giri  § ayari

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
70~85 HabUz DG 1 0 Yok -
COM
86 Hab DG Durumu - - -

COM-70~85: Cok fonksiyonlu girisi haberlesme ile kontrol edebilirsiniz(ortak bolge h0385: Sayfa 11-28 ‘e bakin).
Ayarlanan fonksiyon COM-70~85 ‘de ayarlandiktan ve sonra istenen fonksiyon 0h0322 ‘de 1 ‘e ayarlandiktan sonra
her bitte calistirilicaktir. DRV-06, CMD kaynaginin Calistir komutu olarak ayarlanmasi gerektigine dikkat edin.

Om) Kontrol eden sanal ¢ok fonksiyonlu giris komut bélgesi ile Fx komutunu Int485 ile géndermek isterseniz, COM-
70 (HabUz DG 1) FX ‘e ayarlandiktan sonra 0h0001 0h0322 ‘ye girilirse Fx fonksiyonu tetiklenir. IN65~75 (Px
Tanimlama) ‘ya iligkin olmaksizin galigir ve ayar agsmak imkansizdir. Sanal ¢ok fonksiyonlu giris durumunu COM-86

‘da kontrol edebilirsiniz.

11.1.8 Haberle sme icin parametre ayarinda tedbir

Kod No. Fonksiyon Gostergesi
0 Hayir
CNF | 48 | Hab Par Kayit Y
| | 1 Evet -

Haberlesme ile ortak bdlge parametresi veya tus takimi parametresini ayarlayin, stirictiyli baglatin. Strtictiyl kapatip
acin, ve ayar durumu haberlesme ile ayarlanmadan 6nceki durumuna geri doner.

CNF48 Hab Par Kayit ‘te Evet ‘I segerseniz halihazirda ayarlanmig bitiin degerler suriiciiye kaydedilir ve Uniteyi
kapatip acsaniz dahi degismeden kalacaktir.

OhO3EQ adresini haberlesme ile 0 ‘a ve sonra 1 ‘e ayarlarsaniz halihazirda ayarlanmis bitiin parametre degerleri
suriicye kaydedilir ve Uniteyi kapatip agsaniz dahi degismeden kalacaktir. Ancak, 1 ‘e ayarli ise ve 0 ‘a degistirirseniz

etkin olmaz.

11.1.9 Haberle sme yapisini gozlemleme
Dijital tus takimini kullanarak master ‘dan alinan haberlesme cerceve durumunu (normal, CRC/ToplamKontrol hatasi,

diger hatalar, vb.) kolayca kontrol edebilirsiniz.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
90 izleme Secimi 0 Dahili 485 -
91 RCV Frame No - - -
92 ERR Frame No - - -
COM

93 NAK Frame No - - -

. 0 Hayir
94 Hab Giincelleme -

1 Evet
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COM-90 Izleme Secimi : gozlemlenecek haberlesme kanalini seger.

COM-91 RCV Frame No : master ‘dan normal olarak alinan haberlesme cerceve sayisini sayar.

COM-92 ERR Frame No : LS Sirict 485 ‘te Modbus-RTU ve ToplamKontrol hatalari durumunda CRC hata
saylisini sayar.
COM-93 NAK Frame No : master ‘dan alinan haberlesme cercevelerinde hata sayisini(haberlesme adres hatasi,

veri aralik hatasl, yazma engelleme hatasi) sayar.

COM-94 Hab Giincelleme : ik durum parametresini haberlesme hizi(baud hizi) vb. olarak degistirdikten sonra

haberlesmeyi tekrar baglar.

11.1.10 Ozel haberle sme bolge ayarl

BUtln iS7 haberlesme hafiza haritasi

Haberle sme Bolgesi ‘

Ortak iS5 uyumlu haberlesme
bolgesi

Hafiza Haritasi

0h0000 ~ OhOOFF

Tanim

iS5 ile uyumlu bélge

0h0100 ~ OhO1FF

COM31~38, COM51~58 ‘de kayitli
bolge

0h0200 ~ 0h023F

Kullanict Grubunda kayith bolge

Parametre kayit tip bolgesi

0h0240 ~ 0h027F

Makro Grupta kayitl bolge

0h0280 ~ OhO2FF

Ayriimis

0h0300 ~ 0h037F

Sdruci gozlem bolgesi

0h0380 ~ Oh03DF

Sirtci kontrol bolgesi

OhO3EO ~ OhO3FF

Sirtct hafiza kontrol bolgesi

Ortak iS7 haberlesme bdlgesi

0h0400 ~ OhOFFF Ayrilmis

0h1100 DRV Grubu
0h1200 BAS Grubu
0h1300 ADV Grubu
0h1400 CON Grubu
0h1500 IN Grubu

0h1600 OUT Grubu
0h1700 COM Grubu
0h1800 APP Grubu
0h1900 AUT Grubu
Oh1A00 APO Grubu
0h1B0O PRT Grubu
0h1C00 M2 Grubu
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11.1.11 Periyodik veri iletimi igin parametre grubu

Haberlesme Fonksiyon Grubu (COM) ‘da kayith adresi kullanarak haberlesme kurmak mimkinddir.

Bu, bir kerede tek haberlesme cercevesi ile coklu parametre haberlesmesi icin uygundur.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
31~-38 Param Durum h - - Hex
COM
51~58 Param Kont h - - Hex

Adres 0h0100 ~ 0h0107: COM-31~38 Param Durum h ‘de kayitl parametreyi yalnizca okuyabilir
Adres 0h0110 ~ 0h0117: COM-51~58 Param Kont h * de kayitl parametreyi hem okuyup hem yazabilir

Adres Parametre Bit tahsisi \
0h0100 Durum Parametresi #1 COM-31 ‘de kayith parametre degeri
0h0101 Durum Parametresi #2 COM-32 ‘de kayith parametre degeri
0h0102 Durum Parametresi #3 COM-33 ‘de kayitl parametre degeri
0h0103 Durum Parametresi #4 COM-34 ‘de kayith parametre degeri
0h0104 Durum Parametresi #5 COM-35 ‘de kayith parametre degeri
0h0105 Durum Parametresi #6 COM-36 ‘de kayith parametre degeri
0h0106 Durum Parametresi #7 COM-37 ‘de kayith parametre degeri
0h0107 Durum Parametresi #8 COM-38 ‘de kayith parametre degeri
0h0110 Kontrol Parametresi #1 COM-51 ‘de kayith parametre degeri
0OhO111 Kontrol Parametresi #2 COM-52 ‘de kayith parametre degeri
0h0112 Kontrol Parametresi #3 COM-53 ‘de kayitl parametre degeri
0h0113 Kontrol Parametresi #4 COM-54 ‘de kayith parametre degeri
0h0114 Kontrol Parametresi #5 COM-55 ‘de kayitl parametre degeri
0h0115 Kontrol Parametresi #6 COM-56 ‘de kayitl parametre degeri
0h0116 Kontrol Parametresi #7 COM-57 ‘de kayith parametre degeri
0h0117 Kontrol Parametresi #3 COM-58 ‘de kayitll parametre degeri

/I\  Tedbir

Kontrol Parametresinde parametreyi kaydetti
0h0382) parametrelerini Parametre Kontrol Cercevesi

Parametre Kontrol-h ‘nin en yiksek numarasinda kayd
Parametre Kontrol-4 ve ¢all sma komutunu Parametre Kontrol-5 ile kaydedin.)

ginizde call sma hizi (Oh0005, 0h0380, 0h0381) ve cali sma komutu (Oh0OQ6,
nde en biyl giinde ayarlayin. Yani, ¢all sma hizi ve gall sma komutunu
edin. (Orn. Parametre Kontrol Numarasi 5 ise call

sma hizini
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11.1.12 U&M Modunda Makro Grubu ve Kullanicrile  timi igin parametre grubu
Haberlesmeyi U&M modunda kayitl USR (Kullanict) Grup ve MAC Grup adreslerini kullanarak gerceklestirebilirsiniz.
U&M>USR->1~64 Kullanici Grup Parametresih : Kayit USR parametresini tus takimi vasitasiyla 0h0200~0h023F

adreslerine yazmak/okumak mumkunddr.
U&M>MAC->1 ~ 64 Makro Grup Parametre h:  Tus takimi tarafindan ayarlanan kayitli Makro parametresini 0h2400

~ 0h2A3 adreslerine yazmak/okumak mumkandur.

0h200 ~ 0h23F: Halihazirda Kayith Kullanict Grup P arametresi

Adres ‘ Parametre ‘ Bit Tahsisi
0h0200 Kullanici Grup Kodu 1 U&M>USR->1 ‘de kayitl parametre degeri
0h0201 Kullanici Grup Kodu 2 U&M>USR->2 ‘de kayitll parametre degeri
0h023E Kullanici Grup Kodu 63 U&M>USR->1 ‘de kayitl parametre degeri
0h023F Kullanici Grup Kodu 64 U&M>USR->2 ‘de kayitl parametre degeri

0x240 ~ 0x2A3: Halihazirda Kayith Makro Grup Param  etresi

Adres Parametre ‘ Bit Tahsisi ‘
0h0240 Makro Grup Kodu 1 U&M>MC->1 ‘de kayitl parametre degeri
0h0241 Makro Grup Kodu 2 U&M>MC->1 ‘de kayith parametre degeri
0h02A2 Makro Grup Kodu 98 U&M>MC->98 ‘de kayitll parametre degeri
0h02A3 Makro Grup Kodu 99 U&M>MC->99 ‘de kayitll parametre degeri
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11.2 Haberle sme Protokolli
11.2.1 LS INV 485 protokoli

Bilgisayar ve diger hostlar master ve siriict slave ‘dir.

Slave suriicl master ‘In yazma/okuma istegine yanit verir.

Temel Bicim

istek ::

Normal Yanit;

Hata yaniti:

Tanim:

ENQ Adres No. CMD Veri SUM EOT

1 byte 2 bytes 1 byte n bytes 2 bytes 1 byte
ACK Adres No. | CMD Veri SUM EOT
1 byte 2 bytes 1 byte n* 4 bytes 2 bytes 1 byte

NAK | Adres No. CMD Hata Kodu SUM EOT
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes 1 byte

191, iA'I -

istekler ENQ ile baslar ve EOT ile biter.
Normal yanitlar ACK ile baslar ve EOT ile biter.
Hata yanitiari NAK ile baglar ve EOT ile biter.

‘F iceren hex temsili)
® CMD: buyuk harfler (kiigiik harflerle olursa Hata)

Karakter | ASCII-HEX Komut
R 52h Oku
‘W 57h Yaz
X 58h Gozlem kayit istegi
Y’ 5%9h G0Ozlem kayit uygulama

® Veri: ASCII-HEX olarak temsil edilir
Orm.) Veri degeri 3,000 ise: 3000 — ‘0"B”"B"8'h — 30h 42h 42h 38h

Adres No. stirlicti No. ‘ya isaret eder ve 2 byte ASCII-HEX olarak temsil edilir.
(ASCI-HEX: ‘0" ~

11-9



Bolim 11 Haberle sme Fonksiyonu

Hata kodu: iki ASCII goruntilenebilir (20h ~ 7Fh)
iletim/alma tampon bilyukligi: iletim = 39 byte, aima = 44 byte

Gozlem kayit tamponu: 8 Word

SUM: haberlesme hatalarini kontrol etmek igin toplam alarak tetkik

SUM = (Adres No. + CMD + veri) ‘nin ASCII-HEX biciminde en dusiik 8 biti

Orn.) 3000 adres sayisinin birinin asagidaki sekilde okunmast igin istek

ENQ Adres No. CMD | Adres No. Adres sayisi SUM EOT
05h Hol” HR" H3000" Hl” HAC" 04h
1 2 1 4 1 2 1

SUM=0+1+R +3+0+0+0+1
=05h + 30h + 31h + 52h + 33h + 30h + 30h + 30h + 31h
=1A7h (Kontrol degeri haric: ENQ, ACK, NAK, vb.)

® Yayinlama Fonksiyonu

ayni anda bir ag tarafindan bagl olan bitiin strriictilere komut vermek icin kullanilir

Yontem: Adres No. 255 ‘de komut verme

Eylem: Kendi ayarl adres No. ‘su olmamasina ragmen her sirticli onu alir ve yanit verir.

11.2.2 Detayll okuma protokolti

Okuma lste gi: xxxx adres No. ‘sundan ardisik n sayida Word verisi okuma istegi

ENQ Adres No. CMD | Adres No. | Adres Sayisl SUM EOT
05h llol” —_~ lllFH HR” HXXXX” lll” —_~ ll8l1 = n HXXH 04h
1 2 1 4 1 2 1

Toplam byte = 12, tirnak isaretleri karakterlere isaret eder.

Normal Okuma Yanit:

Okuma Hata Yanit:

11-10

ACK Adres No. CMD Veri SUM EOT
06h “01” ~ “1F” “R” XXXX” “XX” 04h
1 2 1 N*4 2 1
Toplam byte =7 * n * 4 = 39 azami
NAK Adres No. CMD Hata kodu SUM EOT
15h ‘01" ~“1F” ‘R” il XX 04h
1 2 1 2 2 1
Toplam byte =9
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| ]

11.2.3 Detayl yazma protokoli

Yazma iste gi:
Adres )
ENQ | Adres No. CMD N Adres Sayisi Veri SUM | EOT
0.
05h “01” —_~ lllF” IWH HXXXXH iil” —_~ H811 = n HXXXX. . .H HXX” 04h
1 2 1 4 1 n*4 2 1

Toplam byte =12 + n * 4 = 44 azami

Normal Yazma Yanit::

ACK Adres No. CMD Veri SUM EOT
06h “01” —_~ lllF” EW” HXXXX. . .11 HXXH 04h
1 2 1 n*4 2 1

Toplam byte =7 + n* 4 = 39 azami

Yazma Hata Yaniti:
NAK | AddresNo. | CMD | HataKodu | SUM EOT
15h ‘01" ~“1F” ‘W ek XX 04h
1 2 1 2 2 1
Toplam byte =9

11.2.4 Gozlem kaydi detayh protokol

1) Gozlem kaydi
Gozlem Kayit iste gi:
Gozlem kaydi surekli olarak gozlem gerektiren veriyi pesinen belirterek veriyi periyodik olarak giincelleme fonksiyonudur.

n sayida adres No. kayit istedi (ardisiklik zorunlu degil

ENQ Adres No. CMD Adres Sayisi Adres No. SUM EOT
05h “01” ~ HlFH HXH Hl!l _~ u8!l:n HXXXX. i .H HXXH 04h
1 2 1 1 n*4 2 1

Toplam byte =8 +n * 4 = Azami 40

Gozlem Kayit Normal Yanitr:

ACK Adres No. CMD SUM EOT
06h Llol” _~ HlFH “XH HXXH 04h
1 2 1 2 1
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Toplam byte =7
Gozlem Kayit Hata Yaniti:
NAK Address No. CMD | Hata Kodu SUM EOT
15h ‘01" ~“1F” “X ok “XX" 04h
1 2 1 2 2 1
Toplam byte =9

2) GOzlem uygulama
Gozlem Kayit Uygulama icin ~ istek:

Request for reading the data of the address No. registered by monitor registration request.

ENQ Adres No. CMD SUM EOT
05h “01" ~ “1F" “Y” “XX" 04h
1 2 1 2 1
Toplam byte =7
Gozlem Kayit Uygulama Normal Yanit:
ACK Adres No. CMD Veri SUM EOT
06h ‘01" ~“1F" “Y” XXXX...” XX 04h
1 2 1 n*4 2 1

Toplam byte=7 + n * 4 = azami 39
Gozlem Kayit Uygulama Hata Yaniti;
NAK Adres No. CMD | Hata Kodu SUM EOT

15h ‘01" ~“1F" “Y” o XX 04h
1 2 1 2 2 1
Toplam byte =9
Hata Kodu
Kod Kisaltma Tanim
) ) Slave alinan fonksiyonu uygulayamadiginda. Yani, uygun
01:GECERSIZ FONKSIYON IF _ _
bir fonksiyon bulunmadiginda.
) . ) Alinan adres slave ‘de gecerli olmadidinda.
02: GECERSIZ VERI ADRESI IA _ _
Parametre adresi, adres No. degil
03: GECERSIZ VERI DEGERI ID Alinan veri slave ‘de gecerli olmadiginda.
Calisma esnasinda Yalnizca Okuma veya degisiklik
21: YAZMA MODU HATASI WM
yasagl.
Cerceve buylkligu veya dahili sayr veya toplam farkl
22: CERCEVE HATASI FE
oldugunda.
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11.2.5 Modbus-RTU protokol(

1. Fonksiyon Kodu ve Protokol (birim: byte)
Fonksiyon Kodu #03 (Tutma Kaydini Okuma)

<istek> <Yanit>
Alan ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Baslangic Adresi Yiksek Byte Sayisi
Baslangi¢ Adresi Dusiik Veri Yuksek (Kayit 40108)
Nokta sayisi Yuksek Veri Dustk (Kayit 40108)
Nokta sayisi Dusuk Veri Yuksek (Kayit 40109)
CRC Dusik Veri Dustik (Kayit 40109)
CRCYluksek Veri Hi (Kayit 40110)
Veri Dustik (Kayit 40110)
CRC Duistik
CRC Yuksek
Fonksiyon Kodu #04 (Giris Kaydi Okuma)
<istek> <Yanit>
Alan ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Baslangic Adresi Yiksek Byte Sayisi
Baslangi¢ Adresi Dustik Veri Yuksek (Kayit 30009)
Nokta sayisi YiUksek Veri Dustk (Kayit 30009)
Nokta sayisi Disik CRC Dusuk
CRC Dustk CRC Yiksek
CRC Yuksek
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Fonksiyon Kodu #06 (Tek Kayit Ayarla)

<istek> <Yanit>
Alan ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Kayit Adresi Yuksek Kayit Adresi Yuksek
Kayit Adresi Dustik Kayit Adresi Dustik
Veri Ayarla Yuksek Veri Ayarla Yiksek
Veri Ayarla Dusik Veri Ayarla Duisik
CRC Dusstik CRC Duistik
CRC Yuksek CRC Yuksek

Fonksiyon Kodu #16 (hex 0x10) (Cok Kayit Ayarla)

<Istek > <Yanit >
Alan Ismi Alan Ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Baslangic Adresi Yiksek Baslangi¢ Adresi Yiuksek
Baslangi¢ Adresi Dustik Baslangi¢ Adresi Dusiik
Kayit Sayisi Yuksek Kayit Sayis! Yuksek
Kayit Sayisi Dustik Kayit Sayisi Dustik
Byte Sayisi CRC Dusuk
Veri Yuksek CRC Yiiksek
Veri DUsuk
Veri Yiksek
Veri Dusuk
CRC Duisiik
CRC Yiiksek
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< Ozel Kodu >

Kod
01:GEGERSIZ FONKSIYON
02:GECERSIZ VERI ADRESI
03: GECERSIZ VERI DEGERI
06: SLAVE CIHAZI MESGUL

<Yanit>

Alan ismi

Slave Adresi

Fonksiyon(not 1)

istisna Kodu
CRC Diisiik
CRC Yiksek

not 1) Fonksiyon degeri, istek fonksiyon degeri en yiksek bitinin ayarlanan degeridir.

stlndustrial Systems | 11-15
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11.2.6 Mevcut iIS5/iG5/ iG5A uyumlu ortak bolge para  metresi

Parametre Olgek | birim Bit Tahsisi
0h0000 Suriict modeli - - R B:iS7
0: 0.75kKW 1: 1.5kwW 2: 2.2KW
3: 3. 7KW 4: 5.5kwW 5: 7.5KW
6: 11IKW 7: 15kwW 8: 18.5kW
0h0001 Siriict guci - - R 5: 22N 10: 30kW 1L STKW
12; 45KW 13: 55kW 14; 75kKW
15: 90kW 16: 110kW 17: 132kwW
18: 160kW 19: 200kW 20: 220KW
21: 280KW 22: 375kW 65535: 0.4kW
o I 0: 220V sinifi
0h0002 Sdrucu giris gerilimi - - R
1: 400V sinifi
o (6rnek) 0x0100: Siriim 1.00
0h0003 Sarim - - R
0x0101: Surim 1.01
0h0004 Ayriimig - - RW
0h0005 Komut frekansi 0.01 Hz R\W
B15 | Ayriimis
B14 | 0: Tus takimi Frek 1: Tus takimi Tork
B13 | 2~16: Terminal blok sirall
B12 | 17:Yukan 18:Asag 19:SABIT
B11 | 20: OTOMATIK-A 21: OTOMATIK-B 22 V1
B10 [23:1
R 24:V2 25:12 26:Ayriimis 27: Dahili 485
B9 28: Haberlesme secenegdi 29: PLC secenegi
30: JOG 31:PID

onhooos | GANemakomutu (secenek) | ] B8 | o Tus takimi 1 FXRX

* ek tanima bakin B7 |2 FXRX2

3: Dahili 485 4: Haberlesme secenedi
5: PLC secenegi

B6

B5 | Aynimis
B4 | Acildurma
B3 | W:Hata sifilama (0->1) R: Hata durumu

RW

B2 | Terscalisma (R)

B1 | lleri calisma (F)

BO | Durma(S)
0h0007 hizlanma zamani 0.1 san RW -
0h0008 yavaslama zamani 0.1 san R\W -
0h0009 cikis akimi 0.1 A R -
0OhOOOA cikis frekansi 001 | Hz R -
0h000B cikis gerilimi 1 V R -
0h000C DC Bara gerilimi 1 V R -
0h000D ¢lkis guicl 0.1 kw R -
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Parametre Olgek  birim RW Bit Tahsisi
B15 0: Uzak, 1: Tus takimi Yerel

1: Haberlesme ile frekans komutu (Dahili tip,

B14
Secenek)

B13 1: Haberlesme ile calisma komutu (Dahili tip,
Secenek)

B12 Ters yonde calisma komutu

B11 ileri yonde calisma komutu

B10 Fren acma sinyali

B9 Jog modu
0OhOOOE Surtict durumu - - - B8 Durma

B7 DC Fren
B6 Hiz ulasildi
B5 Yavaslama

B4 Hizlanma

Hata ayarlanan deg@erine gore caligir
*PRT-30 Hata Cikis Modu
B2 geri calisma

B3

B1 ileri calisma

BO Durma

B15 Ayriimis

B14 Ayriimig

B13 Ayriimig

B12 Ayriimis

B11 Ayriimig

B10 HMW-Diag

B9 Ayriimis
OhOOOF Hata bilgisi - - R B8 Ayrimig

B7 Ayriimis

B6 Ayriimis

B5 Ayriimis

B4 Ayriimis

B3 Seviye Tipi Hata

B2 Ayriimis

Bl Ayriimis

BO Kalici Tip Hata

B15 Ayriimis

B14 Ayriimig

B13 Ayriimis
0h0010 Girig terminal bilgisi - - R B12 Ayriimig

B11 Ayriimis

B10 P11 (artinimis G/C)
B9 P10 (artinimis G/C)
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Parametre Olgek  birim RW Bit Tahsisi
B8 P9 (artirimis G/C)
B7 P8
B6 P7
B5 P6
B4 P5
B3 P4
B2 P3
Bl P2
BO P1
B15 Ayriimig
B14 Ayriimis
B13 Ayriimig
B12 Ayriimig
B11 Ayriimis
B10 Ayriimig
B9 Ayriimis
. I B3 Ayriimis
0h0011 ¢ikis terminal bilgisi - - R
B7 Ayriimis
B6 Ayriimis
B5 Role 5@artinimis G/C)
B4 Role 4(artinimis G/C)
B3 Role 3(artinimis G/C)
B2 Q1
Bl Role 2
BO Role 1
0h0012 V1 0.01 % R V1 gerilim girisi
0h0013 V2 0.01 % R V2 gerilim girisi (artinimis G/C)
0h0014 Il 0.01 % R I1 akim girisi
0h0015 Motor déniis hizi 1 rpm R Mevcut motor déniis hizi goriintilenir
Oho016 Ayriimis - - - -
~0h0019
OhO01A Hz/rpm secimi - - R 0:Hz bir?r'ni )
1: rpm birimi
0h001B | Motor kutuplari gérintiilenir - - R Motor kutuplari gértintilenir
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11.2.7 1S7 artirilmi $ ortak bdlge parametresi

1) Surticii Gozlem Bolge Parametresi (Yalnizca okuma)

Parametre Bit tahsisi
0h0300 Sirlici modeli - - iS7: 000Bh

0.75kW: 3200h

1.5kW: 4015h, 2.2kW:4022h, 3.7KW:4037h,
5.5KW: 4055h, 7.5kW:4075h, 11kW:40B0h
15kW: 40F0Oh, 18.5kW: 4125h, 22KW: 4160h,
30kW: 41EOh, 37KW:4250h, 45kW:42D0h
55kW: 4370h, 75kW: 44B0h, 90kW: 45A0h
110kW: 46E0h, 132KW: 4840h, 160kw: 4A00h
185kW: 4B90h

0h0301 Sdrtcd gucl - -

200V tek faz acik hava sogutmasi: 0220h
200V 3 faz acik hava sogutmasi: 0230h
o G o 200V tek faz zorlamali sogutma: 0221h
Suriic giris gerilimi / giic kaynagdi
tip 200V 3 faz zorlamali sogutma: 0231h
0h0302 (tek faz, 3 faz) ; : 400V tek aclk hava sogutmasi: 0420h
400V 3 faz acik hava sogutmasi: 0430h

/ sodutma yontemi
400V tek faz zorlamal sogutma: 0421h
400V 3 faz zorlamali sodutma: 0431h
L o (6rnek) 0x0100: Suriim 1.00
0h0303 Sartct yazilim strima - - —
0x0101: Strim 1.01
0h0304 Ayrimig - - -
B15 [ 0:normal durum
B14 [ 4:Uyarn durumu
B13 | 8: Hata durumu (PRT-30 Hata Cikis Modu
B12 Jayarlanan degerine gore ¢alisir)
B11
B10
B9 |
B8
0h0305 Surtict calisma durumu - - B7 1: hiz arama 2-hizlanma
B6 3: sabit hiz 4:yavaglama
B5 5:yavaslayarak durma 6:Donanim OCS
B4 7:Yazilm OCS 8:bekleme calismasi
B3 0: durma
B2 1: ileri calisma
Bl 2: ters calisma
BO 3: DC calisma(0 hiz kontrolu)
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Parametre Olgek birim ‘ Bit tahsisi
B15
B14
B13 Calisma komut kaynagi
B12 0: Tus takimi 1: Haberlesme secenedi
2:App/PLC 3: Dahili 485
Bil 4: Terminal Blogu 5:ayrimig
B10 6:Otomatik 1 7: Otomatik 2
B9
Sirucu calisma frekans komut B8
0h0306 . - -
kaynag B7 | Frekans komut kaynag

B6 0: Tus takim hizi 1: Tus takim torku
BS | 2~4:Yukar/Asagi calisma hizi
B4 5Vl 6:11 7:V2 8:12 9:Sinyal
B3 10: Dahili 485 11: Haberlesme secenegi
B2 12: App(PLC) 13:Jog 14:PID
B1 15~22: Otomatik Adim
BO 25~39: Cok adimli hiz frekansi

0h0307 Tus takim yazilim surm (Grn.)  0x0100: Siiriim 1.00

0h0308 Tus takim baglik strimi 0x0101: Stirim 1.01

0h0309

—OH30F ayriimig

0h0310 Cikis akimi 0.1 A -

0h0311 Cikis frekansi 0.01 Hz -

0h0312 Cikis deviri 0 RPM | -

0h0313 Motor geri besleme hizi 0 RPM | -32768rpm~32767rpm (Kutuba sahip olan.)

0h0314 Cikis gerilimi 0.1 \ -

0h0315 DC Bara gerilimi 0.1 V -

0h0316 Cikis guic 0.1 kw -

0h0317 Cikis Torku 0.1 % -

0h0318 PID referansi 0.1 % -

0h0319 PID geri besleme 0.1 % -

0h031A No.1 motor numara gostergesi | - - No.1 motor numara gostergesi

0h031B No.2 motor numara gostergesi | - - No.2 motor numara gostergesi

0h031C Secilen motor numara gostergesi| - - Secilen motor numara gostergesi

0h031D ) ) 0: Hz birimi

Hz/rpm(devir) arasinda se¢im - - .

1: rpm birimi

OhO31E

Ayrilmis - -
~0h031F
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Parametre Olgek birim Bit tahsisi
BI5 Ayrilmis
Bl4 Ayriimis
BI3 Ayriimig
BI2 Ayrilmis
BI1 Ayriimis

BIO P11 (Artinlmis G/C)
B9 P10 (Artinlmis G/C)
B8 P9 (Artinimis G/C)

0h0320 Dijital girig bilgisi

B7 P8 (Temel G/C)
B6 P7 (Temel G/C)
B5 P6 (Temel G/C)
B4 P5 (Temel G/C)
B3 P4 (Temel G/C)
B2 P3 (Temel G/C)
Bl P2 (Temel G/C)
BO P1 (Temel G/C)
BI5 Ayriimis
Bl4 Ayriimig
BI3 Ayriimis
BI2 Ayriimis
Bl1 Ayriimig
BIO Ayriimis
B9 Ayrilmis

- B8 Ayriimig

0h0321 Dijital ¢cikis bilgisi - -

B7 Ayrilmis
B6 Ayrilmis

B5 Role 5 (Artinimis G/C)
B4 Role 4 (Artinimis G/C)
B3 Role 3 (Artinimis G/C)
B2 Q1 (Basicl/O)

Bl Role 2 (Temel G/C)
BO Role 1 (Temel G/C)
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Parametre Olgek birim Bit tahsisi
B15 | Sanal DI 16 (COMS85)
B14 | Sanal DI 15 (COM84)
B13 | Sanal DI 14 (COM83)
B12 | Sanal DI 13 (COM82)
B11 | Sanal DI 12 (COM81)
BIO | Sanal DI 11 (COM80)
B9 Sanal DI 10 (COM79)
L B8 Sanal DI 9 (COM78)

0h0322 Sanal dijital giris bilgisi - -
B7 Sanal DI 8 (COM77)
B6 | Sanal DI 7 (COM76)
B5 | Sanal DI 6 (COM75)
B4 Sanal DI 5 (COM74)
B3 | Sanal DI 4 (COM73)
B2 Sanal DI 3 (COM72)
Bl Sanal DI 2 (COM71)
BO | Sanal DI 1(COM70)

0h0323 Segilen motor gostergesi - - 0: No.1 motor/ 1: No.2 motor

0h0324 AIGL 0.01 % Analog gitisl (Temel G/C)

0h0325 AIG2 0.01 % Analog giris2 (Temel G/C)

0h0326 AIG3 0.01 % Analog giris3  (Temel G/C)

0h0327 AlG4 0.01 % Analog gitis4  (Artinimis G/C)

0h0328 ACl 0.01 % Analog clkisl (Temel G/C)

0h0329 AIC2 0.01 % Analog clkis2 (Temel G/C)

0h032A AC3 0.01 % Analog ¢Ikis3  (Artiriimis G/C)

0h032B AIC4 0.01 % Analog clkis4  (Artirimis G/C)

0h032C Ayriimig - -

0h032D Ayrimis - -

0h032E Ayrilmis - -

0h032F Ayriimis - - -
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Parametre Olgek birim Bit tahsisi

BI5 Sigorta Acik Hatas
Bl4 Asiri Isinma hatasi
BI3 Kisa kol
BI2 Harici hata
BI1 Asiri gerilim hatasi
BIO Asiri akim hatas|
B9 NTC hatasl

) o B8 Asiri hiz degisimi

0h0330 Kalici tip hata bilgisi-1 - -
B7 Asiri hiz
B6 Giris acik faz hatasi
B5 Cikis acik faz hatasi
B4 Toprak ariza hatas|
B3 E-IsI hatas|
B2 Surlict asin yuk hatasi
Bl DusUk yuk hatasi
BO Asir yik hatasi
BI5 Ayrilmis
Bl4 Ayriimig
Guvenlik seceneginde terminal blok  girisi
BI3 farafindan kesilen suriici cikigi (90kwW Uzerinde
uygulanir)
BI2 Yuva3 secenek kart kontak defosu
BI1 Yuva2 secenek kart kontak defosu
BIO Yuval secenek kart kontak defosu
B9 Motor yok hatasi
0h0331 Kalici tip hata bilgisi-2 - - .

B8 Harici fren hatasi
B7 Temel GC kart kontak defosu
B6 PID Oncesi ariza
B5 Parametre yazma hatasi
B4 Ayriimig
B3 FAN hatasl
B2 PTC (IsI sensorii) hatasi
Bl Kodlayici hatasi
BO MC ariza hatas|
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Parametre Olgek birim Bit tahsisi

B15 | Aynimis
B14 | Aynimig
B13 | Aynimig
B12 | Aynimis
B1l | Aynimig
B10 | Aynimig
B9 Ayrilmis

0h0332 Seviye tip hata bilgisi - - B8 Ayrimig
B7 Ayriimig
B6 Ayrilmis
B5 Ayriimig
B4 Ayriimig
B3 Tus takimi kayip komut
B2 Kayip komut
Bl LV
BO BX
B15 | Aynimis
B14 | Aynimig
B13 | Aynimis
B12 | Aynimig
B1l | Aynimig
B10 | Aynlmis
B9 Ayriimig

0h0333 L B8 Ayriimig

Donanim Tani hata bilgisi - -

B7 Ayrilmis
B6 Ayriimig
B5 Ayriimig
B4 Kapi Surlict Gig Kaybi
B3 Gozetleme -2 hatasi
B2 Gozetleme -1 hatasi
B1 EEPROM hatas|
BO ADC hatas|
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Parametre

Olgek

birim

Bit tahsisi
B15 | Aynimis
B14 | Aynimig
B13 | Aynimig
B12 | Aynimis
B1l | Aynimig
B10 | Aynimig

B9 Otomatik ayar arizasi

B8 Tus takimi kayip

0h0334 Uyar bilgisi - -
B7 Kodlayici yanhs kablolama
B6 Kodlayici yanhs kurulum
B5 DB
B4 FAN calismasi
B3 Kayip komut
B2 Sdrtcu asin yuka
Bl Dusuk yuk
BO Asir yuk
0h0335~ Ayrimis - - -
0h033F
0h0340 Acik glin zamani 0 Gin Sirlict guci acik giin sayisi
0h0341 Aclk dakika zamani 0 Dakika| Suriicu acik zamani toplam giin haricinde toplam dakika
0h0342 Calisma giin zamani 0 Gin Sirlict calisma toplam giin sayisi
0h0343 Calisma dakika sayisi 0 Dakikal Surlict calisma toplam giin haricinde toplam dakika
0h0344 Fan guin zamani 0 Gin Sogutucu fan calisma toplam giini
0h0345 Fan dakika zamani 0 Dakikal Sogutucu zamani toplam giin haricinde toplam dakika
0h0346 Ayriimis - - -
0h0347 Ayriimig - - -
0h0348 Ayriimis - - -
0h0349 Ayriimis - - -
0h034A Secenek 1 - - 0: Yok 1: Ayriimig
0h034B Secenek 2 - - 2: Ayriimis 3: Profibus,
4: Ayrilmig 5: Ayriimig
6: Ayriimis 7: RNet,
0h034C Secenek 3 iOAgEgn@ o Aynimis
20: Harici GC-1
23: Kodlayici
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2) Sirticl Kontrol Bolge Parametresi (Okuma ve Yazma Mumkinddir)

Adres Parametre Olgek | birim Bit tahsisi
0h0380 Frekans komutu 0.01 Hz Komut frekans ayari
0h0381 RPM(devir) komutu 1 rpm Komut devir ayari
B7 | Ayrimis
B6 | Ayrimis
BS5 | Ayrimig
B4 | Ayrimis
B3 | 0=>1:serbest caligma durmasi
0h0382 Calisma komutu - -
B2 | 0->1: hata sifilama
Bl | O:geri komutu Lileri komutu
BO | 0:durmakomutu 1:calisma komutu
Orn) ileri calisma komutu:0003h,
ters calisma komutu:0001h
0h0383 Hizlanma zamani 0.1 san Hizlanma zaman ayari
0h0384 Yavaglama zamani 0.1 san Yavaslama zaman ayari
BI5 | Sanal DI 16 (COM85)
Bl4 | Sanal DI 15 (COM84)
BI3 | Sanal DI 14 (COM83)
BI2 | Sanal DI 13 (COM82)
Bl1 | SanalDI 12 (COM81)
BIO | Sanal DI 11 (COM80)
B9 | Sanal DI 10 (COM79)
Sanal dijital
0h0385 giris kontrolu - - B8 _SanalDI9 (COM78)
(OKapal, LAGK) B7 | Sanal DI 8 (COM77)
B6 | Sanal DI 7 (COM76)
B5 | Sanal DI 6 (COM75)
B4 | Sanal DI5 (COM74)
B3 | Sanal DI 4 (COM73)
B2 | Sanal DI 3 (COM72)
Bl | SanalDI2(COM71)
BO | Sanal DI1(COM70)
BI5 | Ayrimis
Bl4 | Ayrimis
BI3 | Ayrimis
B2 | Ayrimig
BI1 | Ayrimis
Dijital ¢ikis BIO | Ayrimig
0h0386 kontrolu - - B9 | Ayrimis
(0: Kapall, 1:Acik) B8 | Ayrimis
B7 | Ayrimis
B6 | Ayrimis
B5 | Q4 (artinimis G/C, OUT36: Yok)
B4 | Q3 (artinimis G/C, OUT35: Yok)
B3 | Q2 (artinimis G/C, OUT34: Yok)
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Parametre Olgek | hirim Bit tahsisi
B2 | Q1 (temel G/C, OUT33:Yok)

Bl | Relay2 (temel G/C, OUT32: Yok)
BO | Relayl (temel G/C, OUT31: Yok)

0h0387 Ayriimig - - Ayriimig
0h0388 PID referansi 0.1 % PID referans komutu olusturuldu
0h0389 | PID geri besleme degeri 0.1 % PID geri besleme degeri
O0h038A
Ayrilmig - - -
~0h038F
0h0390 Tork Ref 0.1 % Tork komutu
0h0391 ileri Pozitif Tork Siniri 01 % ileri motor cember tork siniri
0h0392 ileri Negatif Tork Sinirn 0.1 % ileri geri beslemeli tork siniri
0h0393 Ters Pozitif Tork Siniri 0.1 % ters motor cember tork siniri
0h0394 Ters Negatif Tork Siniri 0.1 % ters geri beslemeli tork siniri
0h0395 Tork Avansi 0.1 % Tork avansi
0h0395
0399 Ayrilmis - - -
Herhangi zaman .
0hO39A ) - - CNF-20 deger ayar (sayfa 13-40 ‘a bakin)
Parametresi
0h039B Gozlerm Hatti-1 - - CNF-21 deger ayar (sayfa 13-40 ‘a bakin)
0h039C Gozlem Hatti-2 - - CNF-22 deger ayari (sayfa 13-40 ‘a bakin)
0h039D Gozlem Hatti-3 - - CNF-23 deger ayari (sayfa 13-40 ‘a bakin)

3) Suriict Hafiza Kontrol Bolge Parametresi(Okumave  Yazma MUmkindir)

Bu bolgede, parametre ayarlanirsa yalnizca sirictide yansitimaz ancak kaydedilir. Diger bolgelerin parametreleri,
haberlesme tarafindan ayarlanirsa siriiciide yansitiir ancak kaydedilmez. Sirtcilyl kapatip acarsaniz, haberlesme
tarafindan ayarlanan degerlerin hepsi silinir ve 6nceden ayarlanan degerler kaydedili. Bundan dolayi, haberlesme
kanallyla ayarladiktan sonra suriicllyli kapatmadan 6nce parametreyi kaydetmelisiniz. Ancak, bu bélgede, parametre

degerlerini kaydetme ihtiyaci olmaksizin ayarlanan parametre degerleri dogrudan siirticliye kaydedilir.
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Calisma
Parametre Olgek| birim esnasinda Fonksiyon
gecis
0hO3EQ "™ Parametre kaydetme - - X 0: Hayir 1:Evet 8-44
OhO3E1 "™ Monitor mode initialization - - 0 0: Hayir 1: Evet 8-45
0: Hayir 1: Bitiin Gruplar

2: Drv Grubu 3:BAS Grubu
4: ADV Grubu  5:CON Grubu
6:IN Grubu 7:0UT Grubu
Oh03E2 "™ Parametre ilk deger atama - - X 8-45
8. COM Grubu  9:APP Grubu

10:AUT Grubu  11:APO Grubu
12:PRT Grubu 13:M2 Grubu

*hata esnasinda ayr yok

0hO3E3 Degistirilen parametre gorintilenir | - - 6] 0: Hayir 1: Evet 8-46
0:Yok
OhO3E4 Makro fonksiyon maddesi - - X 1: Cekme Uygulamasi 8-48
2: Capraz
0hO3E5 "™ Buituin ariza gecmisi silinir - - 6] 0: Hayir 1: Evet
0h03E6 "™ User registration code deleted - - 0 0: Hayir 1: Evet 8-48
not2) . yazma: 0 ~ 9999
OhO3E7 Parametre modu gizli 0 | Hex @) 8-47
okuma: O: Kilit a¢ LKilitle
not 2) . - yazma: 0 ~ 9999
OhO3E8 Parametre diizenleme Kkilitli 0 | Hex (@] — — 8-47
rokuma: O: Kilit a¢ 1: Kilitle
0hO3E9 ilk parametre kolay ayar - - 6] 0: Hayir 1: Evet 8-48
OhO3EA™Y Kullanilan giic deger atama - - ©) 0: Hayir 1: Evet 9-19
Toplulagtinimig surticti galisma
OhO3EB™? puias ¥ Wiy - - o] 0: Hayir 1: Evet 9-19

zamanl ilk deger atama

OhO3EC™® Toplulastirimis sogutucu fan o 0: Havir 1 Evet 849
calisma zamani ilk deger atama i '

notl) parametreleri ayarlarken dikkatli olun. Parametreleri haberlesme ile 0 ‘a ayarlayin ve sonra diger degerlere
ayarlayin.

0 haricinde bir degere ayarli iken O haricinde bir deger girerseniz, hata mesaji ¢ikacakiir.

Ibu parametreyi haberlesme kanaliyla okursaniz 6nceden ayarlanmis degerleri bileceksiniz.

**Gereken zaman daha uzun olabilir ¢linkt veri stirlic  Uye kaydedilir, bdylece muhtemelen haberle  smeyi kesintiye u gratir.
Ayarlama yapildi ginda dikkatli olun.

not 2) Sifre giren parametreler. Sifre girerseniz Kilitle durumu Kilit ag olur ve Kilit ag durumu Kilitle durumu olur. Ardi ardina
ayni sifreyi girerseniz yalnizca ilk parametre uygulanir ve sonraki degerler yansitiimaz. Bundan dolayr ayni degeri bagka
bir defa daha girmek isterseniz, bagka bir degere degistirin ve 6nceki degeri tekrar girin.

Orn.) 244 ‘i iki kez girmek isterseniz agagidaki sirayi izleyin. 244 -> 0 -> 244
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12.1 Kontrol ve Sorun giderme
12.1.1 Koruyucu fonksiyonlar

1) Cikis akimi ve girig geriliminden koruma

T T S N

Motor asin yik arizasini sectiginizde ve yik ayarlanan dereceyi astiginda
Asirl yuk Kalic ariza meydana gelir. PRT-20 O haricindeki degerlere ayarlandiktan sonra
caligma tekrar baslayabilir.

Dusuk yuk koruma fonksiyonunu sectiginizde ve motor yuki ayarlanan
Dusuk yik Kalic dusuk yik seviyesi dahilinde iken ariza meydana gelir. PRT-27 0 haricindeki
degerlere ayarlandiktan sonra galisma tekrar baslayabilir.

Asirl akiml Kalici Sturtct ¢ikisi nominal akimin 200% ‘Uni astiginda ariza meydana gelir.
Asiri gerilim Kalici DC devre gerilimi belilenmis miktar astiinda ariza meydana gelir.
_ . ) DC devre gerilimi belifrenmis derecenin altina distiigiinde ariza meydana
Dusuk gerilim Seviye )
gelir.
Sirtcu clkis kisminda topraktan dolayr belilenmis miktardan fazla akim
Toprak hatasi Kalic aktiginda ariza meydana gelir. Akima sebep olan toprak siriicl kapasitesine

gore degisiklik gosterir.

Ters zaman 1sI 6zelligine gore asin yik ¢alismasi esnasinda asiri ISinmayi
E-lIsi Kalic Onlemek icin ariza meydana gelir. PRT-40 1 O haricindeki de@erlere
ayarlarsaniz calisma tekrar baslar.

Surlctnun Ug faz ¢ikisindan birisi faz acgik oldugunda ariza meydana gelir.
PRT-05 hit 1 ‘i 1 ‘e ayarlarsaniz ¢alisma tekrar baslar.

Siartcunin Ug faz giriginden birisi faz acik oldugunda ariza meydana gelir.
PRT-05 bit 2 'yi 1 ‘e ayarlarsaniz caligma tekrar baslar.

Bu, surticti nominal akimina gore 1sinma kargisinda 150% 1 dakika ‘dan
Sdriict OLT Kalic 200% 0.5 saniye ‘ye kadar ters zaman Is1 6zellik korumasidir. 200% 0.5
saniye surlicli kapasitesine gore degdisiklik gosterebilir.

Cikis fazi agik Kalic

Girig faz1 acik Kalici

2) Danhili devre anormalligi veya harici sinayallerle koruma

Tip Kategori ‘ Detaylar m

. Surtici DC sigortasi asin akima yalnizca 30kW Uzerinde yanit
Sigorta Acik Kalici . .
verdiginde ariza meydana gelir.
Surlct sodutucu fan sicakligi belilenmis derecenin Uzerine ¢iktiginda
Asirtisinma Kalici .
ariza meydana gelir.
Surtctdeki DC parcas! kisa devre akimi algiladiginda ariza meydana
Asir akim2 Kalici )
gelir.
. Bu, ¢ok fonksiyonlu terminal fonksiyon secimi ile harici ariza sinyalidir.
Harici hata Kalici : . .
IN65~75 fonksiyonlarindan No.3 Harici hata secilir.
BX Sevive Sirtcu ¢ikisi cok fonksiyonlu terminal fonksiyon secimi tarafindan bloke
4 edilir. IN65~75 fonksiyonlarindan No.4 BX segilir.
) Sirtcu hafiza cihazi(EPP Rom), analog-dijital digme ¢ikisi(ADC Kapall
Donanim -Diag Yasamsal . .
Ayari) veya CPU hatall calisma(Gozetleme-1,Gozetleme-2) sorunul.
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Guc dugmesi(IGBT) sicaklk alglama sensorinde anormallik

NTC aclk Kalici . i
algilandiginda ariza meydana gelir.
Fan hatasi Kalict Sogutucu fanda anormallik algilandiginda ariza meydana gelir. PRT-79 | Only applied to
0 ‘a ayarlanirsa ¢alisma tekrar baglar. below 22 kw
Only applied to
IP54 FAN hatasi Kalici IP54 Uriniiniin FAN ‘da dahili dolagim sorunu oldugunda algilanir. v app
IP54 product

Harici sicaklik sensorii terminal bloguna baglandiktan sonra direng
toPTC hatasi Kalici belilenmis degerin Gtesine gecerse ariza meydana gelir. PRT-34 0
haricinde bir dedere ayarlanirsa ¢alisma tekrar baglar.

Siricu ana govdesi ile tug takimindan parametre yazma esnasinda

Parametre yazma
y Kalicl

hatasi sorun.

Motor hizi asin hiz algilama seviyesi (izerine ¢iktiginda ariza meydana
Asiri hiz hatasi Kalici ) s . g Y g 4

gelir. Algilama seviyesi PRT-70 ‘de ayarlanir.

Kodlayicidan geri besleme alan hiz ayarlanan degisim degeri Uizerine
Degisim hiz hatasi | Kalici ciktiginda arnza meydana gelir. PRT-73 1 ‘e ayarlanirsa galisma tekrar

baslar.

PRT-77 Kodlayici Kablo Kontrolu 1 ‘e ayarlandiginda ve ayarlanan stire
Enkoder hatasi Kalicl o ] )

dilimi boyunca anormallik algilanirsa ariza meydana gelir.

APP-34 ~36 arasinda fonksiyon ayari ile PID 6ncesi ¢calisma esnasinda

. , kontrol miktari(PID geri besleme) surekli olarak ayarlanan dederden

PID 6ncesi arza Kalic

dusiik girildiginde sistemin anormal durumu olarak gorilebilecek ariza
meydana gelir.

3) TUS TAKIMI ve secenek ile koruma

Calisma komutlan tus takimindan geldiginde veya Tus takimi JOG Modunda tus
) takimi ile striicti ana gévdesi arasinda haberlesme sorunu oldugunda ariza meydana
Kayip tus takimi | Seviye , . .

gelir. PRT-11 0 haricinde bir degere ayarlanirsa ¢alisma tekrar baslar. (haberlesme

kesildikten sonra 2 saniye meydana gelir)

Frekans veya calisma komutlari terminal blogu veya tus takimi haricinde haberlesme
Kayip komut Seviye komutu tarafindan verilirse komut ile ilgili sorun oldugunda. PRT-12 O haricinde bir
degere ayarlanirsa ¢alisma tekrar bagslar.
Giig kaynagl eshasinda takildiktan sonra secenek, secenek yuva No. 1 ‘den
¢lktiginda veya suriic ile haberlesme mimkiin olmadidinda
Gl kaynagl eshasinda takildiktan sonra secenek, secenek yuva No. 2 ‘den
¢lktiginda veya suriic ile haberlesme mimkiin olmadidinda
Gig kaynagl eshasinda takildiktan sonra secenek, secenek yuva No. 3 ‘den
¢lktiginda veya suriict ile haberlesme mimkiin olmadidinda
Not) Seviye : ariza ¢oziimlendiginde otomatik olarak kesilir. Bu, ariza ge¢cmisinde kaydedilmez.
Kalici : Aniza ¢6zimlendikten sonra sifirlama sinyalleri girildiginde kesilir.
Yasamsal : Surlclye guc kaynadini keser ve sonra tekrar gic sadlarsaniz ariza ¢ézimlendikten sonra dahili sarj lambasi
kapanarak ariza durumu kesilir.

Secenek hatasl-1 | Seviye

Secenek hatasl-2 | Seviye

Secenek hatasl-3 | Seviye
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12.1.2 Alarm fonksiyonlari
Motora asirn yuklendidi durumda alarma sinyali olusturulur. PRT-17 ‘yi 1 ‘e ayarlarsaniz ¢alisma tekrar
Asin yuk baslar. Cikis kontak noktasi icin sinyaller gerekli ise, OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 4 asir yik
segilir.
Dustk yik durumu icin alarm gerekli ise PRT-25 i 1 ‘e ayarlayin. Cikis sinyali olarak, OUT31~33
Diisiik yiik

fonksiyonlari arasindan No. 6 Diisiik yik segilir.

Suriict asin yuk

Surtcl IOLT fonksiyon gérdugi seviyenin 60% ‘ina esit zaman biriktirilirse alarm olusturulur. Cikis sinyali
olarak OUT31~33 fonksiyonlar arasindan No. 5 IOL segili.

Kayip komut

PRT-12 Kayip Komut Modu 0 oldugunda da alarm sinyali olusturulabilir. Alarm PRT13~15 arasinda belirli
bir durumda olusturulur. Cikis sinyali olarak OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 12 Kayip Komut segilir.

Fan Uyarisi

PRT-79 FAN Hata Modu 1 ‘e ayarl iken sodutucu fanda sorun algilanirsa alarm olusturulur. Cikis sinyali
olarak, OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 8 Fan Uyarisi segilir.

DB Uyari %ED

DB direng kullanim orani belilenmis derecenin tizerinde ise alarm olusturulur.

Kodlayici  Baglanti

BAS-20 Otomatik Ayarlama ‘dan No. 3 Kodlayici Testi secilir ve kodlayici testi esnasinda sinyal girilmezse

Kontrolu alarm isaret edilir. OUT31~33 fonksiyonlari arasindan ENC(Kodlayici) Ayar segilirse sinyaller olusturulur.
Erkoder vén BAS-20 Otomatik Ayarlama ‘dan No. 3 Kodlayici Testi secilir ve kodlayici testi esnasinda kodlayici faz A ve
Kortrolu B arasinda ayar yanlslikla degistirilirse veya donis yonu ters ise alarm igaret edilir. OUT31~33
fonksiyonlari arasindan ENC((Kodlayici) Yoni ayarlanirsa sinyaller olusturulur.
Calisma komutu tus takimi ise veya PRT-11 Kayip tus takimi modu O ‘a ayarli iken Tus takimi JOG
Kayip tus takimi Modunda tus takimi ve sirlicti ana gévdesi arasinda haberlesme sorunu algilanirsa alarm igaret edilir.
Cikis sinyali olarak OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 29 Kayip Tus takimi segilir.
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12.1.3 Sorun giderme
B YUk motor nominal yikiinden daha fazladir. = Motor ve suriicl kapasitesini artirin.
Agin yuk B Asin yik arnza seviyesinde ayarlanan yik | = Ayarlanan degeri artirin.
(PRT-21) kiicUktir.
:arglllrotor ve yuk arasindaki baglantida sorun | _ Motor ve silriicii kapasitesini artinin,
Dustik yiik Y
B Disik yuk seviyesi(PRT-29,30) asgari sistem = Ayarianan degeri artirin.
yukiinden daha duguktir.
B Hizlanma/Yavaslama zamani yik ataleti(GD2) = Hizlanma/Yavaslama zamanini artirin.
ile kiyaslandiginda ¢ok kisadir.
R . - .| = SUrlclyd daha buyik kapasiteli olanla degistirin.
Asin akaml B Suric yukd nominal yikiinden daha buyuktur.
I R . = Siriclyl motor durduktan sonra caligtirin veya
B Motor rolantide iken srtict ¢ikist ACIK ‘tir. hiz aramay kullanin(CON-60).
W Motor frenlemesi ¢ok hizlidir. = Mekanik freni kontrol edin.
" kl;{:;ﬁ?‘lgg; d ;2;?32'8 aé/liﬂk alet(GD2) e | Yavaslama zamanini daha yiksege ayarlayin.
Asiri gerilim B Geri beslemeli yik sirici  cikiginda = Fren direng cihazi kullanin.
konumlanmistir.
" . . . = Gerilim kaynadinin belirenmis degerden yiksek
W Gerilim kaynagi gok ylksekti olup olmadigini kontrol edin.
B Gerilim kaynagi cok dusuktir. = Gerilim kaynaginin belilenmis dederden disiik
olup olmadigini kontrol edin.
B Gl¢ kaynad! kapasitesinden daha buyuk yuk
Disiik geriim baglanmistir(dogrudan hatta olan kaynak veya | = Gig kaynak kapasitesini artirin.
motor)
B Guc¢ kaynak tarafinda elektronik kontaktor, vb. | = Elektronik kontaktorii degistirin.
uyumsuziugu.
B S{riict ¢ikis kablosunun topraklamasi = SUrlicu ¢ikig terminal dagitimini kontrol edin.
Toprak hatasi
B Motor yalitiminin kéttlesmesi = Motoru degistirin.
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W | swmedes | Gwm
W Motor agiri Isinmistir. = YUk veya frekansi azaltin.
B Siricl yikd nominal yukinden daha | = Surict kapasitesini artirin.
blyuktdr.
E-lIsi B Elektronik 1S seviyesi cok dusuge | = Elektronik 1sI seviyesini uygun sekilde
ayarlanmistir. ayarlayin.
B Siurict uzun bir sire dusuk hizda | == Motoru sogutucu fana ayri olarak glg
calismistir. saglayabilen bir tanesiyle degistirin.
B Cikis tarafi elektronik kontaktoriinun kontak | == Sirlici ¢lkis tarafi elektronik kontaktdring
Cikis Fazi Agik sorunu. kontrol edin.
B Cikisin kot dagitimi = Cikis dagitimini kontrol edin.
W Giris tarafi elektronik kontaktériniin kontak | == Suriicti girig tarafi elektronik kontaktoriint
sorunu. kontrol edin.
Giris Fazi Acik B Girigin kot dagitimi == Girig dagitimini kontrol edin.
B Siricti DC kondansorinun degistiriimesi | == Siriicti DC kondansorinl degdistirmelisiniz.
gerekmektedir. Bayiden musteri servisi talep edin.
B Sirict yuki surtct degerinden daha | = Siriicti ve motor kapasitesini artirin.
Surtici OLT blyuktdr.
W Tork artisi ok ylksekiir. = Tork artis miktarini azaltin.
W Sogutucu sistemde sorun vardir. == Havalandirma, hava kanall veya cikista
yabanci bir cisim olup olmadigini kontrol edin.
WSiriict sogutucu fanin degisim | = Siriict sogutucu fanini degistirin.
Asiri 1Isinma . N
periyodundan daha uzun stre kullanilimistir.
B Ortam sicaklidi ¢ok yuksektir. = Sirlctinuin ¢evresindeki sicakligi 50°C altinda
tutun.
B Siriici ¢ikis kablo topraklamasi == SUrticu ¢ikis terminal dagitimini kontrol edin.
B Sirlict guc digmesinde(IGBT) sorun vardir. | ==  Sirlicinin caligmasi  mimkin  degildir.
Asirt akim2 . LS
Yakindaki servis saglayicisina basvurun.
B Ortam sicakligi tavsiye edilen aralidin | = Sirlci ortam sicakigini tavsiye edilen
NTC acik disindadir. araligin civarinda tutun.
B Sirict dahili sicaklik sensérinde sorun | = Yakindaki servis sadlayicisina bagvurun.
vardrr.
B Fanin bulundugu suriicti havalandirmasinda | == Havalandirma veya hava ¢ikisini kontrol edin.
yabanci cisim vardir.
FAN hatas| B SiUricl sogutucu faninin  degistiriimesi | = Sirlicti sogutucu fanini degistirin.
gerekmektedir.
B Dahili fan baglantisi bagh degildir. =~Fan baglantisini baglayin.
B Dahili fan PCB karti giic baglantisi bagl | = Dahili fan PCB kart gti¢ baglantisini baglayin.
IP54 FAN hatasi | degildir. ==SUrlict sogutucu fani degistirimelidir.
B Sirici sogutucu faninin degisim periyod
zamani gelmigtir.
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' ]

12.1.4 Sogutucu fan de gisimi

1) 7.5kW ‘tan digtk Uriintin degisim adimlar
Alttaki kelepceyi ok yoniinde itin ve dne cekin. Fan baglantisini ayirin, sonra fani degistirebilirsiniz.

<3.7kW ‘tan dusuk> <7.5 kKW ‘tan duiguk>

2) 11~15kwW 200V/400V, 18.5~22 kW 400V drtntnin degisim adimlari
Giris-Cikis terminallerinin altindaki gerilimleri ¢cikarin ve fan baglantisini ayirin, sonra fani degistirebilirsiniz.

rannll TN

e

] e e e e e e

[F—"i1aW—i|
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3) 18.5~22 KW 200V, 30~75kW 400V urtnunidn degisim adimlari (Kapasiteyi kontrol edin.)
Urliniin Ust tarafindaki gerilimleri gikarin ve fan baglantisini ayirin, sonra fani degistirebilirsiniz.
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12.1.5 Ginluk ve dizenli kontrol listesi

Kontrol
maddeleri

Kontrol periyodu

Dizenli
1))

Kontrol yontemi

Kriter karari

Karsilk
plani

Toplam ortam Kontrol: Uyaritya bakin -10~+40 altindaki termometre,
sicaklik, nem, toz, vb. sicaklikta donma yok. nem olger,
kaydedici
50% nem altinda ¢ig
yok
Bitun cihazlar | Anormal titresim ve Gorerek ve duyarak | Fark etmezse
ses var m?
Guc kaynak | Ana devre gerilimi Siriict terminal R, S, Dijital
gerilimi normal mi degil mi? T fazlan arasinda multimetre/
gerilim kontrolu test cihazi
Ana devre 1) Megger kontrolu @] O | 1) sirici ve kisa | 1)5MQ ‘dan yiiksek DC 500V
(ana devre terminalleri devre terminalleri | 2),3) farketmez Megger
ve baglant! terminalleri R,S,TUVW
arasinda) baglantilarini  ayirin
2) Bituin sabit parcalar O ve sonra bu
Toplam yerlerinde mi? terminalleri ve
3) Herhangi  bir baglanti terminallerini
parcada asir Isinma O Ceviim megger ile
belirtisi var mi? oOlglin.
4) temizleme 2) Vidalayin
3) Bakarak kontrol
edin.
1)Konduktor Gzerinde (@] Bakarak kontrol edin. | Fark etmezse
Bagl paslanma var mi?
konduktorler 2) Kablo
/Kablolar kaplamalarinda hasar O
var mi?
. Hasar gormis olan Bakarak kontrol edin. | Fark etmezse
Terminaller @)
var mi?
1) Iceriye sivi siziyor 1), 2) Bakarak kontrol | 1),2) Fark etmezse Kapasite
mu? edin. metre
2) Gulvenlik tertibati
yerinde mi?
Ara . Herhangi bir ¢ikinti var
Kondansor
mi?
3) Gug arza O 3) Kapasite metre ile | 3) Nominal kapasitenin
kapasitesini kontrol kontrol edin. 85% Uzerinde
edin.
1) Calisma esnasinda @] 1)dinleyerek kontrol | Fark etmezse
catirdama sesi var edin
Réle mi? 2)bakarak  kontrol
2) Kontak noktasl O edin
Uzerinde herhangi bir
hasar var mi?
1) Direng vyalitim @] 1) bakarak kontrol | 1) Fark etmezse Dijital
yontemi Uizerinde edin 2)  belitlen  direng | multimetre/
herhangi bir hasar var 2) Bir tarafin | degerinin +10% | analog test
Direnc mi? O baglantisini ayirn | degisimi dahilinde cihazi
2) Baglanti ve test cihazi ile
kopuklugunu kontrol kontrol edin
edin.
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Kontrol periyodu

Kontrol Kontrol .
. R . Kriter karar
maddeleri yontemi
1) Calisma O 1) UVW arasindan | 1) Fazlar dahilinde Dijital
esnasinda her cikis surlict ¢ikis gerilim: multimetre/
geriliminin terminali gerilimini Denge icin 200V dogrultmag
Kontrol dengesizligini kontrol edin. (400V) - 4V(8V) voltmetresi
devresi Calisma kontrol edin. 2) surticti koruma dahilinde
Koruyucu kontrolu 2) Sira koruma testi (@) devresini zorla 2) Anormal devre
devre calistirdiktan sonra kisa devre yaptinn | siraya gore calisma
gosterge devresi veya agin. Uzerindedir.
Uzerinde anormallik
yok.
1) Herhangi O 1) Giig kapali 1) Pirtizslizce
anormal bir titresim durumunda iken doéniyor.
. veya ses var mi? O ellerinizle
Spgutucu Sogutucu fan | 2) Baglant dondlriin
sistem parcalarinda 2) Tekrar 2) Hig bir anormallik
herhangi bir sikilastirin. bulunmamalidir.
gevseklik var mi?
Gorlintilenen Panel yiizeyi Diizensel ve yonetsel | Gerilim metre
B deger normal mi? Uizerinde degeri kontrol edin. /amper metre
Gosterge Metre O O I
gorintilenen
degeri kontrol edin.
Motor 1) Herhangi O 1)Kulaklariniz, No Abnormality should
anormal bir titresim gozleriniz ve be founded
veya ses var mi? O ellerinizle kontrol
2) Herhangi edin
Toplam .
anormal bir koku 2)Asir 1Isinma,
var mi? hasar vb. gibi
anormallikleri
kontrol edin.
Megger kontrolu U,V,W baglantisini | 5MQ {izerinde 500V sinifi
Valitim direnci ((;Il(l$ terminéli v.e o ayirn ve motor Megger
baglanti terminali kablolarini
arasinda) baglayin.
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Notlar :

stlndustrial Systems | 12-10




Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1 Fonksiyon Tablosu

13.1.1 Parametre modu — DRV grubu( =»DRV)
DRV Grubu (PAR 9 DRV)

Not1,

Calisma ) Control Mode
Fonksiyon o : o \Y
i ) Ayar Arall g1 Ik Deger S|V
NG Gostergesi degisi / L C
' klik = TI|T
00 - Atlama Kodu Atlama kodu | 0~99 9 (@] O 0|0|0O|O
01 | hil01 | Frekans Komutu oS 0-Maks. 0.0 0O 71 0 0 0 X X
Komutu frekans[Hz]
02 | h1102 Tork Komutu Tork komutu | -180~180[%] 0.0 (@] 8-31 X X| X 0 O
75kWaltinda |20.0
03 | 0h1103 | Hzl Zamani Hizanma 1~ oorsan O 716 0 O0/0 O O
Zamani 90kW iistiinde | 60.0
A% | 75kWaltinda | 30.0
04 | 0h1104 | Yvs Zamani avagiama | _eoofsan] o 716 |0 0olo/ 0 O
zamani 90KW {istinde | 90.0
0 | Tus takimi
al 1 | FX/Rx-1
06 | Oh1106 | K t Gi Eon'ir:a 2 | PRx2 1:F/Rx-1 X 7-11 O 0|0|0O|O
Gal Komut Gir | komut 3 | Dahii485 |
yontemi .
4 | Field Bus
5 | PLC
Freki 0: Tus takimi -
07 | 0h1107 | Frekans Ayar CANS AT o | Tugtakimi-L | 2 Ml 171 o 00 X X
secimi 1
0 | Tus takimi -1
1 | Tustakimi -2
2 | Vi
Tork  komut 311 0: Tus takimi
08 | Oh1108 | Tork Ayar L 4 V2 - U X 83l X X X O O
secimi 1
5112
6 | Dahili 485
7 | Enkoder
8 | Fied Bus
0 | VIF 7-21
1 | VIFPG 8-20
Kayma
09 Kontrol -
N | 01109 | Kontrol Modu on'o 2 | komp. O:VIF x 1o o0lolo o
) modu
3 | Sensorsiz-1 8-21
4 | Sensorsuiz-2 8-23
5 | Vektor 8-27

* ] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya ¢ikar.
N Her kodun etkililigi Kontrol Mod ayarina gére
V/F: V/IFmodu (PG dahil), SL: Sensorsiiz-1, 2 modu, VC: Vektor modu, SLT: Sensorsiiz-1, 2 Tork modu,
VCT: Vektor Tork modu
Secenekler icin Secenek kilavuzuna bakin.
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DRV Grubu (PAR = DRV)

Kontrol Modu

Fonksiyon Ayar Arall §i ilk De ger
Gostergesi 4 9 9 S|V
L|C
Tork 0 Hayir
10 | Oh110A | Tork Kontrol o ok O:Hayir 831 x| x|o
kontrolu 1 Evet
Jog 0.5~Maks
1 0h110B 10.00 84 (ONNONNG)
Jog Frekansi frekansi frekans[Hz]
Jog
12 0h110C | Jog Hzl Zamani Hizlanma | 0~600[san] 20.0 8-4 O/0|0O
zamani
Jog
13 0h110D | Jog Yvs Zamani yavaglama | 0~600[san] 30.0 8-4 O 0| X
zamani
0:0.2kW, 1:.0.4kwW
2:75kW, 3:1.5kwW
4:2.2kW, 5:3.7KW 8-11
6:5.5kW, 7:7.5kW
8:11kW, 9:15kW Sdracu
14 | Oh110E | Motor Gulcl Motor giicii [10:18.5kW,11:22kW | kapasitesine O|0|0
12:30kW,13:37kW bagli
14:45kW,15:55kwW 8-17
16:75kW, 17:90kwW
18:110kwW, 19:132kW
20:160kW, 21:185kW
Tork 0 Elle
15 0h110F | Tork Arttirma arttirma . O:Elle 7-23 X | X| X
R . 1 Otomatik
yontemi
O0h1110  fleri Tork Art en O o150 723 X X X
No2) artirma 90KW istinde 1.0
i tork 75kW altinda (2.0
17 ohilll  GeriTorkAt | oon O™ o-15m 723 X X X
artirma 90KW istinde 1.0
Temel
18 0h1112 | Temel Frekans 30~400[HZ] 60.00 7-21 O|0|0
frekans
Basl
19 | 0hU3 | BaglamaFrek | oo | 0.01~10MHz] 050 721 0 x| x| X
frekansi
20 Ohl14 | Maks. Frekans | ™™ | 49-400 60.00 728 |0 00 O
frekans
Hz
Hiz  birim 0 Gostergesi
21 Oh1115 | Hz/Rpm Segimi - O:Hz 9-3 000
secimi 1 Rpm
Gostergesi

* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.

N3 DRV-16-17 kodu yalnizca DRV-15 (Tork Arttirma) kod degderi “El le” oldugunda goérinttlenir.
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13.1.2 Parametre modu — Temel fonksiyon grubu (

BAS Grubu(PAR = BAS)

Haber

> BAS)

Kontrol Modu

Fonksiyon N
lesme Gosterges Ayar Arall g1 \Y Ry Y,
\[o} / Llc L|C
F T| T
00 - Atlama kodu | Atlama kodu | 0~99 20 O/0|O0O 0|0
0 | Yok
Yardimcli 1 |vi
01 | 0h1201 | Yar Ref Girisi | referans ayar| 2 | |1 0:Yok 81 OO0 X |X
segimi 3 |v2
4 |12
0  MHG*A)
1 M%G*A)
2 | MI(G*A
Yardimcl A
2 komut 3 | MHM*G*A))
2 | oh1202 | Yar RefTipi O™ 0: M+(G*A) 81 0 O O X X
hareket 4 | M+G*(A-50%)
secimi 5 MYG*(A-50%))
6 | M/(G*(A-50%))
7 | M+M*G*(A-50%)
Yar Ref Yardimcli
03 | 0h1203 referans -200.0~200.0[%] 100.0 82 |[O|O0O O X |X
Kazang
kazanci
0 | Tus takimi
1 | FX/Rx-1
04 | Ohipos 2 GAl Kom 2 calisma 2 | FxRx-2 L:Fx/Rx-1 730 |0 0 0 00O
Gir komutse¢imi | 3 | panili 485
4 | FieldBus
5 |PLC
2. frek 0: Tus takimi -
05 | 0h1205 | 2. Frek Ayar oo™ 1o Tustakimi-1 v taami 730 |00 O X | X
ayar yontemi 1

* [[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya ¢ikar.
N3 BAS-02 kodu yalnizca BAS-01 (Yar Ref Girisi) kodu “YOK” haricinde bir degere sahip oldugunda gérinttilenir.

BAS Grubu (PAR =» BAS)
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(Z(t)‘)rsﬂt(esrlg(;; Ayar Arali g ilk De ger
1 | Tus takimi-2
2 |V1
311
41V2
512 0
06 | 0h1206 | 2. Tork Ayar 2. tork komut yontemi 6 | Dahi 485 Tus takimi-| O 730 X|X| X|O| O
7 | Enkoder 1
8 | FieldBus
9 |PLC
10| Senkron
11 | Binary Tip
12| Tus takimi-2
0 | Dogrusal
07 | 0h1207 | V/F Tipi VIF tipi 1 | Kare ODogusall X | 722 O|0O| X X | X
2 | Kullanici VIF
3 | Kare 2
Hizlanma/ Yavaslama | 0 | Maks Frek 0: Maks
08 | 0h1208 | Hzl/Yvs Tipi standart X 716 | O/ 0|0 | X | X
frekans 1 | Fark Frek Frek
0 | 0.01san
09 | 0h1209 | Zaman Birimi | Zaman birim  ayari 1 | O0.1san 1:0.1san X 7-17 O/ 0|0 | X | X
2 | 1san
0 | 60Hz X
10 | Oh120A | Giris Frekansi | Girig giic frekansi 1 | 5oz 0:60Hz 84 O 0|0 |0O|O0O
11 | Oh120B | Kutup Sayisi Motor kutup sayisi 2~48 Siiriicii X O/0o|O0|O|O
12 | 0h120C | Kayma Dederi | Nominal kayma hizi 0~3000[rpm] kapasite X O/o0o|0|0O|O
13 | 0h120D | Motor Akimi Motor nominal akimi | 1~200[A] sine X O/o0oj0o|0O|O
14 | Oh120E | Yiiksiiz Akim %Okfﬂz am 0.5~200[A] baglidir X |sn|/olo ololo
15 | 0h120F | Motor Gerilimi | Motor nominal gerilimi | 180~480[V] 0 X O/0o|O0|0O|O
16 | Oh1210 | Motor Verimi | Motor Verimliiligi 70~100[%6] Surtict X O/0O|lO0|O|O
17 | Oh1211 | YUk Ataleti Yk atalet orani 0-8 kapasitesin| X O0|0|O0|0O]|O
18 | 0h1212 | Gug Gos Kat Gilic gosterge katsayisi | 70~130[%] e baglidir (0] 93 |O|0O|0|0O|O
o _ 200~230[V] 220|220
19 | 0h1213 | AC Besleme Girig giic  gerilimi 380~480]V] 440vl380 o 84 | 0| 0|O0O|0O|O0O
0 | Yok
1 | Hepsi
20 - Otomatik Ayar | Otomatik ayarlama 2 HepsKStdstI) 0:Yok X 817 | X OO0 0|0
3 | RstLsigma
4 | Enko. Test
5 |Tr
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BAS Grubu (PAR =» BAS)

21
22
23
24

Notd)

41
Not5)

a2
43
45
46
a7

48
50

Not6)

51

52

53

55

56

57

58

59

60

61

62

63

64

13-5

Haberles
me No.

0h1229

0h122A

0h122B
0h122C
0h122D
0h122E
0h122F
0h1230

0h1232

0h1233
0h1234

0h1235

0h1236

0h1237

0h1238

0h1239

0h123A

0h123B

0h123C

0h123D

0h123E

0h123F

0h1240

Fonksiyon
Gostergesi

Rs
Lsigma
Ls

Tr

Kullanicl Frel

Kullanicl Gerl

Kullanici Fre2
Kullanici Ger2
Kullanici Fre3
Kullanici Ger3
Kullanici Fre4
Kullanici Ger4

Sabit Frek-1

Sabit Frek-2
Sabit Frek-3

Sabit Frek-4
Sabit Frek-5
Sabit Frek-6
Sabit Frek-7
Sabit Frek-8
Sabit Frek-9
Sabit Frek-10
Sabit Frek-11
Sabit Frek-12
Sabit Frek-13
Sabit Frek-14

Sabit Frek-15

isim

Stator direnci
Kacak induktans
Stator indUktansi

Rotor zaman sabiti

kullanici frekansi 1

kullanici gerilimi 1

kullanici frekansi 2
kullanici gerilimi 2
kullanici frekansi 3
kullanici gerilimi 3
kullanici frekansi 4
kullanici gerilimi 4

Sabit frekans 1

Sabit frekans 2
Sabit frekans 3

Sabit frekans 4

Sabit frekans 5
Sabit frekans 6
Sabit frekans 7
Sabit frekans 8
Sabit frekans 9
Sabit frekans 10
Sabit frekans 11
Sabit frekans 12
Sabit frekans 13
Sabit frekans 14

Sabit frekans 15

Ayar Arall g1

Motora baglidir
Motora baghdir
Motora baghdir

25~5000 [msan]

0~Maks. frekans [Hz]

0~100[%]

0~Maks. frekans [Hz]
0~100[%0]

0~Maks. frekans [Hz]
0~100[%]

0~Maks. frekans [Hz]
0~100[%0]
0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

0~Maksimum frekans
[Hz]

0~Maksimum frekans
[HZ]

ik Deger

15.00

25

30.00
50
45.00
75
60.00
100

10.00

20.00

30.00

40.00

50.00

60.00

60.00

55.00

50.00

45.00

40.00

35.00

25.00

15.00

5.00

X | XX

>

O XX XX X X X

| Sayfa

8-17
8-17
8-17

8-17

7-22

7-22
7-22
7-22
7-22
7-22
7-22
7-22

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

7-10

Kontrol Modu

X | X | X | X iR
O 00O

O 000000 O] O
O XX XX X X X

O

S

-

>

O |O|0 |0 BEelES

>

O XX XX X X X

O O 0|0 =N

>

X XXX X X | X X

x O O |0 |0 NS

X XXX X X | X X
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70 | Oh1246 | SFHzZaman | SoOt  hiZRMA o gnyean 20.0 o 71800 0O|Xx| X
zamani 1

71 | 0M247 | SFYvgZamami1 | St yavaslama ., ey 200 o|718 00 0 x| X
zamani 1

72 i

W 01248  SFHzZaman2 | S0t MM o gnyean 30.0 0O 718 0 O 0 X X
zamani 2

73 0h1249  SF Yvs Zamanil f::q';m %’a"a@ama 0~600[san] 300 O 718 0 O O X X

74 | 0M24A | SEHA Zamaniz | SEOt hiZanmal o ooy 40.0 O 718 0 0 O X X
zamani 3

75  0Oh124B  SF Yvs Zamanil f:g;nl )3/ava§lama 0~600[san] 40.0 O 718 0 0 O X X

* [[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.

Not) BAS-24 yalnizca DRV-09 Kontrol Modu “Sensdrsiiz-2” veya “Vektor” oldugunda gosterilir.

NS BAS-41~48, yalnizca tek BAS-07 veya M2-V/F Sablonu(M2-25) olsa dahi “Kullanici V/F” olarak ayarlandiginda gortinttlenir.

NOt6) |N-65~75, yalnizca tek ¢ok fonksiyonlu girig olsa dahi “siral"(Hiz-L.M.H,X) olarak ayarlandiginda gortntulenir.

N"”’yalmzca tek IN-72~75 ¢ok fonksiyonlu girig olsa dahi “sabit Hizlanma/Yavaglama”(Xcel-L,M,H) olarak ayarlandiginda
gorlntdlenir.
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13.1.3 Parametre modu — Parametre modu — Artiriimi

(PAR>ADV)

Artirilmi § Fonksiyon Grubu (PAR = ADV)

s fonksiyon grubu

Fonksiyon Géstergesi Ayar Arall §1 | ik Deger \// v f Z
F ¢ T| T
00 |- Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99 24 O - |00l 0O|]0O|O
01 | 0h1301 | Hizlanma Tipi hizlanma sablonu 0 | Dogrusal 0Docirusal X719 O] O] O] X| X
02 | 0h1302 | Yavaslama Tipi yavaslama sablonu 1 | S-egrisi o X719 O O] O] X| X
03 | 0h1303 | S EgriHzlBas ggri‘r'ﬁi'a”ma baslangic | 410006 40 X 719 0 0l O X| X
04 | 0h1304 | S Egri Hzl Bit S hizlanma son egimi 1~100[%] 40 X719 0| O] O] X| X
05 | 0h1305 | S Egri Yvs Bas ggﬁ‘i’a?'ama baslangic | 1_1q0[g] 40 X | 719/ 0| 0l 0 X| X
06 | 0h1306 | S Egri Yvs Bit S yavaglama son egimi | 1~100[%)] 40 X719 0| O] O] X| X
07 | 0h1307 | Calisma Modu baslangi¢ yontemi 2 gglg{]aﬂa O:Hizlanma | X | 725 O| O| O| X| X
0 | Yavaglama
1 | Dc-Fren
08 | 0h1308 | Durus Modu durma yontemi 2 | SerbestDurus| o:Yavagama | X | 7-26| O O| O X | X
3 | Flux Frenleme
4 | Gl¢ Frenleme
o ) 0 | Yok
09 |0h1309 | Galisma Engel gg;ﬁe”ge"emeyon 1| TleriYon | 0:yok X714, 0 0 0 x| X
2 | Geri Yon
L 0 | Hayrr
10 | Oh130A | Bes Ver Calis guc giris baslangig 1 Evet 0: Hayrr O| 715 0, 0 O X| X
%% 0h130C Bas Dc-FrenZa tz’:ﬁ'lgrr']?“? DCrenleme 4 gorsan] 0.00 X 725 0 0 O X X
13 | Oh130D | Dc-Fren Ger DC kaynagi 0~200[%] 50 X 725/ 0| O] O] X| X
14 Oh130E  Dc-Fren Bek Za ngfrz?rlﬁx oneesi ¢k _gofsan] 0.10 X 726 0 0 O X X
15 | Oh130F | Dc-Fren Zamani DC frenleme zamani 0~60[san] 1.00 X 726 0 0| O X X
16 | 0h1310 | Dc-Fren Sev DC frenleme 0~200[%] 50 X 726 O O] O X X
Bas.
17 | 0h1311 | Dc-Fren Frek DC frenleme frekansi frekansi~60[HzZ] 5.00 X 726 0 O O X X
Bas. frekansi
20 | 0h1314 | Hzl Sabit Frek Hizianma bekleme ~Maks. Frekans 5.00 X 89|00 0 Xx|X
frekansi [Hz]
. Hizlanma bekleme
21 | 0h1315 | Hzl Sabit Zam calisma zamani 0~60.0[san] 0.00 X| 89| 0|0 O X|X
Bas. frekansi
22 | 0h1316 | Yus Sab Frek Yavaslama bekleme ~Maks. frekans| 5.00 X 890/ 0 0 X|X
frekansi [Hz]
) Yavaglama bekleme .
23 | 0h1317 | Yvs Sabit Zam calisma zamani 0~60.0[san] 0.00 X| 89| 0|0 O X|X

* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.
Nt ADV-12 yalnizca ADV-07 “Durus Modu” “De-Start” olarak ayarlandiginda goériintulenir.
N9 ADV-14~17 yalnizca ADV-08 “Durug Modu” “DC-Fren” olarak ayarlandiginda gérunttlenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Artinlmi $ Fonksiyon Grubu (PAR  =» ADV)

Kontrol Modu

Haberle sme F?nk5|yon. isim Ayar Arall §I \Vi S sl v
No. Gostergesi / Ll c
F T T
0| Hayir )
24 0h1318 | Frekans Sinir frekans siniri 1 Evet 0: Hayir X | 728/ O|0O|] O | X| X
Vi
N%u‘r})) 0h1319 | Alt Frek Sinir frekans alt sinir 0~Ust siniHz] 0.50 O |[728 O[O O X X
- . 0.5~maks.
26 0h131A | Ust Frek Sinir Frekans Ust sinir frekans[Hz] 60.00 X | 728 O O O | X X
0| Hayir
27 0h131B | Frekans Atlama frekans atlama 0: Hayir X 729 O|0O] O | X X
1 Evet
28 A atlama frekansi alt sinir | O~atlama  frekansi
Nota) | Oh131C | FA Alt Limit 1 1 st sinin 1[Hz] 10.00 O|[729 O|0O] O [X X
. atlama frekansi alt
20 Oh131D FAUstLimiti ~ temafekansiistsmi gnn g 1500 | 0 729 0 0 O | X X
frekans[Hz]
o atlama frekansi alt sinir | 0~ atlama frekansi
30 | Oh131E | FA Alt Limit 2 5 st sinin 2[Hz] 20.00 O|729 O|0O] O [X X
= atlama frekansi Ust siniri AlEE, HGEE el
31 O0h131F | FA Ust Limit 2 > sinin2  ~ maks. 25.00 O 72 O/0 O X X
frekans[Hz]
. atlama frekansi alt sinir | 0~ atlama frekansi
32 0h1320 | FA Alt Limit 3 3 st sinin 3[Hz] 30.00 O|729 O[O O X X
= atlama frekansi Ust siniri Al MG el
33 0h1321 | FA Ust Limit 3 3 sinin 3 ~ maks. 35.00 O 729 OO0 O X X
frekans[Hz]
Ny | 0h1329  Fren Agma Akim  fren acma akimi 0~180.0[%] 50.0 O 85 00 O X X
42 | 0h132A  Fren Acma GZ ‘;rzr':]gﬁf”a HE 0~10.00[san] 1.00 X 854 0 0O O X X
. . 0~maks.
44 0h132C | FAILR Frek fren agma ileri frekans frekans[Hz] 1.00 X |85 O 0O O X X
0~maks.
45 0h132D | FA GER Frek fren agma ters frekansi frekans[Hz] 1.00 X |85 O 0O O X X
46 Oh132E  Fren Kapa GZ gg&;ﬁf’atma geckme ' o_1ofsan] 1.00 X 854 O 0O O X X
0~maks.
47 0h132F | Fren Kapa Frek fren kapatma frekansi frekans[Hz] 2.00 X |85 O 0O O X X
0| Yok
50 | 0hl1332 | Enerji Tas Mod enerji tasarruf calismas! [ 1] Elie 0:Yok X 1835 0|0 X |X| X
2| Otomatik
Nguls) 0h1333 | Tasar Miktar enerji tasarruf miktari 0~30[%] 0 O 83 OO0 O X X
H/Y Deg Hizlanma/ Yavaglama | O~maks. :
60 Oh133C Frek zamani degisim frekansi| frekans[Hz] 0.00 X | 718 01O O X X
* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirilmesi durumunda ortaya cikar.
N0 ADV-25~26 yalnizca ADV-24 (Frekans Sinir) “Evet” olarak ayarlandi§inda gortnttlenir.
N ADV-28~33 yalnizca ADV-27 (Frekans Atlama) “Evet” olarak ayarlandiginda gortintilenir.
NI ADV-41~47 yalnizca OUT-31~33 ‘ten bir kod “BR Control (Fren Kontrolu)” olarak ayarlandiginda gortintilenir.
N3 ADV-51 yalnizca ADV-50 (Enerji Tas Mod) “Yok” haricinde bir degere ayarlandiginda gérintiilenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Artinimi s fonksiyon Grubu (PAR = ADV)

Haberle sme

Fonksiyon

Gostergesi

Ayar Arali g1

Ik De ger

Devir  Gos| donls gosterge| ,
61 - Kaz Kazarcl 1~6000.0[%] 100.0 9-3
0 [x1
1 [x01
i Devir  GOs| donis gosterge . i
62 Skal dlgedi 2 | x0.01 Ox1 9-3 OX
3 | x0.001
4 | x0.0001
63 | OhI33F | Devir Gos Bir jorus gOsterge 0 rpm 0pm 93 00
1 | mpm
0 | Calisma ile
64 | Oh1340 | FanKontrol | Sodauet  fani1 | Surekii | o caligma fle 8-43 o X
Sicakliga
2 ..
Gore
yukari/agag 0 | Havir
65 0h1341 Y/A Kayit calisma frekans y O:Hayir 8-6 Ol X
Modu tasarrufu 1 | Evet
0 | Yok
Joff 1 V1
On/Off  Kon| Acgik/Kapali )
66 0h1342 Gir Kontrol Kaynag 2 111 0:Yok 8-56 00
3 |V
4 |12
CK ON Cikis kontak
67 0h1343 . noktasi  AGIK| 10~100[%] 90.00 8-56 0 0
Seviye seviyesi
CK OFF Cikis kontak| -100.00~cIkis
68 0h1344 ; noktasi  KAPALI| kontak noktasi 10.00 8-56 00
Seviye seviyesi ACIK seviyesi[%]
Uvenlikli calisma| O Surekli
70 | 0n346 | Emnivetli Gal o Aktif 0: Stirekli Aktif 88 0o
1 | DG Ile Aktif
Serbest
. durus
71 guvenlikli calisma 0: Serbest
Notl4) 0h1347 Emn Cal Dur durma yontemi 1 | Q-Durus durus 8-8 O O
Q-Tekrar
2
Calis
guvenlikli calisma
72 ohizag  EMN GAIYVS Covaiama 0~6000[san] | 5.0 88 00
Za zamani
Baski icin geri o In
Rej besleme ve ayir
74 0h134A Engelleme | sakinma a Hayir 8-61 O 0
fonksiyon secimi | 1 |Evet
RefEn E(g;'é'm(a'@'” gerl 200v: 300~400 350V
75 0h134B Seviyesi sak_l_nma ga||§ma 400V: 200V 8-61 O X
gerilim seviyesi | 600~800
13-9




Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Haberle sme Fonksiyon . .

Baski icin gerl

besleme
76 omsac  Komp  Frek ZUTY telafisel 0~ 10.00Hz 100H7 X 861 00 O X X
Lim frekansi
kisitlamasi
Baski icin geri
RejEn P| besleme ve
7 0h134D Kazanc T p. 0~100.0% 50.0[%] O 861 OO O X X
kazanci
Baski icin geri
RejEn I besleme ve
78 0h134E Kazang sakinma . 20~30000[msan] 500[msan] O 861 OO O X X
kazanci

[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya gikar.
N4 ADV-71~72 yalnizca ADV-70 (Emniyetli Cal) “DG ile Aktif’ olarak ayarlandiginda gériinttilenir.
Nt ADV-76~78 yalnizca ADV-75 (RejEn Seviyesi) “Evet’ olarak ayarlandidinda goruntdilenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.4 Parametre modu — Kontrol fonksiyon grubu (

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR = CON)

2 CON)

Kontrol Modu

Haberlesme | Fonksiyon . . . s|v
\[o} Ayar Aral Ik D
° o} Gostergesi yar el gi cger / Llc
F T|T
00 - Atlama Kodu | Atlama Kodu | 0~99 51 O o|0o
2kW altinda  |0.7~15[kHz] | 5.0
. 30~45kW |0.7~10[kHz] 5.0
tetikleme
04 0h1404 | Tasima Frek frekansi 55~75kW |0.7~7kHz] | 5.0 839 |0 O[O
90~110kwW |0.7~6]kHz] | 3.0
132~160kwW|0.7~5[kHz] | 3.0
0 N | PWM
05 0h1405 | PWM Modu | degistirme modu oma 0:Normal PWM 8-39 |0 o|O
1 Az Sizinti PWM
09 | oOhtgon | lanyet Il akis zamani | 0~60[sar] 100 8-29 | X 00
Zamani
10| Ohl40B | Manyet Giicii | '« 3KI# 9U¢ 100~500[%] 100.0 829 | X oo
kaynagdi
1 ohwoc | 1UtMa devaml Galisma | _qyrcan) 1.00 831 | X X | X
Zamani tutma zamani
hiz kontrol
12 | 0Oh140D ':K P Kazang oivodu oransal | 10-500[%] 50.0 829 | X X | X
kazangl
hiz kontrol
13 | Ohl40E ':K I Kazang| o ivodu integral | 10~0999[msar 300 829 | X X | X
hesap kazanci 1
hiz kontrol
15 | Ohl40F QK P Kazang o rvadu 10~500[%] 50.0 829 | X X | X
oransal kazang2
hiz kontrol
16 | 0h1410 SK I Kazang o riyodu integral | 10~9999[msan] 300 829 | X X | X
hesap kazanci2
18| ohiarz | Kazanc Deg kazangdegisim | 100 0.00 829 | X X | X
Frk frekansi
19| onhia1z | Kazanc Deg kazangdegisim | 16y 0.10 829 | X X | X
Zam Zzamanl
sensorsiz2 2. 0 Hayir
20 0h1414 |SS2 Kaz Gost | kazang gdsterge 0: Hayrr 8-24 | X XX
1 Evet
ayari
sensorsiz 1,2
’ Motor
21| onars HKSZP hiz kontrol 0~5000[%] kapasitesine 824 | X x| X
Kaz 1 periyodu oransal <
baghdir
kazancl
sensorsiz 1,2
’ Motor
22| onae |HKSZI hiz kontrol 10~9999[msar] kapasitesine 824 | X X | X
Kaz 1 periyodu integral badiidir
hesap kazancil 9
23 HK-SZ2 P sensorsuz2 hiz Motor
0h1417 1~1000[% 824 X X| X
Note Kaz 2 kontrol periyodu ] kapasitesine
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Kontrol Modu
Haberlesme | Fonksiyon - o ; . \
(o} . Isim Ayar Arall g1 llk De ger . |Sayfa
\[o} GOstergesi Y 9 9 4 / L |_ C
ikli TIT

19 oransal kazang2 baglidir
sensorsuz2 hiz
HK-SZ2 1 kontrol periyodu Motor
24 | 0h1418 : 1~1000[%] kapasitesine O 824 X X X X X
Kaz 2 integral hesap <
baglidir
kazanci2
26 ohlata 0420z semsOslzz o o4y 10500 0 825 X X X X X
Kazl Olcuim kazancil
27| omaig S G2 Sensorslizz 4 1 5o0ju 100.0 O 825 X X X X X
Kaz2 Olcuim kazanci2
= A—
28 ohuic 220z sensosiz 0~30000 13000 O 825 X X X X X
Kaz3 Olcuim kazanci3
sensodrsiiz2 hiz Motor
SZ2-HH P o L
29 | 0h141D tahminci oransal | 0~30000 kapasitesine O [825 | X|X|X X|X
Kaz 1 <
kazancl baghdir
sensorsiiz2 hiz Motor
30 Oh141E TZZ_HH I Kaz tahminci integral | 0~30000 kapasitesine O [825 | X|X|X|X|X
hesap kazancil baghdir

* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.
Not18) CON-23~28, 31~32 yalnizca DRV-09 (Kontrol Modu) “Sensérsiiz2” ve CON-20 (SS2 Kaz Gdst) “Evet” olarak ayarlandiginda
gorlntdlenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR ~ =» CON)

Kontrol Modu
Fonksiyon - . . . Caligma slv
. Gostergesi Isim Ayar Arall g1 llk De ger da dediisiklik Sayfa
T

Sensorsiiz2 hiz Motor
31 0h141F |SZ2-HH P Kaz 2| tahminci oransal 1~1000[%)] kapasitesine O 825 X |X X| X X
kazanc2 bagidir
Sensorsiiz2 hiz Motor
32 0h1420 | SZ2-HH I Kaz 2| tahminci integral 1~1000[%)] kapasitesine O 825 X |X X| X X
hesap kazanci2 baglidir
SS2 YGM Ser_1_sérs[122"y[]ksek
34 Oh1422 | - gerilim modulasyon | 100~180[%] 120 X 825 X|O X X X
Yizde aralik ayari
45 PG calismasi _
Notel7) 0h142D | PGGalPKaz oransal kazanc 0~9999 3000 O 821 O X X X X
PG calismasi
46 0h142E | PGGallKaz integral hesap 0~9999 50 @] 821 O/X X X X
kazanci
PG calismasi _
47 0h142F A PG-CMakKayma azami uyku 0~200 100 X 821 0 |X X X X
Akim kontrol
48 - AKP P Kazang periyodu P kazanci 0~10000 1200 O 826 | X|0/0[|00
Akim kontrol
49 - AKPIKazang periyodu | kazanci 0~10000 120 O 826 | X|0[0[00
hiz kontrol periyodu|
51 0h1433 | HKPRefFire referans filtresi 0~20000[msan] | O X 829 [ X|O|O|X X
Tork kontrol
52 0h1434 | TKPCk FAlre periyodu 0~2000[msan] 0 X 829 X X/ X|0|O
cikis filtresi
0 | Tus takimi-1
1 | Tus takimi-2
2 |Vi
3 /11
4 | V2
. Tork sinir ayar 0: Tus takimi
53 0h1435 | Tork LmGir yontemi 5 12 1 X 8-30 X[ X|X|0|0
6 | Dahili 485
7 | Enkoder
8 | FiedBus
9 |PLC
10| Senkron
11 | Binary Tip
N?;ls, 0h1436 IR +TorkLim ileri avans tork siniri| 0~200[%] 180.0 @) 830 X X X OO
55 | 0h1437 iLR—TorkLim {f:l'(%?g"ﬁ’es'eme" 0~200[%] 180.0 0 830 X X X 0 O
. t tork
56 | Oh1438 GR+Toklm o2 anstor 0~200[%] 180.0 0 830 X X X 0 O
57 | 01439 GRR-Toklm  corf gﬁ{l‘nbes'eme" 0~200[%] 180.0 0 830 X X X 0 O

* [] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

NotY) CON-45~47 Enkoder Karti takildiginda ve Kontrol Modu V/F PG oldugunda gortntlenir.

N8 CON-54~57 yalnizca DRV-09(Kontrol Modu) “Sensorsiiz-1, 2" veya “Vektor” olarak ayarlandiginda goruntdilenir.

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR ~ =» CON)

Haberle sm

e No.

Fonksiyon
Gostergesi

Ayar Arall g1

Ik De ger

1)Kontrol Modu

0 | Tustakimi-1
1 | Tus takimi-2
2 |Vv1
Tork avans ayar 3 1
58 | Oh143A | Tork Bas Gir orkavans ayar 1,1 yo 0: Tus takimi-1 830 X |X O|X|X
yontemi
5 |12
6 | Dahili 485
7 | FiedBus
8 |PLC
59 0h143B | Tork Baslangi¢ | Tork avansi -120~120[%] 0.0 830 X|X|O|X|X
60 0h143C | Tork Bas DUz | Tork avans telafisi | 0~100[%)] 0.0 831 [ X|X|O|X|X
0 | Tus takimi-1
1 | Tustakimi-2
2 |V1
Hiz sinir ayar 3 1
62 0h143D | Hiz Limit Gir N ray 4 V2 0: Tus takimi-1 833 [ X|X|X|X|O
yontemi
5 |12
6 | Dahili 485
7 | FiedBus
8 |PLC
. . . 0~Maksimum
63 0h143F | ILR Hiz Limit ileri hiz sinir frekans[Hz] 60.00 8-33 | X| X| X| X| O
- . 0~Maksimum
64 0h1440 | GER Hiz Limit | geri hiz sinin frekans[Hz] 60.00 8-33 | X| X| X| X| O
65 | 0hl441 | Hiz Limit Kaz E;::c]: calisma | 4 60-5000(%4] 500 833 X X X/ x| o
sarkma calisma
66 | Ohl442 | Zayflama% | o0l Al 0~100[%] 0.0 833 X X X/ x| o
67 sarkma baglang!
Nowig 01443 Zay StTork oM ARANIE o-100[5¢) 100.0 833 X X X X O
tork modu—~>hiz
68 0h1444 | H/T Geg Hzl Za | modu degisim 0~600[san] 20.0 8-33 | X| X| X| X| O
hizlanma zamani
tork modu—>hiz
degisim
69 0h1445 | H/T Geg Yvs Za yavaslama 0~600[san] 30.0 833 | X| X| X| X O
Zzamani

* [] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.
N9 CON-67 yalnizca opsiyonel enkoder karti takili oldugunda gorinttlenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR = CON)

1)Kontrol Modu
Haberles Fonksiyon
me No. Gostergesi

Ayar Arali §i Ik De ger

1 | Hiz Arama -1
70 Hiz Arama Modu > | Hiz Arama -2
Bit | 0000~1111
H 1 | Hizlanmada
Iz arama
71 0h1447 | Hiz Arama Modu . . |2 | HSTekrarCal | 0000 X [ 83 |O/|O0O 0 XX
calisma segimi
3 | ABKTek Cal
4 | BV Startile
hiz arama 75kW attinda {150
|~ 0, -
72 0h1448 | HA Stnd Akim standart akimi 80~200[%] 90KW Gstiinde 100 O 836 OO0 | X | X X
73 | Ohl449 | HA P-Kazang | 2oMama 0~9999 100 O 836 0 0| X X X
oransal kazang
hiz arama
74 Oh144A | HA I-Kazang integral hesap 0~9999 200 o 836 OO0 | X | X|X
kazanci
Hiz arama
75 0h144B | HA Cik Blok Za | 6ncesi ¢ikis blok | 0~60[san] 1.0 X 836 OO0 | X | X|X
zaman
o enerjidepolama | O Hayir
77 0h144D | KEB Segimi L 0: Hayir X 834 |O/0 0 X X
secimi 1 Evet
7 ji I
J8 OhLME ETOPStartSev Cneldepolama i, o 1250 X 83 0 0 O X X
baslangic miktari
ji depol
79 Ohld4F ETOPStopSev oo CePO@M& |50 1450 130.0 X 83 0 0 0 X X
bitis miktar
80 | Ohl450 ETOPKazana  orcldepolama ) »n0 1000 O 83 0 0 O X X
kazanci
82 daimi algilama
Noezy 01452 | SIFH Frekansi < 0~10[Hz] 2.00 O 914 X X|0 X O
frekansi
imi algil
83  Oh1453  SIFH Bandi daimiaiglama o oy 1 1.00 O 914 X X O X O
frekans bandi

* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.
Nt 20) CON-78~80 yalnizca CON-77 (KEB Segimi) “Evet” olarak ayarlandiginda gdrintilenir.
Nt2) CON-82~83 yalnizca DRV-09 (Kontrol Modu) “Vektor” olarak ayarlandiginda gériintilenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.5 Parametre modu — Giri $ terminal blok fonksiyon grubu (

Girig Terminal Blo gu Fonksiyon Grubu (PAR  =» IN)

>IN)

Kontrol Modu

Haberles Fonksiyon . \V; s|v
Ayar Aral
me No. Gostergesi yarArel gi / S|V Ll cC
F L|c T|T
00 - Atlama Kodu | Atlama Kodu 0~99 65 o] - |0/ 0]0 00
- Baslangic
o1 | omsor | /G Maks Analog maks.girs frekansi~maks, | 60.00 o 7200 0 X X
frekans[Hz]
02 | 0h1502 .'?‘éi MakS| Analog maks. giris torku | 0~200[2%] 100.0 o 72/ x x 0o o0
V1 GOs Deg| V1 giris miktar _ :
05 0h1505 [v] gostergesi 0~10V] 0.00 O 72| 0/ 0/ 0 0|0
. i, - 0 | Tek YOnlG | O:Tek
06 0h1506 V1 Polarite V1 giris kutup segimi 1 CiftYonla | Yonld X 72|10/ 0/ 0] 0O
- V1 girig filtre zaman 0 g
07 0h1507 V1 Filitre sabiti ~10000msarn] 10 O 72| 0/ 0/ 0 0|0
08 0h1508 V1 Gerilim x1| V1 girig minimum gerilim| 0~10[V] 0.00 (0] 72| 0/ 0/ 0 0|0
09 | 0h1509 | V1 Yiizdeyl \Q’Itlg“(',z'”;:‘m geriim | 4_100[%] 0.00 o 720 0 0 0 o0
10 Oh150A V1 Gerilim x2| V1 girig minimum gerilim| 0~10[V] 10.00 0 72|10/ 0/ 0] 0|0
11 Oh150B | V1 Yiizde y2 ;’Itlg“;)k?s'{““m genim 1 5_100[%] 10000 | O 72 0/ 0 0 0 0
42, 0h150C | V1 -Ger x1’ ;]’ér(iﬁ%g"@ minimum | _35_onv] 0.00 o 74 000 0 0
Vi -Ylizde V1(-) minimum gerilim "
13 0h150D y1’ cikis % ‘Si -100~0[%] 0.00 (0] 74 0 0/ 0] O O
14 OhIS0E V1 -Ger x2' \g/gr(iﬁ%g'”g ERETLN | gy -10.00 O 74 0000 0
Vi -Ylizde| V1(-)maksimum gerilim "
15 0h150F v2’ cikis % ‘Si -100~0[%] -100.00 (0] 74 0 0/ 0] O O
16 0h1510 | V1 Tersleme | donis yon degisimi 2 :\‘j‘é’t‘r OHayr | O 72/0 0 0/ 0 0
V1 Sayma| V1 niceliklestirme _
17 Oh1511 Sev seviyesi 0.04~10[%)] 0.04 X 72| 0/ 0/ 0 0|0
Il Gos A R .
20 0h1514 Ded[mA] 11 giris miktar gostergesi | 0~20[mA] 0.00 (0] 76| 0/ 0/ 0 O] O
22 0h1516 | I1 Filitre 11 giris filtre zaman sabiti ~10000[msar] 10 (0] 76| 0/ 0/ 0 0] O
23 0h1517 | I1 Akim x1 11 girig minimum akim 0~20[mA] 4.00 (0] 76| 0/ 0/ 0 O] O
24 | 0ohi518 | I1 Yiizde y1 'gllkrl‘;"(]/'on?;m akimda | 100104 0.00 o 76 00 00 0
25 0h1519 | I1 Akim x2 11 girig maksimum akim | 4~20[mA] 20.00 (0] 76| 0/ 0/ 0 O] O
26 | Ohi51A | Ii Yiizde y2 'gllkrl‘;aks'm“m akimda | 51507041 10000 | O 76 0 0 0 0 0
31 | Oh1sIF | IiTersleme | Donisyoniidegisimi o Do 0: No O 76 00 000
Il Sayma| I1 niceliklegtirme N :
32 0h1520 Sev seviyesi 0.04~10[%)] 0.04 O 76| 0/ 0/ 0 O] O
NOt22) |N-12~15 kodlart yalnizca IN-06 (V1 Polarite) “Cift yonlU” olarak ayarlandiginda gérunttlenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR ~ =>» IN)

3 Kontrol Modu

Haberles Fonksiyon i .| o Vv

| Ayar Aral S
me No. Gostergesi sim yarArall gl syl Savfa Ll e

: L|C
T|T
V2 Go6s Ded V2 girig miktar _
Nm 0h1523  f\n gosterees 0~10[V] 0.00 O 77 00 000
g V2 giris kutupluluk 0 Tekyonld | 1:

36 0h1524 | V2 Polarite = : _ 7-7
Secimi 1| Cityonld | Cift yonli 01010)00
37 | 0h1525 V2 Filtre ;’;b%r@ ipzencn | OO 10 o |77 |0|0|0lo]oO

[msan]
38 0h1526 V2 Gerilim x1 ;’;ﬁﬂf IO N O 0.00 O 77 X X 0 0 0
39 | 0h1527 V2 Yiizde yl \g/lﬁé"(',;‘)'m”m geriimde 1 0[04] 0.00 o 77 0|0 0 0 O
40 | 0m528 V2 Gerilim x2 gezrﬁi'rff BELEMI | g 10.00 O 77 X X 0 0 0
41 Oh1529 V2 Yizdey2 | Y2 maksimum 0~100[%] 10000 O |77 0 0 0 0 O
gerilimde ¢ikis % :
42 | Ohl52A V2 —Ger x1’ ;’;i?r']r@ MINMUM-—_10~0pv] 0.00 o 77 0|0 0 0 O
.. + | V2— minimum
43 0h152B V2 -Yilzde y1 gerilimde cikis % -100~0[%] 0.00 o 77 0O 0 0 0/ O
44 0h152C V2 -Ger x2' g’eﬁiﬁq‘r@ WEEIIN | 5 mg 4000 O 77 0 0 0 0 0
.. | V2— maksimum
45 0h152F V2 -Yizde y2 gerilimde cikis % -100~0[%] -100.00 o 77 0O 0 0 0/ O
Hayir

46 0h1530 V2 Tersleme | donus yon degisimi - Eth 0: Hayir o 77 0 0] 0 O O

V2 niceliklestirme

47 0h1532 V2 Sayma Sev 0.04~10[%)] 0.04

(@)
T
\l
o
o
o
o
o

seviyesi
12 GOs| 12 giris miktar _

50 | Oh1S34 [Jouring oostEes 0~20[mA] 0.00 O 78 0 0 0 0 O
52 | 0h1535 I2 Filitre gl lizp zamem | W-LE000 15 o 78 0 0/ 0 0 0

sabiti [msan]
53 0h1536 I2 Akim x1 12 giris minimum akimi| 0~20[mA] 4.00 O 78 0| 0| 0] O] O
54 | 0h1537 I2 Yiizde y1 gk'gf,‘})m”m akimda 10106 0.00 O 78 0,0 0 0 0
55 | 0h1538 I2 Akim x2 fk?r:@ maksimum | o _oofma] 20.00 O 78 0,0 0 0 0
56 | 0h153D  I2 Yiizde y2 gkrr;"’})';os'm“m akimda. | 10106 10000 O |78 0 0 0 0 0

o e 0 | Hayir

61 | Oh153E  I2 Tersleme Donus yon degisimi 1| Ever 0: Hayir O 78 0] 0 0 0 O
62  Oh153F I2 Sayma Sev 2 Nicelikiestime 004~10[%] 004 O 77 0 0/ 0 0 0

seviyesi
*[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.
Nt23) |N-35~62 kodlart yalnizca ilave GC karti takili oldugunda goérinttlenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = IN)

Haberles
me No.

Fonksiyon
Gostergesi

Ayar Arall g1

65 | 0h1541 | P1Tanmlama | P1 terminal fonksiyon ayari (1) :‘;(k 1:FX X 712 0] 0| 0] 0 O
66 | 0h1542 | P2Tanmlama | P2 terminal fonksiyonayan |2 | RX 2:RX X | 712 X| X| 0] 0] 0
67 | 0h1543 | P3Tanmlama | P3terminal fonksiyonayan |3 | RST 5:BX X 1015 0| 0| O] O O
68 | 0h1544 | PATanmlama | P4 terminal fonksiyonayar | 4 | Harici Hata 4Hah, X | 108 | 0| 0| 0| 0] O
69 | 0h1545 | PSTanmlama | P5terminal fonksiyonayan |5 | BX 7Du-h| X [ 1015 0| 0| 0| O] O
70 | 0Oh1546 | P6Tanmlama | P6 terminal fonksiyonayart |6 | JOG 80rh | X 84 | 0| 0] 0|0 O
71 | 0h1547 | P7Tanmlama | P7 terminal fonksiyonayar | 7 | Duslk hiz 9Yi-h | X 7-10 olololo o
72 | 0h1548 | PBTanmlama | P8 terminal fonksiyonayari | 8 | Orta hiz 6:JOG | X 7-10
NZ;) 0h1549 POTanmlma | P9 terminal fonksiyonayarr |9 | Yuksek hiz OYok X | 710 0| 00| 0 O
74 | 0h154A PlO0Tanmlama P10 terminal fonksiyon ayari | 10 | Hiz-X 0: Yok X 7-10 0o 0 0 0 o0
75 | 0h154B PllTanmlama P11 terminal fonksiyon ayarn | 11 | XCEL-L 0: Yok X 7-18

12 | XCEL-M 7-18

13 | Calisma Aktif 8-8

14 | 3-Telli Bag 8-7

15| 2. Kaynak 7-30

16 | Degistir 8-42

17 | Arttir 8-6

18 | Azalt 8-6

19 | -Yedek- -

20 | A/Y Silme 8-6

21 | Analog Tut 79

22 | I-Term Sil 8-12

23 | PID Aglik Cev 8-12

24 | P Kazang2 8-12

25 | XCEL Durus 7-21

26 | 2. Motor 8-41

27 | Trv Offset Lo 8-53

28 | Trv Offset Hi 8-53

29 | Kilitleme 1 8-60

30 | Kilitleme 2 8-60

31 | Kilitleme 3 8-60

32 | Kilitleme 4 8-60

*[] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya ¢gikar.
Not24) |IN73~75 kodlari yalnizca ilave GC karti takili oldugunda gorintilenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = IN)

Calisma Kontrol Modu
Haberles| Fonksiyon N ‘ N da
me No. Gostergesi Ayar Arall g1 llk De ger dediisik Sayfa S| v
k L|C
33 | -Yedek- -
34 | On ikaz 8-30
35 | Hiz/Tork Seg 8-32
36 | ASR Kazang 2 8-30
37 | ASR P/PI Seg 8-30
38 | ZR Girig 9-15
39 | Isi Giris 10-6
40 | Yard Ref iptal 81
41 | SEQ-1 8-51
42 | SEQ-2 8-51
43 | Elle 851
44 | Adima Git 851
45 | Adimda tut 8-51
46 | Ileri JOG 8-5
47 | Geri  JOG 8-5
ag | oK 831
Baslangic
¢ok fonksiyonlu giris
85 | 0h1555 | DG Agma Gec | terminal ACMA| 0~10000[msan] 10 o | 731 O/ 0l 0|O
filtresi
cok fonksiyonlu giris
86 onisse |DC  Kapama G Al KAPAMA 0-10000[msan] | 3 o 731 ol olo o
Gec filresi
P11-P1
¢ok fonksiyonlu giris Ack  Kontak
87 | 0h1557 DG NA/NK kontak nokta segimi | 0 (I\?A) 0000 X 7-31 0,00 O
Segme 0000
1 Kapali Kontak
(NK)
fslem Komut calisma komut|
88 | 0h1558 oz geckme zamani 0~100[san] 0.00 X 7-12 olo o o
89 0h1559 | Ard Komut GZ igﬁ'];'r‘]‘l’m“t geckme! 1 _go0oimsan 1 X | 710 o olo o
P11-P1
cok fonksiyonlu girig 0000
90 | Oh155A | DG Durumu terminal durumu 0 | Ack 0000 O 7-31 O 0| 0| O
1 | Kapah
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.6 Parametre modu — Ciki $ terminal blok fonksiyon grubu (

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR ~ =» OUT)

00

Haberle
sme No.

Fonksiyon
Gostergesi

Atlama Kodu

Atlama Kodu

Ayar Arali g1

0~99

Ik De ger

30

=0UT)

O IS

Kontrol Modu

O Els

o] 1 O <

01

0h1601

A/C1 segim

analog
maddesi

cikisl

Frekans

Akim

Gerilim

DCL Gerilim

Tork

Cikis Glict

Akim%200

Akim%250

Hedef Frek

Rampa Frek

Hiz GB

BIBE|lo|lo~Nloulswn- o

Hiz Dev

12| PIDRef Deg

13| PID GB Deg

14| PID Cikis!

15| Sabit

0:
Frekans

9-7

02

0h1602

A/C1 Kazang

analog
kazanci

cikisl

~1000~1000[%]

100.0

03

0h1603

A/C1
Baslangig

analog
avansi

clkisl

-100~100[%]

0.0

04

0h1604

A/C1 Filtre

analog cikisl filtresi

0~10000[msan]

05

0h1606

A/C1 Sabit

analog sabit ¢cikis1

0~1000[%]

0.0

o0 O | O

06

0h1606

A/C1 izleme

analog clkisl
gozlem

0~1000[%]

0.0

O |0/l O O

O |0/l O O
O |0/l O O
O |0/l O O

O |0/l O O

07

0h1607

A/C2 Secim

analog
maddesi

clkis2

o

Frekans

Akim

Gerilim

DCL Gerilim

Tork

Cikis Gucu

Akim%?200

Akim%?250

Hedef Frek

Ol NOoO|Oh~h WINIPF

Rampa Frek

=
o

Hiz GB

B

Hiz Dev

[y
N

PIDRef Deg

=
w

PID GB Deg

'—\
~

PID Cikis

=
()]

Sabit

0:
Frekans

9-8
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Giri g Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = OUT)

o Haberles
“| meNo.

08 | 0h1608
09 | 0h1609
10 | 0h160A
11 | 0h160B
12 | 0h160C
Nowzs) ON160E
15 = Oh160F
16 = 0h1610
17 = ohlell
18 -
19 = 0h1613
20  0h1614
13-21

Fonksiyon

Gostergesi

A/C2 Kazang

A/C2 Baslangig

A/C2 Filitre
A/C2 Sabit
A/C2 izleme

A/C3 Secim

A/C3 Kazang

A/C3 Baslangig

A/C3 Filitre
A/C3 Sabit
A/C3 izleme

A/C4 Segim

isim

analog ¢ikis 2 kazanci
analog cikis 2 avansi
analog cikis 2 filtresi
analog sabit ¢ikis 2
analog cikis 2 gdzlem

analog ¢ikis3 maddesi

analog c¢ikis 3 kazanci
analog c¢ikis 3 avansi
analog cikis 3 filtresi
analog sabit cikis 3
analog cikis 3 gozlem

analog cikis4 maddesi

Ayar Arall g1

-1000~1000[%)]
-100~100[%]
0~10000[msan]
0~100[%0]
0~1000[%6]

© 00N 0|~ Ww N - O

R&ERKEESB

15

Frekans
Akim
Gerilim

DCL Gerilim
Tork

Cikis Glicl
Akim%200
Akim%250
Hedef Frek

Rampa Frek
Hiz GB

Hiz Dev
PIDRef Deg
PID GB Deg
PID Cikis
Sabit

-1000~1000[%)]
-100~100[%]
0~10000[msan]
0~100[%]
-1000~1000[%)]

© 0N O 0 W N |- |O

NI =S
or w|N o

Frekans
Akim
Gerilim

DCL Gerilim
Tork

Cikis Glcl
Akim%?200
Akim%?250
Hedef Frek

Rampa Frek
Hiz GB

Hiz GB
PIDRef Ded
PID GB Deg
PID Cikis
Sabit

0:
Frekans

100.0
0.0

0.0
0.0

0:
Frekans

O OO 0o

9-9
9-9
9-9
9-9

9-9

Kontrol Modu

- wm
(0]

O O |O |O |O s
OO0 00O

O O |0 O |0 Hels
O O |0 |00 ==

0 0 0|0

O O OO0 o
O O OO OO
O O O 0O
O O OO O
O O OO0 OO

0 0 0|0

O O |O |0 |0 ENeEs

(0]

(0]



Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR ~ =» OUT)

Kontrol Modu

Haberles| Fonksiyon . . \Y, \Y
me No. Gostergesi Isim Ayar Arel g1 / C
F T
21 0h1615 ﬁ;cz;:ng analog ¢ikis 2 kazanci | -1000~1000[%)] 100.0 - 99 0 0/ 00| 0
A/CGA 100~
22 0h1616 Baslangic analog ¢ikis 2 avansi | -100~100[%)] 0.0 O 99 0 0/ 00| 0
23 0h1617 | A/C4 Filitre | analog ¢ikis 2 filtresi | 0~10000[msan] 5 (@) 99 0 0,0/ 0| O
24 - A/C4 Sabit | analog sabitgikis4 | 0~100[%] 0.0 @] 99 0 0/ 0/ 0|0
25 0h1619 @ A/C4 izleme analog cikis 2 gozlem = 0~1000[%] 0.0 (@) 99 0 0,0/ 0| O
Bit | 000 ~ 111
30 Oh161E | Hata Cikisi | arnza¢ikis maddesi L Du§ukg§rlllm 010 0] 9-10 0,0{0] 0|0
2 | DG ve Dig Hata 9-16
3 | OB Son Hata
31 Role 1| ¢ok fonksiyonlu rélel 29:Hata e}
Oh161F Tanim maddesi 0 | Yok 9-10
Role 2| cok fonksiyonlu role2 14.Cali @)
32 0h1620 Tanm maddesi 1 |FDT-1 ma 910 | 0 0, 0| O] O
33 Q1 cok fonksiyonlu ¢ikis 1 g 0:FDT-1 o
Oh1621 | Tonimlama | maddesi 2 |FDT2 9-10
4 Réle 3 i
Nfas) 0h1622 | Tamm ‘rf;‘(;gg's‘is'y"“'“ Glkis 25 iEpTg oFpT2 = © | 910
Role 4 cok fonksiyonlu ¢ikis 3 . e} o olol ol o
35 0h1623 B i 4 | FDT-4 0:FDT-3 9-10
Role 5| cok fonksiyonlu ¢ikis 4 . : e
36 0h1624 Tanim maddesi 5 | Asinyik 0:FDT-4 9-10
6 | Inv Agin Yk
7 | Dustk yik
8 | Fan Kilitlenme
9 | Stall
10 | Asin gerilim
11 | Dustk gerilim
12 | Asin isi
13 | Komut Kaybi
14 | Calisma
15 | Durma
16 | Sabit Hiz
17 | Surtcu
18 | Sebeke
19 | Hiz arama
20 | Adim Palsi
21| Ardigil Pals
22 | Hazrr
23| Trv Hzl
24| Trv Yvs
25| Coklu Mot Kon
26 | SIFH Algilama
27 | Tork Algilama
28 | ZR Cikis
N2 OUT 14~25 ,0UT 34~36 kodlari yalnizca GG kart takil oldugunda géruntulenir.
Nt26) OUT 34~36 ,0UT 34~36 kodlari yalnizca GG karti takili oldugunda gérintilenir.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = OUT)

Fonksiyon Galisma
pva H - d d 1) .l
Géstergesi Ayar Arall g1 llk Deger da |?|?I§I Sayfa
29 | Hata
30 | Tus Tak Hatasi
31| DB ikazi %ED
32| ENC Tune
33| ENC Dir
34 | ON/OFF Kontrol
35| BR Kontrol
41 | 0h1629 DC Goz Gok fonksiyonlu gikis 000 X | 910
gozlemleme
DC  Agma) cok fonksiyonlu gikis |
50 | 0h1632 Goc ACMA gecikmesi 0~100[san] 0.00 o] 917 | 0| 0| O/ 0| O
DC Kapama| cok fonksiyonlu gikis |
51 | 0h1633 Goc KAPAMA gecikmes| 0~100[san] 0.00 (0] 917 | 0l O/ 0| O] O
Q1,Réle2,Rolel
. Aclk Kont-
DC ¢ok fonksiyonlu ¢ikis | O
52 | Oh1634 NA/NK kontak noktasi secimi NA 000 X 917 10/0/ 010 O
1 Kapal Kont-
NK
Hata Cikisi| anza¢ikig ACMA g
53 | 0h1635 AG gecikmesi 0~100[san] 0.00 o] 916 | 0| 0| O/ 0| O
Hata Cikisi anzacikis KAPAMA |
54 | 0h1636 KG gecikmesi 0~100.00[san] 0.00 o] 916 | 0| O| 0O/ 0| O
Zaman Rodle| zamanlayict ACMA
55 | 0h1637 AG gecikmesi 0~100.00[san] 0.00 0 915 | 0| 0| O/ 0| O
Zaman Rdle zamanlayici
56 | 0h1638 KG KAPAMA gecikmesi 0~100.00[san] 100.0 o] 915 | 0| 0| 0|/ 0| O
FDT O~maksimum
57 | 0h1639 Frekans algilama frekansi frekans[Hz] 30.00 (@] 911 | O/ O/ 0Ol OO
algilama frekans O~maksimum
58 | Oh163A | FDT Bandi gerisligi frekans[Hz] 10.00 911 | 0| O o)
59 | 0h163B | TA Seviyesi | algilama tork miktari | 0~150[%)] 100 0 915 | X| X/ O] X| O
60 | 0h163C | TA Bandi algilama tork genisligi| 0~10[%] 50 (0] 915 | X| X| O] X| O

*[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya cikar.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.7 Parametre modu — Haberle sme fonksiyon grubu ( =»COM)

Haberles

me No.

Haberlesme Fonksiyon Grubu (PAR = COM)

Fonksiyon
Gostergesi

isim

Atlama Kodu

Ayar Arall g1

ik Deger

00 - Atlama Kodu 0~99 20 @] - o/lolololo
: dahili haberlesme,
01 | 0h1701 | Dah485 Ist No Siiriicii ID 0~250 1 O 11-3 O|o0|0Ol0O|O
0 | ModBus RTU o:
dahili haberlesme| 1 | - Yedek '
02 | 0h1702 | Dah485 Prot. protokoli > 118 Tnv 485 I\R/l_([?l(jBUS o] 11-3 OoO|/o|ol0O|lO
3 | Serial Debug
0 1200 bps
1 | 2400 bps
dahili haberlesme| 2 | 4800 bps 3
03 | 0h1703 | Dah485 Baud hizi 3 9600 bps 9600 bps @] 113 | 0| 0| 0| 0|0
4 | 19200 bps
5 | 38400 bps
0 | D8/PN/S1
dahili haberlesme 1 | D8/PN/S2 0:
04 | 0h1704 | Dah485 Frame cerceve ayar > DS/PE/S] DE/PN/SL 13 0|0/ 0|00
3 | D8/PO/S1
. Alimdan  sonra
05 | 0h1705 | Cevap Gecikme iletim gecikmesi 0~1000[ms] 5ms 0] 11-3 O/ 0/0/0O O
06 haberlesme
Note27) - FBus S/W Ver segenek yazilim| - 0.00 O |Opsiyonel O O/ O O O
surdmu
haberlesme Opsiyonel
07 | Oh171B | FBus ID secenek  sdricl| 0~255 1 (@) O OO0 O O
ID
FBUS FBus haberlesme Opsiyonel
08 | Ohl711 BaudRate hizi 12Mbps O O 0O 0O O
haberlesme Opsiyonel
09 | Oh171C | FieldBus LED segenek LED - - o O O/ 0 O O
durumu
30 | Ohl71E | Param Durum No 0-8 3 0] 1-7 O Oo/lo|lo0|loO
31 | Oh171F | Param Durum 1 | ¢ikis adresi 1 0000~FFFF Hex 000A ) 17 | o|o0|0|0O|O
32 | 0h1720 | Param Durum 2 | cikis adresi 2 0000~FFFF Hex 000E 0] 11-7 O Oolo|lo0o|oO
33 | 0h1721 | Param Durum 3 | ¢Ikig adresi3 0000~FFFF Hex 000F 0] 11-7 O/ 0/0/l0O O
34 | 0h1722 | Param Durum 4 | cikis adresi 4 0000~FFFF Hex 0000 O] 117 | 0|0|0|0|O
35 | 0h1723 | Param Durum 5 | cikis adresi 5 0000~FFFF Hex 0000 o 11-7 O O/0|0O|O
36 | 0h1724 | Param Durum 6 | ¢ikis adresi6 0000~FFFF Hex 0000 o 11-7 O O/0|0O|O
37 | 0h1725 | Param Durum 7 | GIkig adresi7 0000~FFFF Hex 0000 (0] 11-7 O Oo/lo|l0o|loO
38 | 0h1726 | Param Durum 8 | cikis adresi 8 0000~FFFF Hex 0000 ) 17 | 0|]0|0|0|O

*[] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.

Not 27) COM 06~17 kodlari yalnizca opsiyonel haberlesme karti takili oldugunda gdrintilenir.

Opsiyon igin Segenek kilavuzuna bakin.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Haberle sme Fonksiyon Grubu (PAR = COM)

Calig Kontrol Modu

Haberles| Fonksiyon

Ayar Arali §i ilk De ger . sayffa |V s v| S|V
me No. Gostergesi degisi / L C L|IC
- F T|T

50 | 0h1732 | Param Kont No 0-8 2 (@) 117 1O O] O] OO
51 | 0h1733 | Param Kont 1 | girig adresi 1 0000~FFFF Hex 0005 X 117 |Ol Ol O]l OO
52 | 0h1734 | Param Kont2 | girig adresi 2 0000~FFFF Hex 0006 X 11-7 1O/ O] O] OO
53 | 0h1735 | Param Kont 3 | giris adresi 3 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 |0l O] O] OO
54 | 0h1736 | Param Kont4 | giris adresi4 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 |O| O] O] OO
55 | 0h1737 | Param Kont 5 | girig adresi 5 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 1O/ O] O] OO
56 | Oh1738 | Param Kont 6 | giris adresi 6 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |Ol Ol O]l O O
57 | 0h1739 | Param Kont 7 | girig adresi 7 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |Ol Ol O]l OO
58 | Ohl173A | Param Kont 8 | girig adresi 8 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 1O/ O] O] OO
- haberlesme ¢ok ]
70 | 0Oh1746 | HabUz DG 1 fonksiyonlu giris 1 0 Yok 0: Yok O| us5 0 0|0/ 0 O
HabUz DG 2 | haberlesme gok .
71 | Ohl747 fonksiyonlu giris 2 1 FX 0: Yok 0] 115 |0 0| 0| 00O
HabUz DG 3 | haberlesme gok .
HabUz DG 4 | haberlesme gok .
73 | 0Oh1749 fonksiyonlu giris 4 3 RST 0: Yok 0] 115 |0 0| 0| 00O
HabUz DG 5 | haberlesme gok . .
74 | Ohl74A fonksiyonlu giris 5 4 Harici Hata 0: Yok O| 115 00|00 0|0
HabUz DG 6 | haberlesme gok .
75 | 0h174B fonksiyonlu giris 6 5 BX 0: Yok (0] 115 |0 0| 0| 00O
HabUz DG 7 | haberlesme gok .
76 | Ohl174C fonksiyonlu giris 7 6 JOG 0: Yok (0] 115 |0 0| 0| 00O
HabUz DG 8 | haberlesme gok . _
77 | Oh174D fonksiyonlu giris 8 7 | Duslk hiz 0: Yok O| 115 |00/ 0O/ 0 O
HabUz DG 9 | haberlesme cok .
78 | Ohl74E fonksiyonlu giris 9 8 Orta hiz 0: Yok O| 115 00|00 0|0
HabUz DG 10| haberlesme gok ) .
79 | Ohl74F fonksiyonlu giris 10 9 Yiiksek hiz 0: Yok O| 115 00/ 0 0|0
HabUz DG 11 | haberlesme ¢ok :
80 0h1750 fonkSiyonlu gII'I§ZL’|. 10 Hiz-X 0:Yok (@) 11-5 O Ol 0|0 O
HabUz DG 12| haberlesme gok .
81 | Ohl751 fonksiyonlu giris 12 11 XCEL-L 0: Yok O 115 0 0 0/0O0 O
HabUz DG 13 | haberlesme ¢ok :
82 | 0Ohl752 fonksiyonlu giris 13 12 | XCEL-M 0: Yok O 115 |0 0| 0| 00O
HabUz DG 14 | haberlesme cok < | o
83 | 0h1753 fonksiyonlu giris 14 13 | Galisma Aktif | O: Yok O| n5 0 0|00 O
HabUz DG 15 | haberlesme ¢ok P .
84 | 0h1754 fonksiyonlu giis 15 14 | 3-Telli Bag 0: Yok O| u5 0 0|0/ 0 O
HabUz DG 16 | haberlesme cok :
16 | Degistir
17/18| Arttir /Azalt
19 | Yedek
20 | A/Y Silme
21 | Analog Tut 0:Yok o] - |oojlo|lo|O
22 | I-Term Sil
23 | PID Acik Cev
24 | P Kazang2
25 | XCEL Durus
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26 | 2. Motor

27 | Trv Offset Lo
28 | Trv Offset Hi
29 | Kilitleme 1
30 | Kilitleme 2
31 | Kilitleme 3
32 | Kilitleme 4
33 | Yedek

34 | On ikaz

35 | Hiz/Tork Seg
36 | ASR Kazang2
37 | ASR P/PI Seg

38 | ZR Girig

39 | IsiGirig

40 | Yar Ref iptal
41 | SEQ-1

42 | SEQ-2

43 | Elle

44 | Adima Git
45 | Adimda Tut

46 | leri JOG
47 | Geri JOG
48 | Tork Baslangig
Haberlesme ¢ok
86 | 0h1756 Hab DG fonksiyonlu giris 0 X 115 O 0|00 O
Durumu .
gozlemleme
. 0 Dahili 485
Izleme R . . 0:
90 175A . gozlem tip secimi 1 Tus Takimi O | 115 ol ololo o
Secimi - Int 485
2 FieldBus
91 175B E(O:V Frame Alinan gerceve sayisi | - 0 - 115 O 0O/ 0|l0O O
92 175C EER Frame Hata cerceve sayisi - 0 - 115 O 0O/ 0O|l0O O
NAK Frame | Yazma hata gergeve
93 175D No sayis| - 0 - |15 (O] e NORINORNO]
94 Hab 0 Hayir
- 0 - |15
not27-2) Giincelleme 1 et o o0/0|0O0 O

272 COM 94 yalnizca opsiyonel haberlesme karti takili oldugunda goriintiilenir.
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13.1.8 Parametre modu — Uygulamali fonksiyon grubu (=>APP)

Uygulamali Fonksiyon Grubu (PAR > APP)

. Calisma
me No. GOstergesi Iik / c Ll C
F T| T
00 - Atlama Kodu | Atlama Kodu 0~99 ) - 0O/0|0/0|O
0 |Yok
1 | Travers
9 PID
01 | 01801 Uygulama Tipi WYouamall  fonksiyon, | Proses O X . olo 0o x X
segimi 3 Goklu Mot| Yok
Kon
4 Otomatik
Cal
N?fg) 0h1808 Trv Calis. Deg | ¢capraz galisma araligi 0~20[%] 0.0 @) 853 O O/ O X X
09  0h1809 TrvTirBay  SoPe2 kANt o 00 O 85 0 0 O X X
buytkltgu
Trv Hz|
10 0h180A capraz hizlanma zamani | 0.1~600.0[san] | 2.0 (@) 853 O O O X X
Zamani
1 onsos Vs Gapraz yavaslama 0.1~6000[san] 3.0 O 85 0 O O X X
Zamani zamani
12 0h180C @ Trv Offset Hi | capraz avans Ust siniri 0~20.0[%] 0.0 @) 853 O O/ O X X
13 0h180D @ Trv Offset Lo | capraz avans alt siniri 0~20.0[%] 0.0 O 853 O O/ O X X
Nigg, 0h1810 @ PID Cikis PID cikis gozlem [%0] 0.00 - 812 O Ol O X X
17 0h1811 | PIDRef Deg PID referans gézlem [%0] 50.00 - 812 O O/ O X X
18 0h1812  PID GB Deg PID geri besleme gozlem | [%] 0.00 - 812 O O/ O X X
19 0h1813  PID Ref Ayar | PID referans ayari -100~100[%] 50% @) 812 O O/ O X X
0 | Tus Takimi
1 |V1
2 11
3 V2
PID 4 12 0: Tus
20 0h1814 PID referans secgimi 5 | Dahili 485 812 O Ol O X X
Ref Kaynak takimi
6 | Enkoder
7 | FieldBus
8 | PLC
9 | Senkron
10 | Binary Tip

*[C] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.

Nt28) APP 08~13 kodlart yalnizca APP-01 (Uygulama Tipi) “Travers” olarak ayarlandiginda gériinttilenir.

Nt29) APP 16~45 kodlari yalnizca APP-01 (Uygulama Tipi) “PID Proses’ olarak veya APP-01(Uygulama Tipi) “Coklu Mot Kon”
olarak ve By-pass Segimi (APO-34) “Hayir” olarak ayarlandi§inda gorunttlenir.
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| ]
Uygulamali Fonksiyon Grubu (PAR  =>» APP)

Fonksiyon

Gostergesi Ayar Arall g1 llk De ger Vv
C
0 vi
11
2 V2
3 12
PID PID Geri besleme 4 | Dahili 485
21 | 0h1815 e o:v1i X | 812 O 0 O X X
GerBes Gir Sl 5 | Enkoder
6 | FieldBus
7 | PLC
8 | Senkron
9 | Binary Tip
22 | O0h1816 | PID P-Kazang | PID orantisal kazang 0~1000[%0] 50.0 (0] 812  O| 0|/ 0O X X
23 ONI8L7 PIDI-Zaman | oo nc9@NeSaP o2000fsan] 100 O 812 0 0 0 X X
24 | 0h1818 | PID D-Zamani | PID diferansiyel zaman | 0~1000[msan] 0 (0] 812  O| 0|/ 0O X X
PID ileri besl
25 Oh1819 PID F-Kazang  porares | 0~1000.0[%] 00 O 812 0 0 0O X X
26 Oh181A P Kazang Skala  Orantisal kazang lcegi  0~100.0[%] 100.0 X | 812 0/ 0 O X X
27 | Oh181B | PID Cik Filtre PID cikis filtresi 0~10000[ms] 0 (0) 812  O| 0|/ 0O X X
PID alt sinir
29 | 0h181D | PID Limit Hi PID ust sinir frekansi | frekansi[Hz] 60.00 (0) 812 O | 0Ol O X X
~300[HZ]
L -300 ~ PID Ust sinir
30 | Oh181E | PID Limit Lo PID alt sinir frekansi frekans[Hz] -60 (0) 812 O Ol 0O X X
) 0 | Hayir
31 Oh181F PID Cik Tersi PID cikis ters cevirme 1 Evgt 0:No X | 812 | O O Ol X X
32 0h1820 PID Cik. Skala @ PID cikis Glcedi 0.1~1000[%] 100.0 X | 812 O/ 0 O X X
PID kontrol periyod _ q
34 0h1822 PID KP Frek hareket frekanst O~azami frekans[Hz] 0.00 X | 812 O/ 0 O X X
. PID kontrol periyod _
35 Oh1823 PID KP Seviye | pareketseviyesi 0~100[%] 0.0 X 812 0 0 O X X
PID kontrol periyod
36 | 0h1824 PID KP Gec hareket gecikme 0~9999[san] 600 (0) 812 O/ 0l 0O X X
Zam zamanl
PID  BekMod| PID uyku modu "
37 0h1825 - gecikme zamani 0~999.9[san] 60.0 O 812 O O O X X
PID BekMod PID Uyku modu 0~ azami frekans
38 | 0h1826 = R [Hz] 0.00 O] 812 O 0O O X X
39 | 0h1827 gID Camkn PID Uyanma seviyesi | 0~100[%] 35 O| 812/ O O O X X
ev
0 | Alt Seviye
40 | 0h1828 PID Canlan PID Uyanmamod ayar 1 | Ust Seviye % Al_t (0] 8122 O | 0|0 X X
Mod : Seviye
2 | SinDis Seviye
0 |%
i 1 |B
42 0h182A PID Birimi PID kontrol perlyod A 0:% O 812 0 0 0 X X
birim segimi 2 | mBar
3 |Pa
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Fonksiyon . i < Vv S|V
da

Gostergesi Ayar Arall g1 llk De ger d“ekg|§| Sayfa / Vv L e

F c T T

4 | KPa
5 |Hz
6 | rpm
7 |V
8 |I
9 | kW
10 | HP
1| C
12 | °F
43 | 0h182B | PID Birim Kaz | PID birim kazanci 0~300[%] 100.00 O 812 0O 0|0 X X
0 |XO0.01
1 [ Xo01
44 | 0h182C | PID Bir Skala | PID birim dlcegi 2 X1 2x1 O 812 O 0|0 X X
3 | X01
4 | X0.01
45 | 0h182D | PID P2-Kazang | PID 2. oransal kazang | 0~1000[%)] 100.0 X 812 0O 0|0 X X
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13.1.9 Parametre modu — Otomatik sira cali
Otomatik sira ¢ali sma grubu (PAR = AUT)

00
01
02

Not30)

03
04

Not31)

05

Not32)

10

Not33)

12

13

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

27

28

29

30

Haberle g
me No.

0h1901

0h1902
0h1903

0h1904

0h1905

Oh190A

0h190B
Oh190C
0h190D
Oh190E
Oh190F
0h1910
0h1911
Oh190E
Oh190F
0h1910
0h1915
0h1906
0h1907
0h1918
0h1919
O0h191A
0h191B
0h191C
0h191D

0h191E

Fonksiyon
Gostergesi

Atlama Kodu

Otomatik Mod

Oto Kont GZ
Ardigil Sec

AdimNo 1

Adim No 2

1/1 Adim Frek

1/1 HzliYvs Z
V1SHGalZ
1/1 Cal Yonii
1/2 Adim Frek
1/2 HzlfYvs Z
12SHGalZ
1/2 Cal Yonii
1/3 Adim Frek
1/3 Hzl'Yvs Z
13SHGalZ
1/3 Cal Yonii
1/4 Adm Frek
1/4 HzliYvs Z
14ASHCalZ
1/4 Cal Yonii
1/5 Adim Frek
1/5 Hzl'Yvs Z
1/5SHGal Z
1/5 Cal Yonii

1/6 Adim Frek

isim

Atlama Kodu
Otomatik ¢calisma tipi

Oto calisma terminal
gecikme zamani

sira tip segimi
Sira 1 adim sayisi

Sira 2 adim sayis|

1/1 adim frekansi

/1 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/1 sabit hiz calisma
zamani

1/1 calisma yon

1/2 adim frekansi

1/2 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/2 sabit hiz calisma
zamani

1/2 calisma yont

1/3 adim frekansi

1/3 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/3 sabit hiz calisma
zamani

1/3 ¢alisma yont

1/4 adim frekansi

/4 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/4 sabit hiz calisma
zamani

1/4 calisma yont

1/5 adim frekansi

1/5 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/5 sabit hiz calisma
zamani

1/5 calisma yonu

1/6 adim frekansi

Ayar Arall g1

0~99
0 | Oto-A
1 | Oto-B

0.02~2.00[san]
1~-2
1-8

1-8

baslangic frekansi
~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 | lleri

1 | Oto-B
0.01~azami
frekans[Hz]

sma grubu ( =AUT)

11.00

50
5.0
1: lleri
21.00
5.0
50
Lileri
31.00
5.0
50
1: lleri
41.00
50
50
1: lleri
51.00
50
50
1: leri

60.00

8-51
8-51
8-51
8-51

8-51

8-51

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

Kontrol Modu

\%
/
F
O
O

(@)

o

O O %

(@)

o

O O ek

(@)

@]

X X R

b — O <

x
x
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I
Kontrol Modu

Haberle g Fonksiyon

isim Ayar Arall gi ilk Deger

31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41

N
a4
45
46
47
48

49

50
51

52
53
54

52
56
57

58

13-31

me No.

Oh191F

0h1920

0h1921

0h1922

0h1923

0h1924

0h1925

0h1926

0h1927

0h1928

0h1929

0h192B

0h192C

0h192D

0h192E

0h192F

0h1930

0h1931

0h1932

0h1933

0h1934

0h1935

0h1936

0h1937

0h1938

0h1939

0h193A

Gostergesi

1/6 Hzl/Yvs Z
1/6 SH Cal Z
1/6 Cal Yonu
1/7 Adim Frek
1/7 Hzl/Yvs Z
1/7 SH Cal Z
1/7 Cal Yonu
1/8 Adim Frek
1/8 Hzl/Yvs Z
1/8 SH Cal Z
1/8 Cal Yonu
2/1 Adim Frek
2/1 Hzl/Yvs Z
2/1SH Cal Z
2/1 Cal Yonu
2/2 Adim Frek
2/2 Hzl/Yvs Z
2/2 SH Cal Z
2/2 Cal Yonu
2/3 Adim Frek
2/3 Hzl/Yvs Z
2/3SH Cal Z
2/3 Cal Yonu
2/4 Adim Frek
2/4 Hzl/Yvs Z
2/4 SH Cal Z

2/4 Cal Yénu

1/6 Hizlanma/
Yavaslama zamani
1/6 sabit hiz calisma
zamani

1/6 caligma yonu

1/7 adim frekansi

1/7 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/7 sabit hiz calisma
zamani

1/7 caligma yonu

1/8 adim frekansi

1/8 Hizlanma/
Yavaslama zamani
1/8 sabit hiz calisma
zamani

1/8 caligma yonu

2/1 adim frekansi

2/1 Hizlanma/
Yavaglama zamani
2/1 sabit hiz calisma
zamani

2/1 calisma yonu

2/2 adim frekansi

2/2 Hizlanma/
Yavaslama zamani
2/2 sabit hiz calisma
zamani

2/2 calisma yonu

2/3 adim frekansi

2/3 Hizlanma/

Yavaglama zamani

2/3 sabit hiz calisma
zamani

2/3 calisma yoni

2/4 adim frekansi

2/4 Hizlanma/
Yavaslama zamani
2/4 sabit hiz calisma
zamani

2/4 calisma yonu

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 |iler

1 | Otomatik-B
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | iler
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | iler
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | iler
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Ger

1 | lleri
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 | iler
1 | Otomatik-B

0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 |iler
1 | Otomatik-B

5.0
5.0
1: lleri
51.00
5.0
5.0
1: lleri
21.00
5.0
5.0
1: lleri
12.00
5.0
5.0
1: ileri
22.00
5.0
5.0
1: ileri
32.00

5.0
5.0
1: leri

42.00

0 o oo o ojlojlo oo ojlo o o oo

O

o O

O

O oOo|Oo0 O

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

OOOOOOOOOOOOOOOOOOOOH

O o/o olo o o

ooooooooooooooooooom
©/oc oo o o oo o ooooo oo o o ol

o
o

O Oo|o0o o o o o

O ojlo O o o o

X X | X X

X X | X X
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T
Haberle g Fonksiyon - N : .
S|V
me No. Gostergesi Isim Ayar Arall g1 Ilk De ger s| v S| e
L|c T| T
0.01~maks.
59 | 0h193B | 2/5 Adim Frek | 2/5adim frekansi frekans{Hz] 52.00 O 852 O|0 0Ol X X
2/5 Hizlanma/
60 | 0h193C | 2/5 Hzl/Yvs Z Yavaslama zaman 0.1~600.0[san] 5.0 O| 852 O 0O O X X
61  ON93D 2/5SHGalz  2osebthizealsma o goposan) 50 O 852 0 0 O X X
62  Oh193E | 2/5Cal Yéni | 2/5 calisma yonii 2 ﬁse?i” 1: lleri O 852 0 0 0 X X
0.01~maks.
63 | Oh193F | 2/6 Adim Frek | 2/6 adim frekansi frekans[Hz] 60.00 O 852 O|0 0Ol X X
2/6 Hizlanma/
64 | 0h1940 | 2/6 Hzl/Yvs Z Yavaslama zamani 0.1~600.0[san] 5.0 O| 852 O 0O O X X
65 094l 2/6SHCalz  osabthizealsma o) gooosan) 50 O 852 0 0 O X X
66 | Oh1942 2/6 Cal Yoni | 2/6 calisma yoni 2 ﬁ’;‘?l” 1: ller O 85 0 0 O X X
0.01~maks.
67 | 0h1943 | 2/7 Adim Frek | 2/7 adim frekansi frekans[Hz] 52.00 O 852 OO0 O| X X
2/7 Hizlanma/
68 | 0h1944 | 2/7 Hzl/Yvs Z Yavaglama zamani 0.1~600.0[san] 5.0 O| 852 O 0O O X X
60 0945 2/7SHCGalz  f Sabthizealsma o) gooosan) 50 O 85 0 0 0 X X
0 | Geri .
70 | 0n1946 2/7CalYoni  2Bcalismayoni ";” 1: ileri O 852 0 0 0 X X
71 | 0h1927 2/8 Adim Frek  2/8adimfrekansi | O:OL~Mmaks. 22,00 O 85 0 0 O X X
frekans[Hz] :
2/8 Hizlanma/
72 | 0h1948 | 2/8 Hzl/Yvs Z Yavaglama zamani 0.1~600.0[san] 50 8-52 O Ol X X
73 | Ohl%49 2/8SHGalz  Zosabthzealsma o goposan) 50 8-52 0 0 X X
0 | Geri ;
74 | Oh194A | 2/8 Cal Yonu 2/8 calisma yoni " 1: lleri O | 852 O/0 0Ol X X
1 eri
*[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya ¢ikar.
Nt AUT grubu yalnizca APP-0 1(App Mode) “Otomatik Cal” olarak ayarlandiginda gorintlenir.
N3 AUT-04 kodlan yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “1” olarak ayarlandidinda gértintilenir,
Nt32) AUT-05 kodlar yalnizca AUT-03 (Ardisil Sec) “2” olarak ayarlandiginda gérintulenir.
Not33) AUT-10~41 kodlart yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “1” olarak ayarlandiginda gorintlenir.
NOt39 AUT-43~74 kodlart yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “2” olarak ayarlandiginda gorintlenir.
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13.1.10 Parametre modu — Opsiyonel kart fonksiyon g

00

01

Not35)

04

05

06

08

09
10

12
13

14
20

Noi36)

21
22
23
24
25
26
27
28
29

30

13-33

Oh1A01

0h1A04

0h1A05

0h1A06

0h1A08

0h1A09
Oh1A0A

Oh1A0B

Oh1A0C

Oh1A0D

Oh1AOE

Oh1A14

0h1A15

Oh1A16

Oh1A17

Oh1A18

Oh1A19

Oh1A1A

Oh1A1B

Oh1Al1C

Oh1A1D

Oh1A1E

Opsiyonel Kart Fonksiyon Grubu (PAR

Fonksiyon

Gostergesi

Atlama Kodu

Enkoder
Modu

Enkoder
Tipi

Enkoder

Fazi

Enkoder
Pals

GerBes izleme

Referans izle
Enk Gir Filtre

Enk Pals x1
Enk Ylizde y1
Enk Pals x2

Enk Ylizde y2
Yar Mot No

Yar Mot Bas No
Oto Deg Zaman
1. YM Cal Frek
2. YM Cal Frek
3. YM Cal Frek
4. YM Cal Frek

[

. YM Dur Frek
. YM Dur Frek

. YM Dur Frek

AW N

. YM Dur Frek

= APO)

isim

Atlama Kodu

enkoder fonksiyon
maddesi

enkoder tip secimi

enkoder sinyal
yonu

enkoder sinyal
sayIsl

Geri besleme
gbzlem

Referans gozlem

enkoder girig filtresi

Enkoder giris asgari
sinyal

Enkoder asgari
sinyalinde ¢ikis%
Enkoder giris azami
sinyal

Enkoder azami
sinyal ¢ikis% ‘si
yardimci motor
hareket say!
gostergesi
baslangi¢ yardimci
motor secimi
otomatik degisim
calisma zamani

1. yardimci motor
baslangic frekansi
2. yardimci motor
baslangic frekansi
3. yardimci motor
baslangic frekansi
4. yardimci motor
baslangic frekansi
1. yardimci motor
durma frekansi

2. yardimci motor
durma frekansi

3. yardimci motor
durma frekansi

4. yardimci motor
durma frekansi

Ayar Arall g1

0~99
0 | Yok
1 | Geri besleme
2 | Referans

0 | Line Driver
Totem veya
Haberlesme

IR

Open Kollektor
(A+B)

-(A+B)

A

N P O N

10~4096

0~10000]msan]
0~100[kHz]
0~100[%]
0~200[kHz]

0~100[%]
0~4

1~4
XX:XX[Dak]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]

0~60[HzZ]

rubu ( =>APO)

ik De ger

20

0: Yok

0: Line
Driver

0:
(A+B)

1024

0:00

49.99
49.99
49.99
49.99
15.00
15.00
15.00

15.00

O O 0|0 |0 0|0 | X

O

0O 0O o/ ojlo|o o|o0o o X

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

Haberle Fonksiyon
sme No. Gostergesi Ayar Arall g1 ik De ger

dimel mot
31 OhlAIF YM Cal GZ YOTRIEIMOY " 0~3600.0fsan 00 O 8% 0 0 O X X
bas. gec.zamani

d "
32 | 0h1A20 YM Dur GZ yardimer motor - ,_a600.0fsan 60.0 O 8% O O O X X
durma gec.zamani

yardimcl motor say!

33 | 0h1A21 YM No Segim . 0~4 4 X 857 O 0 0O X X
secimi
. . - 0 Hayir
34 | OhlA22 By-pass Segimi  kestirme secimi 1 Evet 0: Hayir X 857 O 00 X X
otomatik degisim 0 Yok 1
35 | 0hlA23 Oto Degisme el 1 Yardimel | X 857 O 0 O X X
mod secimi Yardimcli
2 Ana
Oto. degisi
36  OhlA24 Oto De§ zam Za?narig@'m 0~99:00(dalq 72:00 O 857 0 0 O X X
0 H
38  0h1A26 Kilitleme kilit segimi . E\?Ztlr 0:No O 857 O O O X X
kilit hareket 0.1~360.0
30 | OhlA27 Kilitlemede GZ | o areke 50 O 857 O O O X X
gecikme zamani [san]
yardimci motor Ao
40 | 0h1A28 Basing Farki hareket basing fark 0~100[%] 2 O 857 O 0 O X X
pompa sayisi
41 | 0h1A29 | AnaMot Hiz Zam azaldiginda ana 0~600.0[san] 2.0 O | 861 O O Ol X| X
motor hzl. zamani
A M v pompa sayisi
42 | Oh1A2A 2221 ot av arttiginda ana 0~600.0[san] 20 O 857 O O O] X| X
motor yvs. zamani
58 PLC Opsiyonel .
Nos7) | ON1A3A | PLC LED Durumu LED durumu O Opsyon O| O O/ O O
PLC Opsiyonel kart Opsi
50 | OhLA3B PLC S/W Ver pelyoneriart 1.X o P 5lolololo
yazilim surimu
60 | Oh1A3C PLC YazBil 1 (PLC Yaz. Verisi 1) = O~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o 0 O O O
61 | Oh1A3D PLC YazBil 2 (PLC Yaz. Verisi 2) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon o 0 O O O
62 | Oh1A3E PLC YazBil 3 (PLC Yaz. Verisi 3) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o 0 O O O
63 | OhlA3F PLC YazBil 4 (PLC Yaz. Verisi4)  0~FFFF[Hex] 0000 O Opsiyon 0 0 0/ O O
64 | 0Oh1A40 PLC YazBil 5 (PLC Yaz. Verisi 5) = 0~FFFF[Hex] 0000 o Opsyon o0 0 0 O ©
65 = 0OhlA41 PLC YazBil 6 (PLC Yaz. Verisi 6) = 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsiyon 0 0O 0/ O O
66 | 0h1A42 PLC YazBil 7 (PLC Yaz. Verisi 7) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsiyon 0 0 0/ O O
67 | 0h1A43 PLC YazBil 8 (PLC Yaz. Verisi 8) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon o0 0 O O O
76 | Oh1A44 PLC OkuBil 1 (PLC Oku. Verisi 1)  0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o 0 O O O
77 | Oh1A45 PLC OkuBil 2 (PLC Oku. Verisi 2) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o 0 O O O
78 | 0h1A41 PLC OkuBil 3 (PLC Oku. Verisi 3) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon o 0 O O O
79 | Oh1A42 PLC OkuBil 4 (PLC Oku. Verisi4) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o 0 O O O
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Kontrol Modu

Haberl Fonksi Gatsma

anerte orsiyon Isim Ayar Arall §i ilk De ger |dadegisi \Y v S|V

sme No. Gostergesi ik / C Ll C
A R R A | F T
80 | 0h1A43 | PLC OkuBil 5 (PLC Oku. Verisi 5) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o O/ O O O
81 | 0h1A44 | PLC OkuBil 6 (PLC Oku. Verisi 6)  0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0 O/ O O O
82 | 0h1A45 PLC OkuBil 7 (PLC Oku. Verisi 7) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o O/ O O O
83 | Oh1A46 PLC OkuBil 8 (PLC Oku. Verisi 8) | 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0o O/ O O O

*[] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya ¢gikar.

N3 APO-01~14 kodlar yalnizca enkoder karti takili oldugunda gorinttlenir.

Not36) APO-20~42 kodlar yalnizca APP-01 (App Mode) Coklu Mot Kon” olarak ayarlandiginda gérunttlenir.
Nt APO-58~83 kodlari yalnizca PLC Opsiyonel karti takili oldugunda gorunttlenir.
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13.1.11 Parametre modu — Koruyucu fonksiyon grubu (

Koruyucu Fonksiyon Grubu (PAR = PRT)

3PRT)

Kontrol Modu

Haberles| Fonksiyon Galisma
Iy o i < \%
Ayar Aral Ik D da degsil
me No. Gostergesi varAvel gi eger d"eslﬁl Sayfa /
I F
00 - Atlama Kodu | ziplama Kodu 0~99 40 o) 0] ¢}
) _ . 0 | Normal Calisma 1: Agir
04 0h1B04 | Y{ik Miktan Yuk miktar ayari 1 | AgrrCaligma Calisma 102 | O o)
- Bit | 00~11
05 Oh1B05 Faz Kaybi Eln§/g|k|§fazag|k 1 | Cikig fazi acik 00 X 107 0 olol ol o
Kont orumasi —
2 | Girig fazi acik
giris faz acik _
06 0h1B06 IPO V Bandi gerlllm bandi 1 100[\/] 40 X 10-7 O O0/0l0O O
Hatada Yvg ariza durumunda
07 0Oh1B07 yavasglama 0~600[san] 30 0] 109 | O O/0| 0| O
Zam zamani
ariza sifirama 0 | Hayr
08 | OhiBos ANZA  SOM@ yriminda 0: Hayir O 838 0 0 00 O
TC baslangic secimi | 1 | Evet
Otomatik tekrar
09 0h1B09 | Tekrar Cal No calisma sayis 0~10 0 (0] 838 | O/ 0/ 0|0|O
10 Otomatik tekrar
noessy | ON1BOA TG Arasi Zam  calisma gecikme | 0~60.0[san] 1.0 O 838 0O O 0 0|0
zamani
o 0 | Yok
Tus takimi komut | ¢
11 0Oh1BOB TusT Hata kaybi durumunda Uyan 0: Yok (0] 109 | O O/ 0| 0O|O
Modu hareket 2 | Serbest durus
3 | Yavaslama
0 | Yok
Hiz komut kaybi ; Serbest Durug
HizK Kaybi| durumunda Yavaglama
12 0h1BOC 0: Yok O | 1010
HM hareket 3 | Girisi Koru 0 O O0|/0|0O|O
4 | Cikisi Koru
5 | Sabit deger
13 .. | Hiz komut kaybi
Noezgy | ON1BOD | HizK Kay Slre | qpar Zaman,yb 0.1~120[san] 10 O 1010 O O O O ©
.. Hiz komut kaybi
HKK basl frek
14 onigoe MKK SabIt g imunda j?a?(';g}fekzni?,i'z] 0.00 0O 1010 0 00 0O
Deg caligma frekansi .
Analog giris kaybr | O | x1 Deg Yarisi 0:x1 ‘in O | 10-10
Oh1BOF S
15 A/G KayIp SeV yarar Seviyesl 1 | x1 den Disik yarisi 0000 0
i 0 | Hayrr O 10-2
. .. | asin yuk alarm
0h1B11 LY .
17 AY Ikaz Segimi secimi 1 | Evet 0: Hayir O 0/0|0O O
18 OhLB12 AYikazSeviye oo i **™ | 30-180p4) 150 O 102 000 00
. Uk al
19 | OhIBI3  AY ikaz Siresi agrm o | 0-30.0[sar] 100 ol 102|000 0O
asinyikarizasi | O | Yok .
20 | Oh1Bl14 é:;gimi Hata glrumunda 1 | Serbest Durug é Serbest O| 1020 0/0|0O|O
hareket 2 | Yavaslama urug
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Sayfa[ Kontrol Modu
Haberles| Fonksiyon Galima Y, S|V
o H - da I’ .I
me No. Gostergesi Ayar Arall gi llk De ger @ISI / Ll e
F T| T
22 | ON1BI6 | AY HataSiresi | 231 Yukanza 0~60[san] 60.0 0/ 102/ 0 00 0 O
i .. | dugtk yuk alarm 0 Hayir .
25 | 0h1B19 | DY ikaz Segimi secimi 1 Evet 0:No O0|1012 O O0/0/0O|O
26 | Oh1BIA DY ikaz Siresi | ook YUK8RM o600 ofsan] 100 0 1012/0 00 0 O
dusuk yik anza 0 Yok
27 | Oh1B1B | DY Hata Segimi Secimi 1 Serbest calisma | 0: Yok O |1012| 0O, 0| 0| 0| O
¢ 2 Yavaglama
28 | OhIBIC | DY Hata Siiresi | SSukYIKaMZ2 | o_goojsar] 300 0 1012/0 00 0 O
29 | Oh1BID | DY AltLim Sev gg\%guk altsinir | 10~30[%] 30 01012/ 0 O o
30 | ON1BIE | DY UstLim Sev g;‘a‘;/';g’,“k USESINIT | 10~100[%] 30 o 1012/ 0 O o
motor 0 Yok
31 | OhlB1F | MotAlg Hatasi | algilanmamasi 0: Yok O | 10160 OO0 0O|O
durumunda hareket | 1 Serbest Durusg
motor
32
v ON1B20 | MAAKim Seviye| JoNanmamast | 1_ooqye 5 0 /1016 0 0 0 0 O
seviyesi
motor
33 | 0h1B21 | MA Siresi algilanmamasi 0.1~10.0[san] 30 O |1016| 0O, O|0| 0| O
gecikmesi
motor agiri Isinma | 0 Yok
34 | 0h1B22 | s Hata Modu Z}g::gmgsslﬁgzﬂm 1 | SerbestDurus | 0:Yok O| 106 0 0 0 0|0
sonra hareket secimi| 2 Yavaglama
0 Yok
motor agir isinma | 1 V1
35 | 0h1B23 | Isi Sen Girig algilama sensorii 2 11 0: Yok X 106 | O O] 0|0 O
giris segimi 3 V2
4 12
motor asiri Isinma
36 | OhlB24 | |s| Hata Sev algilama sensori 0~100[%] 50.0 (@) 10-6
ariza seviyesi
motor agir Isinma | o Duisik
37 | 0h1B25 | IHAS Hata Sev | algilama sensori 0: Dustk (@] 106 | O O/ O|0O|O
ariza bolgesi 1 Yiksek
elektrik 1s1 ariza 0 Yok
40 | Ohl1B28 | El Hata Modu secimi 1 Serbest Durug | 0: Yok O| 101 0 O/0O|l0O|O
2 Yavaglama
.| motor 0 Kendi iizerinde | 0:  Kendi
0h1B29 g . - -
41 Motor Sog Tipi sogutma fan tipi 1 Harici izerinde O| 101 |0 0O|0|0O| O
lektrik 1s1 1 dakik
42 | Oh1B2A 1dkEISeviye | geseri | 120-200[%] 150 O 101 0 O 0
elekirik 1s1 strekli
43 | ON1B2B | Sirekli EISev | gegeri 50~-200[%] 120 O 1010 O 0
Bit | 000~111
durma 6nleme 1 Kalkista
50 | Oh1B32 | Stall Engelle hareket 5 Calismada 000 X 103 | O O] X| O X
3 Durusta
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Kontrol Modu

Calisma

Haberle s Fonksiyon o ; N \Y, S|V
da degjsil
me No. Gostergesi Ayar Arall gi llk De ger d“eslsl SEVED / Z Ll ¢
F T| T
52 0h1B34 | Stall Sev1 durma seviyesi1 | 30~250[%)] 180 X 103 | O O| X| O] X
durma frekansi 1
53 0h1B35 | Stall Frek 2 durmafrekansi2 | durma frekanst 2[Hz] 60.00 O| 103 |0/ 0| X| 0O X
54 | 0h1B36 Stall Sev 2 durma seviyesi 2 | 30~250[%] 180 X 10-3/ O O] X| O| X
durma frekansi 2
55 | 0h1B37 Stall Frek 3 durmafrekansi3 | durma frekansi 4Hz] 60.00 O] 10-3|0 O] X|0O| X
56 | Oh1B38 Stall Sev 3 durma seviyesi 3 | 30~250[%] 180 X 10-3/ O O] X| O| X
durma frekansi 3
57 | 0h1B39 Stall Frek 4 durma frekansi 4 ~maks. frekans [HZ] 60.00 O] 10-3] 0 O X| O] X
58 | Oh1B3A Stall Sev 4 durma seviyesi4 | 30~250[%] 180 X 10-3/ O O] X| O| X
66 |Oh1B42 | DB lkazi %ED Ee‘?,igg;“‘? Wwan | o300 0 010110 0 0 0 O
70 | Oh1B46 | AsiHizFrek | 3¢ MZKAN o0 300 1200 0 1013 X X| 0 X| O
72 Oh1B48  AgmHizSure | 23N NZKAAT g 010 00jsan) 0.01 0 1013/ X X O X O
. 0 | Hayrr
73 | 0h1B49 Hiz Hata Segim | hiz hata arizasi 1 Evet 0: Hayir O | 10-14| X X| O] X| X
Hiz Hata I
74 | Oh1B4A Bandi hiz hata genigligi | 2~maks. frekans[Hz] | 20.00 O [10-14| X| X| O] X| X
Hiz Hata hiz hata karar
75 | 0h1B4B Zaman Zamani 0.1~1000.0[san] 10 O | 10-14| X X| O| X| X
Kodlayici secenek | O | Hayir )
77 | 0h1B4D Enkoder Hata baglanti kontrolu | 1 | Evet 0: Hayir O [10-14 X| X| O X| O
EBH Kontol| Kodlayici baglanti _ )
78 | Oh1B4E Zam kontrol zaman 0.1~1000.0[san] 1.0 O |10-14 X X| O X| O
sogutucu fanariza| 0 | Hata .
79 | Oh1B4F FAN Hata Modu secimi 1 | Uyan 0: Hata O | 10-14/ 0| 0|0 O| O
secenek hatasi 0 | Yok 1: Serbest
80 | 0h1B50 OpHata Dur Tip | durumunda 1 | Serbest Durug ' O | 10-15/ 0| 0| 0| 0| O
hareket segimi 2 | Yavaglama Durus
dusuk gerilim hata
81 | 0h1B51 DGH Gec karar gecikme 0~60.0[san] 0.0 X [10-14/ 0| O 0| O| O
Zamanl zamani

*[] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya ¢gikar.
Not38) PRT-10 kodlari yalnizca PRT-09(Tekrar Gal No)“0” Uizerinde ayarlandiginda gortinttlenir.

N'3%) PRT-13~15 kodlari yalnizca PRT-12(HizK Kaybi HM “Yok” olarak ayarlandiginda gériinttilenir.

Not0) PRT-32~33 kodlari yalnizca PRT-31(Mot Alg Hatasi “Serbest calisma” olarak ayarlandiginda goérinttlenir.
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13.1.12 Parametre modu — 2. motor fonksiyon Grubu (

2. motor fonksiyon Grubu (PAR = M2)

SM2)

Kontrol Modu

Fonksiyon o i - Vv SR
Ayar Aral llk D
Gostergesi yarArall gi eger / S|V Lo
LfC
F T| T
- Atlama Kodu | ziplama kodu 0~-99 14 ¢] O/ 0| X| 0| X
75kWaltinda | 20.0
04 | 0h1C04 | M2-Hzl Zamani| hizianma zamani 0~600[san] 90KW Gstinde | 60.0 0 841 | O| O X| O] X
75kW altinda | 30.0
05 | 0h1CO05 | M2-Yvs Zamani | yavaslama zamani 0~600[sec] 90KW istinde | 90.0 0 841 | O| O X| O] X
- . 0~ | 0.2kwW
06 | 0h1CO06 | M2-Glicii motor kapasitesi 51 | 185KW - X 841 | O| O X| O] X
07 | 0h1CO07 | M2-Frekansi temel frekans 30~400[HZ] 60.00 X 841 | O| O X| O] X
0 | VIF
1 |VIFPG
Kayma :
08 | 0h1CO08 | M2-Kont Modu | kontrol modu 2 Komp O:VIF X 841 | O| O X| O] X
3 | Sensorsiiz-1
4 | Sensorsuz-2
10 | Oh1COA | M2-Kutup Sayi | motor kutbu 2~48 X | 841 O| O] X O] X
11 | Oh1COB ggKayma nominal kayma degeri| 0~3000[rpm] X 841 | O| O X| O] X
12 | Oh1COC | M2-Akimi motor nominal akimi | 1~200[A] X 841 | O| O X| O] X
13 | ohicop  M2YUKSUZ | o viiksiiz akimi | 0.5~200[A] X 841/ 0 O X O X
Akim Motor kapasitesine
14 | Oh1COE | M2-Gerilimi motor nominal gerilimi | 180~220[V] baglidir P X 841 | O| O| X| O] X
15 | Oh1COF | M2-Verimi motor verimliligi 70~100[%] X 8-41
16 | 0h1C10 | M2-Yiik Ataleti | yik atalet orani 0~8 X 8-41 ololx ol x
17 - M2-Rs stator direnci 0~9.999[Q] X 8-41
18 - M2-Lsigma kacak induktans 0~99.99[mH] X 8-41
19 - M2-Ls stator induktansi 0~999.9[mH] X 841 | O| O| X| O] X
20 - M2-Tr rotor zaman sabiti 25~5000[msan] X 841 | O| O X| O] X
0 | Dogrusal
25 | 0h1C19 | M2-V/F Tipi V/F sablonu 1 | Kare 0:Dogrusal X 841 | O| O| X O
2 | Kullanici VIF
26 | Oh1C1A | M2-IYT Artimi | ileri tork artigl 0~15[%] 75KW altinda: 2.0 X | 841 O| O] X O] X
27 | 0h1C1B | M2-GYT Artimi | geri tork artigl 0~15[%)] 90kw Ustiinde: 1.0 | X | 841 | O| O| X| O X
28 | 0h1C1C | M2-StallEn Sev gg{,ﬁ;:si onleme 5, 150704 150 X 842 O 0Ol X 0O X
29 | 0h1C1D | M2-ETH 1dk gfgkgr'ik st 1 dakika 150 o006 | 150 X 842/ 0 O X O X
30 | Oh1CIE | M2-EIH Seviye gfgkgr'r st srekll 5,_150[04) 100 X 842 O Ol X 0O X
40 | ohicog M2-DevGos - donls - gOsterge 1 go00096 | 1000 o 842 0 0 0 0O
Kaz kazanci
0 |x1
) 1 |[x01
41 | oh1c2e MZDeVGO 1 56 gisterge digegi| 2 | x0.01 0x1 o 842 0/ 0000
Skala
3 | x0.001
4 | x0.0001
oo o L0 | rpm
42 | Oh1C2A | M2-Devir Birim | donis gosterge birimi 1 | mpm O:rpm O 842 O| O O] 0O| O
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13.1.13 Hata modu (TRP mevcut (veya Son-x))

Hata Modu (TRP Son-x)

Fonksiyon
Isim Ayar Arall gi ik Deger Sayfa
._

Hata Adi(x) ariza tip gostergesi
anza  durumunda alisma 9-6
01 | HA Gal Frekans calsma _ -
frekansi
02 | Akim ariza durumunda gikis akimi - - 9-6
Ariza durumunda 9-6
03 | HAH/Y Durumu hizlanma/yavaslama durumu i i
04 | DCL Gerilim DC gerilimi - - 9-6
05 | HA Sicaklik NTC sicakhigi - - 9-6
06 | DG Durumu Girig terminallerinin durumu - 0000 0000 9-6
07 | DC Durumu Cikis terminallerinin durumu - 000 9-6
08 | Hata Zamani | Cb¢ asiddindan ber gegen 0/00/00 00:00 9-6
ariza zamanli
09 | Hata Siresi | coismaya basiadidan - berl 0/00/00 00:00 96
ariza zamanli
. - Hayir 9-6
10 | Hatalar Silme | anza gegmisi silme Evet 0: Hayir

13.1.14 Yapilandirma Modu (CNF)

Yapilandirma Modu (CNF)

Fonksiyon

Ayar Arali § ik De g
Gostergesi yarAral gi cger
00 | Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99 1 -
01 | Dil segimi tus takimi dil segimi ingilizce ingilizce -
02 | LCD Kontrast LCD parlaklik ayari - - 8-49
10 | Inv SMW Ver govde yazilim surimi - 1.XX 8-49
11 | TusTak SW Ver | tus takimi yazilim strima - 1.XX 8-49
12 | TT Bag SW Ver | tus takimi yazihm strimu - 1.XX 8-49
20 . 6-18
) Durum Gosterge | durum gosterge maddesi 0 | Frekans 0: Frekans 94
Not35 -
i < . N . 6-18
21 | IzMod 1. Deger g6zlem modu gosterge maddesil 1 |Hz 0: Frekans 91
i . R i . 6-18
22 | I1zMod 2. Deger g6zlem modu gosterge maddesi2 2 | Akim 2: Akim 91
23 |IzMod 3. Deger | gézlem modu gosterge maddesida | 3 | Gerilim 3: Getilim 6-18
4 | Cikis Gucu o1
5 | Enerji Sayaci
6 | DCL Gerilim
7 | DG Durumu
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Fonksiyon

isim

o

Ayar Arali g1
DC Durumu

(e]

V1 Gos Deg [V]

[E
o

V1 izleme[%0]

[y

11 GOs Ded[mA]

=
N

11 izleme[%0]

[N
w

V2 Gos Deg|V]

H
~

V2 izleme[%]

[N
(63}

12 Gos Deg[mA]

[N
(e}

12 izleme[%s]

(==Y
~

PID Cikis

=
o0}

PIDRef Deg

[y
©

PID GB Deg

N
o

Tork

ik Deger

Sayfa

N
[y

Tork Limit

N
N

Tork Bas Ref

N
w

Hiz Limiti

N
N

Yuk Hizi

24 | IzMod FA Déniig

g6zlem moduna ilk deger atama

Hayir

Evet

0: Hayir

91

30 | Ops-1 Gosterge

secenek yuva 1 tipi gosterge

Yok

0: Yok

Opsiyonel

31 | Ops-2 GOsterge

secenek yuva 2 tipi gosterge

PLC

0: Yok

Opsiyonel

32 | Ops-3 GOsterge

secenek yuva 3 tipi gosterge

Profibus

Har G/C

Enkoder

0: Yok

Opsiyonel

40 | Par FADOnus

parametreye ilk deder atama

Hayir

All Grp

DRV Grp

BAS Grp

ADV Grp

CON Grp

IN Grp

OuUT Grp

COM Grp

O Noojg|lhlwWINFRPROPMWIN|FP| O P, O

APP GIp

AUT Gip

APO Grp

PRT Grp

M2 Grp

8-45

41 | Degisen Par

degistirilen parametre gostergesi

Tumu

Degisen

O:TUmU

8-46

42 | Coklu-An Segim

¢ok fonksiyonlu tus maddesi

Yok

JOG

Lokal/Uzak

0: Yok

8-47
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Fonksiyon isim Ayar Arall §i ik De ger Sayfa
3 | KulGrp Segim
0 | Yok
43 | Makro Segimi makro fonksiyon maddesi 1 | Cekici Uyg O:Hayir 8-48
2 | Travers
0 | Hayr O:Hayir
44 | Hata Kay Sil ariza ge¢misi silme 8-49
1 | Evet
_ _ 0 | Hayr O:Hayir
45 | KulKay Kod Sil kullanici kayit kodu silme 8-47
1 | Evet
0 | Hayr O:Hayr
46 | Parametre Oku Parametre okuma 8-44
1 |Evet
0 | Hayrr O:Hayir
47 | Parametre Yaz parametre yazma 8-44
1 | Evet
_ 0 | Hayr O:Hayir
48 | Hab Par Kayit haberlesme parametresi kaydetme 8-44
1 | Evet
50 | Gizli Param parametre mod gizleme 0~9999 Kilit acik 8-45
51 | GP Sifresi parametre mod gizleme sifresi 0~9999 Sifre 8-45
52 | ParDeg Kilidi parametre diizenleme kilidi 0~9999 Kilit acik 8-46
53 | PDK Sifresi parametre diizenleme kilidi 0~9999 Sifre 8-46
0 | Hayrr O:Hayir
60 | TT Bas Ver Yuk | Tus takimi baslik stirimi 8-49
1 |Evet
0 | Hayrr O:Hayir 417
61 | Kolay ParAyar Kolay parametre ayari
1 | Evet 8-48
- . y 0 | Hayrr O:Hayir
62 | Giig Say Sifi Kullanilan gui¢ miktarina ilk deger 849
atama 1 |Evet
Urtict hareketi toplulastiril 9-17
70 | S-Toplam Start sUrtict hareketi toplulastiriimis aalgglyy ssdd )
zaman
71 | S-Toplam Calis suriicl caligma toplulagtinimig aalgglyy ss:dd i 9-17
zaman
sUrtict caligma toplulagtirnimig 0 | Hayr o17
72 | Zaman Sifirla ) N O:Hayir
zamanina ilk deger atama 1 | Evet
Jutucu f I toplulastinl 9-17
74 | Fan Cal siire soguiucuian calisma fopliastitinis | vddiyy — hh:mm i
zaman 8-49
75 | FCS Sifiria sogutucu fgn galv|§ma toplulastinimis | 0 | Hayir i 2;{:
zamanina ik deder atama 1 | Evet

Not 35) Madde 7 ve 8 Her zaman Parametre maddesinde bulunmaz.
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.15 Kullanici/Makro Modu — =>MC1
U&M = MC1
No Fonksiyon Ayar Arali i ik Deger
' Gostergesi 4 9 9
00 | Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99 1 -
01 | Hzl Zamani hizlanma zamani 0~600[san] 7oWaltnda_| 20 718
90kW Cistinde | 60
02 | Yvs Zamadni avaslama zamani 0~600[san] 7okWaltnda_| 30 718
® yava 90KW istinde | 90
03 | CalKomut Gir | calisma komut yontemi 0~5 L:F/Rx-1 7-11
04 | Frekans Ayar frekans ayar yontemi 0~9 2V1 7-1
05 | Kontrol Modu kontrol modu 0~5 0:VIF 7-21
06 | YardimciRef | yardimci komut ayar yontemi 0~4 211 81
07 | Yar Ref Tipi yardimei komut hareket segimi 0~7 0 81
08 | Yar Ref Kazang | yardimci komut kazanci -200~200[%] 100.0 8-1
09 | V1 Polarite V1 girig kutup secimi 0~1 0:Tek kutuplu 72
10 | V1Filtre V1 giris filtre zaman sabiti 0~10000[msan] 10 7-2
11 | V1Gerilimx1 | V1 girig minimum gerilim 0~10[V] 0.00 7-2
12 | V1Yizdeyl V1 minimum gerilimde ¢ikis% 0~100[%] 0.00 7-2
13 | V1Gerilimx2 | V1 girig maksimum gerilim 0~10V] 10.00 72
14 | V1Yizde y2 V1 maksimum gerilimde ¢ikis% 0~100[%] 100.00 72
15 | V1-Gerx1’ V1 — giris minimum gerilim -10~0[V] 0.00 7-2
16 | V1-Yiizdeyl | V1-minimum gerilimde ¢ikis% -100~0[%)] 0.00 7-2
17 | V1-Gerx2 V1—giris maksimum gerilim -10~0[V] -10.00 7-2
18 | V1-Yizdey2' |V1-maksimum gerilimde ¢ikis% -100~0[%] -100.00 72
19 | V1Tersleme donis yon degisimi 0~1 O:Hayir 7-2
20 | 11 Gos Deg[mA] | I1 girig miktar gostergesi 0~20[mA] 0.00 7-6
21 | I1 Polarite 11 kutup gostergesi 0~1 0 7-6
22 | I1 Filtre I1giris filtre zaman sabiti 0~10000[msan] 10 7-6
23 | 11 Akimx1 I1giris minimum akim 0~20[mA] 4.00 7-6
24 |11 Yiuzdeyl 17 minimum akimda ¢ikis% 0~100[%] 0.00 7-6
25 | 11 Akim x2 I1giris maksimum akim 4~20[mA] 20.00 7-6
26 | I1Yuzdey2 11 maksimum akimda ¢ikis% 0~100[%] 100.00 7-6
27 | 11-Akimx1’ 11 — Giris minimum akim -20~0[mA] 0.00 7-6
28 | I1-Ylzdeyl 11 — minimum akimda ¢ikis% -100~0[%] 0.00 7-6
29 | I1-Akimx2' 11 — Giris maksimum akim -20~0[mA] -20.00 7-6
30 | I1-Ylzdey2 11 maksimum akimda ¢ikis% -100~0[%] -100.00 7-6
31 | I1 Tersleme donus yon degisimi 0~1 0: Hayir 7-6
32 | Pl Tanimlama | P1 terminal fonksiyon ayari 0~48 0:FX 7-12
33 | P2 Tanimlama | P2 terminal fonksiyon ayari 0~48 1:RX 7-12
34 | P3Tanimlama | P3 terminal fonksiyon ayari 0~48 5:BX 10-15
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Bolim 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.16 Kullanici/Makro modu — Travers call

Travers gall§ma fonksiyon Grubu (U&M = MC2)

sma fonksiyon grubu ( =»MC2)

F Atamakodu | Atamakodu |0~ 1 |-
75kW altinda | 20
01 | Hzl Zamani hizlanma zamani 0~600[san] 90KW Gstiinde | 60 8-53
02 | Hzl Zamani yavaslama zamani 0~600[san] ggm :gz:ze zg 8-53
03 | Cal Komut Gir caligma komut yontemi 0~5 L:FX/Rx-1 8-53
04 | Frekans Ayar frekans ayar yontemi 0~9 0:Tus takimi-1 8-53
05 | Kontrol Modu kontrol modu 0~5 0:VIF 8-53
06 | Uygulama Modu | uygulamali fonksiyon secimi| 0~4 1: travers 8-53
07 | Trv Calis. Deg travers calisma araligi 0~20[%) 0.0 8-53
08 | Trv Tir Bly travers kanistirma biiytikliigiil 0~50[%] 0.0 8-53
09 | Trv Hzl Zamani | travers hizianma zamani 0.1~600[san] 20 8-53
10 | Trv Yvs Zamani | travers yavaglama zamani | 0.1~600[san] 3.0 8-53
11 | Trv Offset Hi travers avans Ust sinir 0~20[%) 0.0 8-53
12 | Trv Offsetlo travers avans alt siniri 0~20[%] 0.0 8-53
13 | Pl Tanimlama | Piterminal fonksiyon ayari | 0~48 0:FX 8-53
14 | P2 Tanmlama | P2terminal fonksiyon ayarl | 0~48 1:RX 8-53
15 | P3Tanmlama | P3terminal fonksiyon ayar | 0~48 5:BX 8-53
16 | P4Tanmlama | P4terminal fonksiyon ayar | 0~48 27: travers 8-53
17 | P5Tanmlama | PSterminal fonksiyon ayarl | 0~48 28: travers 8-53
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Warranty

Installation
Maker LS Industrial Systems Co., Ltd. (Start-up)
Date
Warranty
Period

Model No. SV-iS7

Name

Customer

) Address
Information

Tel.

Name

Sales Office

Add
(Distributor) ress

Tel.

Warranty period is 12 months after installation or 18 months after manufactured when the
installation date is unidentified. However, the guarantee term may vary on the sales term.

IN-WARRANTY service information

If the defective part has been identified under normal and proper use within the guarantee term,
contact your local authorized LS distributor or LS Service center.

OUT-OF WARRANTY service information
The guarantee will not apply in the following cases, even if the guarantee term has not expired.

Damage was caused by misuse, negligence or accident.

Damage was caused by abnormal voltage and peripheral devices” malfunction (failure).
Damage was caused by an earthquake, fire, flooding, lightning, or other natural calamities.
When LS nameplate is not attached.

v v Vv Vv Vv

When the warranty period has expired.
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