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LS Degisken Frekansl Siiriiciileri satin aldiginiz i¢in tesekkiirler!

EMNIYET TALIMATLARI

Yaralanma ve maddi hasari onlemek i¢in suricunun kurulum ve
calistiriimasi esnasinda bu talimatlan takip edin.

Talimatlari ihmal etmekten dolayi dogru olmayan calistirma zarar
veya hasara sebep olacaktir. Onemli bilgilere dikkat cekmek igin
kilavuz boyunca asagidaki isaretler kullanilir.

. Bu isaret, talimatlari takip etmediginiz\
/ TEHLIKE

takdirde ani 6lium veya ciddi yaralanma
olusabilecegini belirtir.

Bu isaret olum veya ciddi yaralanma
AUYARI olasiligini belirtir.

: Bu isaret suricu veya diger bilesenlerin
&TEDBIR hasar gorme olasiligini belirtir.

- /

= Bu kilavuzdaki ve techizatiniz lizerindeki her igsaretin anlami
su sekildedir.

Bu emniyet uyari igaretidir.
& Tehlikeli durumdan sakinmak igin talimatlan dikkatlice okuyun ve takip
edin.

& Bu isaret, kullaniciyi triin igerisinde bedensel yaralanma veya
elektrik carpmasina sebep olabilecek “tehlikeli gerilim” mevcudiyeti
konusunda uyarir.

= Bu kilavuz, kullanicinin erigebilecegi bir yerde
bulundurulmaldir..

= Bu kilavuz, suricuyu gercekte kullanan ve bakimindan
sorumlu olan kigiye verilmelidir.



/N UYARI

Gug¢ uygulanmig iken veya unite ¢alisiyor iken kapagi ¢ikarmayin.
Aksi takdirde, elektrik garpmasi meydana gelebilir.

Surucuyu on kapagi ¢ikarilmis durumda iken galistirmayin.
Aksi takdirde, aciktaki terminaller ve bus barlari sebebiyle elektrik garpmasi meydana
gelebilir.

Girig gucu uygulanmamis olsa dahi, periyodik muayeneler veya

kablolama haricinde kapagi ¢ikarmayin.
Aksi takdirde, kapasitor banklarina temas etme sebebiyle elektrik carpmasi meydana
gelebilir.

Kablolama ve periyodik muayeneler giris glicuiniin kesilmesinden en az
10 dakika sonra ve DC baglanti voltajinin desarj oldugu bir dl¢u aleti ile

denetlendikten sonra (DC 30V altinda) gercgeklestirilmelidir.
Aksi takdirde, elektrik carpmasi meydana gelebilir.

Butonlari kuru ellerle ¢aligtiriniz.
Aksi takdirde, elektrik carpmasi meydana gelebilir.

Kablo izolasyonlari hasarli ise kabloyu kullanmayiniz.
Aksi takdirde, elektrik garpmasi meydana gelebilir.

Kablolar surtmelere, asiri gerginlige, agir yuklere veya sikistirmaya

maruz birakmayiniz.
Aksi takdirde, elektrik garpmasi meydana gelebilir.

/\ TEDBIR

Surucuyu alev almaz bir yluzey tzerine kurun. Yakinina alev alabilir bir

malzeme koymayin.
Aksi takdirde, yangin ¢ikabilir.

Sarucu hasar goriirse giris gucunu kesin.
Aksi takdirde, ikincil bir kaza ve yangina yol agabilir.

Kapattiktan veya baglantisini kestikten sonra siriiciiye temas etmeyin.

Bir ka¢ dakika suresince sicak kalacaktir.
Aksi takdirde, cilt yanmasi veya hasari gibi bedeni yaralanmalar meydana gelebilir.

Kurulumu tamamlanmis olsa dahi, hasarli veya parcalari eksik bir
surucuye gug¢ uygulamayin.

takdirde, elektrik garpmasi meydana gelebilir.

Surucii icine iplik, kagit, aga¢ parcaciklari, toz veya diger yabanci
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madde girisine musaade etmeyin.
Aksi takdirde, yangin veya kaza meydana gelebilir.

CALISTIRMA ONLEMLERI

(1) Kullanma ve kurulum
® The iP5A serisi slriicti agir olabilir. Uriini agirhgina gore kaldirin. Gerekli ise iP5A serisi
suricuyd tasimak ve kurmak icin yik asansori veya ving kullanin. Bu sekilde hareket
edilmemesi halinde kisisel yaralanma veya suricu hasari meydana gelebilir.
Tavsiye edilen sayidan fazla sirtcu kutularini Gst GUste koymayin.
Sdrucuyu bu kilavuzda belirtilen talimatlara gore kurun.
Kapagi nakliye esnasinda agmayin.
Sdrucu Uzerine agir maddeler koymayin.
Sardcl yerlestirme yoninin dogru oldugunu kontrol edin.
Sirdclyu dusiurmeyin, veya darbeye maruz birakmayin.
Toprak empedansinin 230 V Sinifi surlculer igin 1000hm veya daha az ve 460V sinifi
surdcdler icin 10ohm veya daha az oldugunu onaylayin.
Muayene, kurulum veya onarim esnasinda pcb kartlarina dokunmadan dnce
ESD(Elektrostatik Desarj) ‘a karsi koruyucu tedbirler alin.
® Siricl asagidaki cevresel sartlar altinda kullanim igin tasarlanmigtir:

2 | Ortam - 10 ~ 40 °C (14 ~ 104%F)
& [ sicakligs
Goreceli nem | 90% Goreceli nem veya daha az (sivilagsma olmaksizin)
Depolama -20 ~ 65 °C (-4T ~ 149%)
sicakligi
Konum Korozyon yapicl gazdan, tutusabilir gazdan, yagdan,
dumandan veya tozdan korunakli (Kirlilik Derecesi 2
Cevresi)
Yukseklik, Deniz seviyesinin azami 1,000m (3,300ft) Ustinde,
Titresim Azami 5.9m/san? (0.6G) veya daha az
Atmosfer 70 ~ 106 kPa (Hg olarak 20.67 ~ Hg olarak 31.3)
basinci

(2) Kablolama
® Surlclinun gikisina gug faktort dizeltme kapasitorleri, asiri gerilim koruyucular veya RFI
filtresi baglamayin.
® U, V, W motor ¢ikis kablolarinin baglanti sirasi motorun dénts yoninu etkileyecektir.
Sdrucuyu ¢ahstirmadan énce kablolamanin dogrulugunu onaylayin.
® Dogru olmayan terminal kablolamasi siriicl ve/veya cihaz hasarina yol agabilir.
Terminallerin kutuplarini (+/-) ters gevirmek stirlicliye zarar verebilir.
® Yalnizca LS slrucusu konusunda yetkili personel kablolama ve muayeneleri
gerceklestirmelidir.
® Daima kablolamadan 6nce surtclyu kurun. Aksi takdirde, elektrik garpmasina maruz
kalabilirsiniz veya bedensel yaralanma olusgabilir.

(3) Deneme calistirmasi
® Calistirma esnasinda bitin parametreleri kontrol edin. Uygulamaya bagh olarak parametre
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degerlerini ayarlamak gerekebilir.
® Daima her terminale bu kilavuzda belirtildigi sekilde izin verilen aralikta gerilim uygulayin.
Aksi takdirde, surictide hasar meydana gelebilir.

(4) Calistirma 6nlemleri

® Otomatik tekrar baslatma fonksiyonu segili iken, hata olustuktan sonra motor tekrar caligir.

® Tus takimi Gzerindeki Stop (Dur) tusu yalnizca tus takimi kontrolu etkin iken suirtcly
durdurmak ic¢in kullanilabilir. Gerekli ise ayri bir acil durdurma dugmesi kurun.

® (Calistirma komutu ve /veya referans sinyali mevcut iken bir hata sifirlamasi yapilirsa, ani
bir calisma meydana gelecektir. Herhangi bir hatayi sifilamadan énce ¢alistirma komutu
ve /veya referans sinyalinin kapal oldugunu pesinen kontrol edin. Aksi takdirde, bir kaza
meydana gelebilir.

® Siruclde degisiklik yapmayin.

® Motor Ozellikleri ve kullanici ETH asiri yuk ayarlarina bagli olarak, motor surtcu elektronik
Is1 fonksiyonu tarafindan korunmakta olmayabilir.

® Sirucl calismasinin, tus takimi komutu veya kontrol giris sinyalleri tarafindan kontrol
edilmesi planlanmistir. Motorun galistiriimasi/durdurulmasi igin rutin bir sekilde strtictiniin
giris kaynagi baglantisini ayiran ve tekrar baglayan bir manyetik kontaktor veya herhangi
baska bir cihaz kullanmayin.

® FElektromanyetik parazit etkisini azaltmak i¢in guraltu filtresi kullanilabilir. Aksi takdirde,
yakindaki elektronik cihazlar etkilenebilir.

® Giris gerilimi dengesizligi durumunda AC giris reaktéri kurun.

® Surucunun yarattigi harmonige bagli olarak Gug Faktoru kapasitorleri ve jeneratorler asiri
Isinabilir ve hasar gorebilir.

® 460V sinift motoru suricu ile galistirir iken yalitimla diizeltiimis bir motor kullanin veya
mikro asir1 gerilimden korumak igin tedbirler alin. Motor terminallerinde kablolama sabitine
vasiflandirilabilinir bir mikro agiri gerilim meydana gelir ve yalitimi bozabilir ve motora zarar
verebilir.

® Cihazi ¢alistirmadan dnce ve kullanici programlamasindan énce kullanici parametrelerini
fabrika ayarlarina getirin.

® Sirucl motoru yiksek hizlarda galistirmaya ayarlanabilir. Strtctyl calistirmadan énce
motorun ve makine aksaminin hiz kapasitesini kontrol edin.

® DC-Fren fonksiyonunu kullanirken tutma torku dretilmez. Tutma torku gerekli oldugunda
ayri techizat kurun.

(5) Hata 6nleme tedbirleri
® Gerek gorulirse, suriicinun ¢alisma esnasinda aksamasi durumunda tehlikeli bir durumu
engellemek igin acil mekanik fren gibi bir emniyet yedegdi saglayin.

(6) Bakim, muayene ve parga degisimi
® Sirlcunun gug veya kontrol devresinde megger (hi-pot veya yalitim direnci) testi
tertiplemeyin.
® Periyodik muayene ve parga degisimi icin Bélim 8 ‘e bakin.

(7) imha
® Siruclyu imha ederken endustriyel atik olarak siniflandirin.

(8) Genel talimatlar
Bu talimat kilavuzundaki sema ve cizimlerin cogu suriicliyli devre kapaksiz géstermektedir. Uniteyi

calistirmadan 6nce, kapaklari ve devre korumasinin ézelliklerine gére takili oldugundan emin olun.
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BOLUM 1 - TEMEL BILGI

Bu siiriiciiyii ¢calistirmadan veya serviste bulunmadan 6nce bu kilavuzu okuyup anlayin. Siiriicii bu kilavuza
gore kurulmalidir. Asagidaki diizenler bu kilavuzdaki giivenlik mesajlarini belirtmek i¢in kullanilir. Bu
mesajlara onem vermede gosterilen zaafiyet ciddi, hatta muhtemelen 6liimciil yaralanmaya bile yol agabilir veya
iirlinlere veya ilgili techizat ve sistemlere hasar verebilir.

1.1 Muayene

- Siiriicliyli paketinden ¢ikarin ve nakliye hasarlarina karsi dis yiizeyini kontrol edin. Hasar bariz ise nakliye
acentasini ve LSIS satig temsilcinizi bilgilendirin.

- Kapagi agin ve siiriiciiyii herhangi bariz bir hasara veya yabanci cisimlere karsi kontrol edin. Biitiin takili
donanim ve terminal baglanti donanimlarinin uygun bir sekilde oturtuldugundan, giivenli sekilde
takildigindan ve hasarsiz oldugundan emin olun.

- 1P5A siiriiciisii lizerindeki etiketi kontrol edin. Siiriicii iinitesinin uygulama i¢in dogru beygir giiciinde ve giris
geriliminde oldugunu dogrulaym.

1.1.1 Siriicii model numarasi
Siiriicliniin numaralama sistemi asagida gosterildigi gibidir.

SV 055 iPSA -2 NE
|

Motor degeri M N: Tus takimi yok
055 5.5kW O: UL Agik Tip
900 90kW E: UL Muhafazali Tip 1

L: Dahili DC Kesme

Seri ismi < > Giris Gerilimi
iP5SA 2 200 - 230V
4 380 - 480V

* UL Agik tip : UL Agcik tip iiriin kapali mekan iginde panel iizerine takilmalidir.
* UL Mubhafazali tip 1 : UL Muhafazal: tip 1 iiriinii kapali mekan iginde panel olmadan takilabilir.

1.1.2 Kurulum

Siirticiiyii glivenli sekilde calistirmak igin siiriicliyii uygun yerde, uygun yonde ve uygun mesafeler birakarak
kurun.

1.1.3 Kablolama

Gii¢ kaynagi, motor ve ¢alistirma sinyallerini (kontrol sinyalleri) terminal bloguna baglayin. Yanlig baglantinin
stiriicii ve ¢evresel cihazlara hasar verebilecegini aklinizda bulundurun.



Boliim 1 — Temel Bilgi

1.2 Temel yapilandirma

Siiriicliniin ¢caligtirilmasi igin asagidaki cihazlar gereklidir. Uygun ¢alismanin temin edilmesi i¢in uygun ¢evresel
cihazlar secilmeli ve dogru baglantilar yapilmalidir. Yanlis bir sekilde uygulanan veya kurulan siiriicii, sistemin
kusurlu ¢aligsmasina veya bilesen hasari yaninda {iriin émriinde kisalmaya da yol agabilir. Devam etmeden dnce
bu kilavuzu tamamen okumali ve anlamalisiniz.

AC Besleme Kaynag | Izin verilen siiriicii giris giicii deger aralig1
dahilinde gii¢ kaynag1 kullanin.

MCCB veya Toprak | Devre kesicilerini veya sigortalari uygun
kacak devre kesicisi iilke ve bolge kodlarina gore secin.
(ELB)

Hat i¢i Manyetik Gerekli ise kurun. Kuruldugunda siiriictiyii
Kontaktor calistirma veya durdurma amaciyla
kullanmayin. Uriin émriinii kisaltabilir.

AC Reaktor AC reaktorii, harmonigin azaltilmasi ve gii¢
faktoriiniin iyilestirilmesi gerektiginde
kullanilabilir. Siiriicii, kendi KVA degerinin
10 katindan biiyiik bir gii¢ kaynagina
kuruldugu zaman kullanilmalidir.

Striicii (SV-iP5A) Siiriiciiyti glivenli bir sekilde calistirmak
Kurma ve kablolama | i¢in, uygun yonde ve uygun bosluklar
birakarak kurun. Liitfen siirticiiniin panel
i¢inde kurulup kurulmadigina dikkat edin.
Dogru olmayan terminal kablolamasi
techizat hasarina yol agabilir. Kontrol
devresinin kontrol kablosu elektrik
glirtiltlislinii azaltmak i¢in ana devre
kablosundan ayr1 olarak kablolanmalidir.
DC Reaktorii DC reaktorii, gerekli oldugunda harmonigi
azaltmak veya gii¢ faktoriinii iyilestirmek
icin AC reaktorii ile beraber veya AC
reaktorii yerine kullanilabilir.

Motora Siirticiiniin ¢ikis tarafina gii¢ faktori
kapasitdrleri, agir1 gerilim koruyucular veya
giiriilti filtreleri baglamayin.




BOLUM 2 - OZELLIK

2.1 200~230V Sinifi (0.75~30kW /1~40HP)

Model Numarasi (SVxxxiP5A-2) 008 | 015 | 022 | 037 | 055 | 075 | 110 | 150 | 185 | 220 | 300
Kapasite [kVA]® 09 | B0 | @6 | BM | 9.1 | 122|175 229|282 335438
Cikis Fan |motor HP 1 2 3 5 75 | 10 15 | 20 | 25 | 30 | 40
degerleri | veya |deferi® [w 0F5 | 5 | B2 | 8% | 55| 75| 11| 15 [185] 22 | 30

pof?{ia Akim [A] 5 | 8 | @ | 16| 24| 32| 46 | 60 | 74 | 88 | 115
7 (110% asur1 yiik) 110% 1Dakika (Normal Calisma)
Genel |motor  [HP o5 | 1 | 8 | B | 5 |75]10] 15|20 251 30
yik |degeri® |iw 04 |0F5 | 15 | 88 | 3.7 | 55| 75| 11 | 15 [185] 22
Akim [A] 95 | 5 | 8 | M@ | 17| 23| 33 | 44| 54| 68 | 84
(150% asur1 yiik) 150% 1 Dakika (Agir Calisma)
Frekans 0.01 ~120 Hz
Gerilim 200 ~230 V&
Giris Gerilim 3200 ~ 230 V (-15% ~ +10 %)
degerleri  |Frekans 50/60 Hz (+ 5 %)
Koruma derecesi P20 / UL Tipil P00 / UL Agik®
Agarlik kg (Ibs.)] 00 | 03 | B3 1081|165 152|152 287|233 | @b @
2.2 380~480V Sinifi (0.75~30kW / 1~40HPI

Model Numarasi (SVxxxiP5A-4) 008 | 015 | 022 | 037 | 055 | 075 | 110 | 150 | 185 | 220 | 300
Kapasite [kVA]® 20 | 312 | @8 | 64 | 96 | 127 19.1 |23.9|31.1|359] 486
Cikig Fan [motor HP 1 2 3 5 7.5 | 10 15 20 | 25 30 40
degerleri| veya [deferi® |w 0F5 | 08 | 88 | 8% | 55| 75| 11 | 15 [185] 22 | 30

po,l,llg_’ia Akim [A] 8 | 1B | M6 | 12| 16| 24 |30 39 ] 45| 61
- (110% a1 yiik) 110% 1Dakika (Normal Calisma)
Genel |motor HP 0.5 1 2 3 55| 75 10 15 20 25 30
yik  (degeri® iy 0F |0%5 |18 | 28 | 37| 55| 75 | 11| 15 [185] 22
Akim [A] 5 | B | B | 88| 12| 16 |22/24|28/30|34/39|44/45
(150% agirt yiik) 150% 1 Dakika (Agir Calisma)
Frekans 0.01 ~120 Hz
Gerilim 380 ~ 480 V©®
Giris  |Gerilim 30380 ~ 480 V (-15% ~+10 %)
degerleri prekans 50/60 Hz (5 %)
Koruma derecesi 1P20 / UL Tipil P00 / UL Agik®
Agirlik [kg (Ibs.)] |Standart Tip 41 (42 (42 (49 149 6 6 |[125] 13 ] 20 | 20
(9.04) | (9:26) | (9:26) | (10.8) | (10.8)[(13.2)] (13.2) |(27.6)[(28.7) [ (44.1) | (44.1)
Dahili DCL Tipi - - - - - - - 19.5]1 19.5 ] 26.5 | 26.5
(42.9)|(42.9)|(58.3)| (58.3)




Boliim 2 - Ozellik

2.3 380 ~ 480V Sinifi (37~90kW / 50~125HP)

Model Numarasi 370 450 550 750 900
(SVxxxiP5A-4)
Kapasite [kKVA]® 59.8 72.5 87.6 121.1 145.8
Cikis Fan |motor HP 50 60 75 100 125
degerleri veya |degeri® [iw 37 45 55 75 90
pO,T(Il,’ia Akim [A] 91 110 152 183
yu (110% asr1 yiik) 110% 1Dakika (Normal Calisma)
Genel |motor HP 40 50 60 75 100
yik |degeri” W 30 37 45 55 75
Akim [A]
(150% as1r1 yiik)
Frekans 0.01 ~120 Hz
Gerilim 380 ~ 480 V®
Giris Gerilim 30380 ~ 480 V (-15% ~ +10 %)
degerleri  |prekans 50/60 Hz (£ 5 %)
Koruma derecesi IP00 / UL Agik®
Agirlik [kg (Ibs.)]  |Standart Tip 27(59.5) | 27(59.5) 29(64) 42(92.6) | 43(94.8)
Dahili DCL Tipi 3986) | 40(882) | 42(92.6) | 67(147.4) | 68(149.9)
2.4 380 ~ 480V Sinifi (110~450kW / 150~600HP)
Model Numarasi 1100 | 1320 | 1600 | 2200 | 2800 | 3150 | 3750 | 4500
(SVxxxiP5A-4)
Kapasite [kVA]® 178 | 210 | 259 | 344 | 436 | 488 | 582 | 699
Cikis Fan [motor HP 150 200 250 300 350 400 500 600
degerleri | veya |degeri” |kw 110 | 132 | 160 | 220 | 280 | 315 | 375 | 450
POMIPA 1 A im [A] 264 | 325 | 432 | 547 | 613 | m1 | 877
yiikii .
(110% agr1 yiik) 110% 1Dakika (Normal Calisma)
Genel [motor HP 125 150 200 250 300 350 400 500
yik |degeri® |k o0 | 110 | 132 | 160 | 220 | 280 | 315 | 375
Akim [A] 223 264 325 432 547 613 731
(150% agir yiik) 150% 1 Dakika (Agir Caligma)
Frekans 0.01 ~ 120 Hz
Gerilim 380 ~ 480 V©®
Girig Gerilim 30380 ~480V (-15% ~ +10 %)
degerleri  |prekans 50/60 Hz (£ 5 %)
Koruma derecesi IPO0 / UL Agik®
DCL (DC Kesme) Dahili Harici Segenek
Agirlik [kg (Ibs.)] 101 101 114 200 200 243 380 380
222.7)(222.7)| (251.3) | (441.9) | (441.9) | (535.7) | (837.7) | (837.7)

Ortak Ozellikler
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Sogutma yontemi Zorlamali hava sogutma (1.5kW-2, 2.2kW-4 altinda kendi kendine soguma)

Kisa Devre Degeri 65kA, azami 100,000 RMS Simetrik ampere saglayabilen devre iizerinde
kullanima uygundur, azami 240 (veya 480V) volt

Acenta Onaylar1 UL ve cUL listeli, CE isaretli

5 Kontrol Yontemi V/F, Sensorsiiz Vektor, Kayma Telafisi, Kolay Calistirma Segilebilir

g Frekans Ayar|Dijital Referans: 0.01 Hz (100 Hz altinda), 0.1 Hz (100 Hz iistiinde)

a Coziintrligi Analog Referans: 0.01 Hz / 60 Hz

Frekans Hassaslig1 Dijital: Azami Cikig Frekansinin 0.01 % ‘i
Analog: Azami Cikis Frekansinin 0.1 % ‘i

V/F Orani Dogrusal, Kare Sablon, Kullanic1 V/F
Asir1 yiik Kapasitesi |1 dakikada 110 %, 1 dakikada 120% ©
Tork Artist Elile Tork Artis1 (0 ~ 15 % ayarlanabilir), Otomatik Tork Artist
g Calisma Yontemi Tus takimi / Terminal / Haberlesme Calismasi
E) Frekans Ayari Analog: 0 ~ 12V /-12V ~ 12V / 4 ~ 20mA veya 0~20mA/ Sinyal / Harici PID
6 _ Plj ital: Tus takim
§ Baslangig Tleri, Ters
Q . .
&  [Sinyali
:g Cok adimli  |Jog dahil 18 Hiza kadar ayarlanabilir (Programlanabilir Dijital Giris Terminalini
o kullanin, Jog/Bekleme dahil)
Cok  adimli|0.1~ 6,000 san, Cok fonksiyonlu Terminal aracilifiyla azami 4 tip ayarlanabilir.
Hizlanma/ Hizlanma/Yavaslama Sablonu: Dogrusal, U-Egrisi, S-Egrisi se¢ilebilir
Yavaslama
Zamani
Acil Durma (Siiriicii ¢ikisini keser Interrupts the Output of Inverter
Jog Jog Caligmasi
Hata Koruma Fonksiyonu etkin oldugunda hata durumu sifirlanir
Sifirlama
§ Caligma Frekans Algilama Seviyesi, Asir1 yiik alarmi, Durma, Asir1 gerilim, Diisiik
£ |Durumu gerilim, Siiriicli agir1 1sinmasy/ Calisma/ Durma/ Sabit ¢alisma, Siiriicii kestirme,
E‘ Hiz Arama
S |Hata Cikis1  |Kontak Cikist (3A, 3C, 3B) — AC 250V 1A, DC 30V 1A
Gosterge Cikis Frekansi, Cikis Akimi, Cikis Gerilimi, DC Bara Gerilimi (Cikis Gerilimi:
0 ~ 10V) arasindan 2 tanesini segin

Calisma Fonksiyonu  |DC Fren, Frekans Sinir1, Frekans Ziplama, 2. Fonksiyon, Kayma Telafisi, Ters
Déniis Onleme, Otomatik Tekrar Calisma, Siiriicii Kestirme, Otomtaik Ayar,
PID Kontrol, Gabuk Baslang | ¢, Giivenlikli Durma, Akis Freni, Diisiik kacak,
On PID, Cift PID, MMC, Kolay Calistirma, On 1sitma

Stirticii Hatas1 Asirt Gerilim, Diistik Gerilim, Asir1t Akim, Toprak Hatasi, Siiriicii asir1 1sinma,
Motor agir1 1sinma, Cikis fazi agik, Asin yiik korumasi, Harici hata 1, 2,
Haberlesme hatasi, Hiz komut kaybi, Donanim hatasi, Se¢enek hatasi, vb.

KORUMA

Striicii Alarmi Durma 6nleme, Asirt yiik alarmu, Is1 sensor hatasi
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Calisma Bilgisi |Cikis Frekansi, Cikis Akimi, Cikis Gerilimi, Frekans Ayarlanan Deger, Caligsma
Hizi, DC Gerilimi, Entegre Wattmetre, Fan ACIK zamani, Caligma zamani,
Son hata zamani1

GOSTERGE
Tus takim

Hata Bilgisi Koruma Fonksiyonu etkinlestiginde hata gdstergesi. Azami 5 hata kaydedilir.
Son hata zamani.

2 |Cevresel Sicaklik -10°C ~40°C (14T ~ 104F) (50 ‘de 80% ‘den diisiik yiikler kullanin.)
% Depolama Sicakligi  [-20°C ~ 65°C (14F ~ 149F)
Cevresel Nem Azami 90 % RH ‘den az. (Sivilagma olmaksizin)
Yiikseklik — Titresim |1,000m (3,300ft) ‘den asagida, 5.9m/san? (0.6g) ‘den diisiik
Uygulama Alan1 Kirlilik derecesi 2, Korozyon yapici gaz, Tutusabilir gaz, Yag, Duman olmamali

(1) Nominal kapasite (V3xVxI) 200V simnifi i¢in 220V ‘a gore ve 400V simfi i¢in 460V !a goredir.
(2) 4-kutuplu standart motor kullanildiginda azami uygulanabilir kapasiteyi belirtir.

(3) Secenek tarafindan [P20 veya UL Muhafazali Tip1 saglanabilir.

(4) IP20 veya UL Muhafazali Tipl saglanmaz.

(5) Asirt yiik degeri 120%, 1 dakika ¢evre 25 ‘e goredir.
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2.5 Boyutlar

1) SV008~055iPSA (200/400V Sinifi)

Y
=

2
2
I
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H1

Arié aanoaonaaooanoaaooa<£>

\
mg
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000000 0000000000000

mm (inch)

Model

Wi

w2

H1

H2

D1

Cl

C2

C3

Muhafaza
Tipi

SV008~055iP5A
2/4

150
(5.91)

130
(5.12)

284
(11.18)

269
(10.69)

156.5
(6.16)

24
(0.98)

24
(0.98)

24
(0.98)

1P20
UL Type 1
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2) SV075~300iP5A (200/400V Sinifi)

(_ — &
| = 2 v
B X :
\ | @g gjﬁ—ﬂ
) [ w3 w3_| o1
~] 1 vwvﬁ T
— ot ce c3
N
- /,
e
= =
\\\\(t t))) / ((« t))»l
e \' >, n
<SV150~300iP5A-2/4> <SV075~110iP5A-2/4>
mm (inch)
Model W1 W2 W3 Hl1 H2 D1 Cl1 C2 C3  [Muhafaza Tipi
SVO0751P5A-2/4 200 180 6 284 269 182 35 24 35 1P20
(7.87) (7.09) | (0.23) | (11.18) | (10.69) | (7.16) | (1.37) | (0.98) | (1.37) UL Tip 1
SV110iP5A-2/4 200 180 6 284 269 182 35 24 35 1P20
(7.87) (7.09) | (0.23) | (11.18) | (10.69) | (7.16) | (1.37) | (0.98) | (1.37) UL Tip 1
SV150iP5A-2/4 250 230 9 385 370 201 - - - P00
(9.84) (9.06) | (0.35) | (15.16) | (14.57) | (7.91) UL Acik
SV185iP5A-2/4 250 230 9 385 370 201 - - - IP0OO
(9.84) (9.06) | (0.35) | (15.16) | (14.57) | (7.91) UL Agik
SV220iP5A-2/4 304 284 9 460 445 234 - - - IP0OO
(11.97) | (11.18) | (0.35) | (18.11) | (17.52) | (9.21) UL Acik
SV300iP5A-2/4 304 284 9 460 445 234 - - - P00
(11.97) | (11.18) | (0.35) | (18.11) | (17.52) | (9.21) UL Acik
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3) SV150~300iPSA (UL Tip 1 veya Parca Secenegi ile kullanilan UL Acik Tip, 200V/400V Simifi)

600
- 009 -
: 088 :
| ® Jr-
S
@
W3 =
mm (inch
Model W1 W2 W3 H1 H2 H3 D1 D2 |Muhafaza Tipi
SVI150iP5A-2/4 | 250 230 200.8 385 370 454.2 201 146 P20
(9.84) | (9.06) | (7.9) | (15.16) | (14.57)| (17.88) | (7.91) | (5.74) | UL Tip 1
SVI185iP5A-2/4 | 250 230 200.8 385 370 454.2 201 146 1P20
(9.84) | (9.06) | (7.9) |(15.16)|(14.57)|(17.88) | (7.91) | (5.74) | UL Tip |
SV220iP5A-2/4 | 304 284 236 460 445 599.2 234 177.5 P20
(11.97) | (11.18) | (9.29) | (18.11) | (17.52) | (23.59) | (9.21) | (6.98) | UL Tip I
SV300iP5A-2/4 | 304 284 236 460 445 599.2 234 177.5 P20
(11.97) | (11.18) | (9.29) | (18.11) | (17.52) | (23.59) | (9.21) | (6.98) | UL Tip 1

Not) NEMA 1 parca secenegini 15~90Kw(20~125HP) Acik Tipe takmak NEMA 1 ‘i karsilar ancak UL
Muhafazali Tip 1 ile uygunlugu yoktur. Bunun i¢in, liitfen UL Tip 1 {irliniinii satin alin.
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4) SV150 ~ SV300 iPSA (400V Class) — Dahili DCL Tipi

w1l

D1

w2
e & _
: 00 : =
: ©O6 N =
: 8 : =
: % : iP5SA : %
E VARIABLE FREQUENCY DRIVE E —
o o (= ===
= ) =l
W3
O lemm== D °
| © ° |
I kCE A
00000RULDALADRDORUARORODAL
B mEEoRC
mm (inch)
Model Wi w2 w3 HI H2 DI | Muhafaza
Tipi
SV150, 185iPSA-4L 250 186 7 403.5 392 261.2 IP00
(Dahili DCL Tip) 9.84) | (732) | (0.28) | (15.88) | (15.43) | (10.28) | UL Tip 1
SV220, 300iP5A-4L 260 220 7 480 468.5 | 268.6 IP20
(Dahili DCL Tip) 10.23) | (8.66) | (0.28) | (18.89) | (18.44) | (10.57) | UL Tip 1
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5) SV150 ~ SV300 iP5SA (Dahili DCL Tipi, UL Tip 1 veya Parca secenegi ile kullanilan UL Acik Tip,
400V Sinifi)
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[em— e—
[ em— e—

D1

D2

mm (inch)
Model Wi W2 W3 H1 H2 D1 D2 Muhafaza
Tipi
SV150, 185iP5A-4L 250 186 7 475.5 392 261.2 188.4 1P20
(Dahili DCL Tip) (9.84) (7.32) (0.28) | (18.72) | (15.43) | (10.28) | (7.42) UL Tip 1
SV220, 300iP5SA-4L 260 220 7 552 468.5 268.6 188.8 1P20
(Dahili DCL Tip) (10.23) | (8.66) (0.28) | (21.73) | (18.44) | (10.57) | (7.43) UL Tip 1
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6) SV370 ~ SV550iPSA (400V Sinifi)

T A A

H1
H

0: -0 %
|2
l;CH ﬁ—OI D1 |
I Pa— *
o Cza0ooonm
L Caanamomnaonnn
oo
I
Model Wi w2 W3 HI H2 DI ml\r;u(;:;;:z)a
SV370, 450iP5A-4 300 190 9 534 515 265.6 f}sg(l)
(11.81) (7.48) 035 | (21.02) | (2028) | (10.46) | UL Acik
SV550iP5A-4 300 190 9 534 515 292.6 P00
(11.81) (7.48) 035 | (21.02) | (2028) | (11.52) | UL Agik
SV370, 450iPSA-4L | 300 190 9 634 665 265.6 P00
(Dahili DCL Tip) (11.81) (7.48) 035 | (2692) | (26.18) | (10.46) | UL Acik
SV550iP5A-4L 300 190 9 634 665 292.6 P00
(Dahili DCL Tip) (11.81) (7.48) 035 | (2692) | (26.18) | (11.52) | UL Acik

10
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7) SV370~550iP5A (UL Tip 1 veya Parca secenegi ile kullamilan UL Ac¢ik Tip, 400V Sinifi)

H1

O000O0
N N
NNV RN
LA RCETTEIUTEL o
L aarotmanoue
OO onootnonn
mm (inch)
Model Wi W2 W3 Hi1 H2 D1 D2 Mubhafaza
Tipi
SV370, 450iP5A-4 300 190 9 642 515 265.6 163.4 1P20
(11.81) (7.48) (0.35) (25.28) [ (20.28) | (10.46) (6.43) UL Tip 1
SV550iP5A-4 300 190 9 642 515 292.6 190.4 1P20
(11.81) (7.48) (0.35) (25.28) | (20.28) | (11.52) (7.5) UL Tip 1
SV370, 450iP5A-4L 300 190 9 792 665 265.6 163.4 1P20
(Dahili DCL Tip) (11.81) (7.48) (0.35) (31.18) | (26.18) | (10.46) (6.43) UL Tip 1
SV550iP5A-4L 300 190 9 792 665 292.6 190.4 1P20
(Dahili DCL Tip) (11.81) (7.48) (0.35) (31.18) | (26.18) | (11.52) (7.5) UL Tip 1

Not) NEMA 1 parca secenegini 15~90Kw(20~125HP) Acik Tipe takmak NEMA 1 ‘i karsilar ancak UL
Muhafazali Tip 1 ile uygunlugu yoktur. Bunun i¢in, liitfen UL Tip 1 {irliniinii satin alin.
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8) SV750, 900iPSA (400V Simfi)
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9) SV750, 900iPSA (UL Tip 1 veya Parca secenegi ile kullanilan UL Acik Tip, 400V Sinifi)

1

I

H1

A

@ | [ |
@@}
)

A

D1

mm (inch)
Model W1 w2 W3 HI H2 D1 D2 Muhafaza
Tipi
SV750,900iP5A-4 370 220 9 767.5 586.5 337.6 223.4 1P20
(14.57) (8.66) (0.35) (30.22) | (23.09) | (13.29) (8.8) UL Tip 1
SV750, 900iP5SA-4L 370 220 9 917.5 736.5 337.6 223.4 1P20
(Dahili DCL Tip) (14.57) (8.66) (0.35) (36.12) | (28.99) | (13.29) (8.8) UL Tip 1

Not) NEMA 1 parca segenegini 15~90Kw(20~125HP) Ag¢ik Tipe takmak NEMA 1 ‘i karsilar ancak UL
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Mubhafazali Tip 1 ile uygunlugu yoktur. Bunun ig¢in, liitfen UL Tip 1 {iriiniinii satin alin.

10) SV1100, 1600iPSA (400V Simifi)
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mm(inch)
Model Wi W2 W3 H1 H2 D1 Muhafaza

Tipi

SV1100,1320iP5A-4L 510 381 11 783.5 759 422.6 1P00
(20.08) | (15.00) | (0.43) | (30.85) | (29.88) | (16.64) UL Acik

SV1600iP5A-4L 510 381 11 861 836.5 422.6 1P00




Boliim 2 - Ozellik

| 20.08) | (15.00) | (0.43) | 33.90) | 32.93) | (16.64) | UL Open

16
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11) SV2200, 2800iP5A (400V Simif1)
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Model W1 W2 W3 Hl H2 D1 Mubhafaza
Tipi
SV2200, 2800iPSA-4L 690 581 14 1063 1043.5 449.6 1P00




Boliim 2 - Ozellik

| 27.17) |

22.87) | 0.55) | 41.85) | 41.08) | 17.70) | UL Acik

12) SV3150, 4500iPSA (400V Simif1)
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Tipi

SV3150iP5A-4
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(30.39)

500

(19.69)

13
(0.51)

500
(19.69)

1140.5
(44.90)

1110
(43.70)

442
(17.40)

IPOO

UL Acik
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SV3750,4500iP5A-4

922
(36.30)

580
(22.83)

14
(0.55)

580
(22.83)

1302.5
(51.28)

1271.5
(50.06)

495
(19.49)

1P00
UL Acik
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3.1 Kurulum onlemleri

1) Plastik bilesenlerin hasar gormemesi igin siiriiciiyii dikkatli tutun. Siiriiciiyii 6n kapagindan tutmayin.

2) Siiriiciiyii asir1 titresim (5.9 m/san® veya daha az) bulunan pres veya diger hareketli teghizat {izeri gibi bir yere

takmayin.

3) Sicakligin izin verilen aralik dahilinde (-10~40°C) oldugu bir yere kurun.

5cm F—b

Sicaklik

kontrol noktasi

Siiriicii Sicaklik kontrol
noktasi
F’T 5cm
Y
v _
5cm

4) Siiriicii calisma esnasinda ¢ok sicak olacaktir. Alev almaz bir yiizey iizerine kurun.

5) Siirticiiyii diiz, diisey ve ayni1 diizlemde bir ylizey tizerine kurun. Uygun 1s1 dagitimu igin siiriicli yonii diisey
(tepesi Ustte) olmalidir. Ayni zamanda siiriicii ¢gevresinde yeterli bosluklar birakin. Ancak, 30kW ve iizerinde
degerlere sahip stiriiciiler i¢in A= 500mm {izerinde ve B=200mm saglanmalidir.

N\\N

A: 10cm
asgari
-
> —>
B:5cm B:5cm
asgari asgari
Siirticti
A: 10cm
asgari

R RIIRITIITIITINUDTRININRNRNNR

Sogutulmus havanin SogutusT
kablolama kanali ve cihaz hava
arasinda kolayca akmasi i¢in
yeterli bosluk birakin
——
Havalandirma fani
-7
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6) Siirticiiyli dogrudan giines 15181 olan veya diger 1s1 kaynaklarinin yakinina kurmayin.

7) Siirticii Kirlilik Derecesi 2 ortamina kurulmalidir. Siriicii, yiiksek toz, metalik pargacik, duman, korozyon
yapici gaz veya diger kirletici olasiliklar bulunan bir ¢evrede kurulacaksa, siiriicii uygun NEMA veya IP
degerine sahip uygun elektrik muhafazasi i¢inde konumlandirilmalidir.

8) Siirticii panelinde iki veya daha fazla siiriicii kuruldugunda veya havalandirma fani takildiginda, siirticiiler ve
havalandirma fam siiriiciilerin ortam sicakligini izin verilen degerin altinda tutmak i¢in azami 6zen gosterilerek
uygun konumlara kurulmalidir. Uygun olmayan konumlarda kurulurlarsa siiriictilerin ortam sicaklig1 artacaktir.

oo 1 T T T 1 Havalandirma fani
! ! ! g A A
: ! : Siiriicii ! v T
i Siiriicti | | Siirticti : | :
| | | i
! < :\ / | | Siiriicii i ﬁ ) ’
i ogutucu fan | i : 7
‘ ‘ | —» 7 -» 7
L J Lo ——— . 4
IYi (0) KOTU (X) iYi (0) KOTU (X)
[Panel iginde bir kag siiriicti kuruldugunda] [Panel iginde havalandirma fani1 kuruldugunda]

9) Siiriiciiyii sikica sabitlenmesini temin etmek i¢in vida ve civata kullanarak kurun.

/\ TEDBIR

m Elektrik Carpa Riski
Servisten dnce techizatin enerijisini bosaltmak icin

birden fazla baglanti ayirici digme gerekebilir.
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3.2 Kablolama
3.2.1 Temel kablolama

1) 0.75~30kW (1~40HP) icin

Ana Gii¢ Devresi
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DC Bus Choke (Segimli)

Dinamik
Fren Unitesi

(Secimli) DB Unitesi(Segimli)

DB Direnci

DC Bus Choke

DB Direnci

MCCB(Segenek)

)
S
—0

e

30
AC Giris
50/60 Hz

Kontrol Devresi

v Programlanabilir Dijital Girig 1(Hiz L)
' 9 | $ —6_

E Programlanabilir Dijital Giris 2(Hiz M) ——

e) —
i| Programlanabilir Dijital Girig 3(Hiz H) 56

il Hata Sifitama (RST) N

T O O0—
| Surict Etkisizlestir (BX) R

. O O—
i| Jog Frekans Referansi (JOG)

T O O0—
i Tleri Galisma komutu (FX)

T O O0—
i| Ters Galisma komutu (RX —_—

i Ters Galis (RX) 5o

i Ortak Teminal

I

P1(+) P2(+) N(-)
R(L1)
S(L2)
T(L3)

M1 O V1 Frekans referans| (0~12V,V1S : -12~12V)
5G Frekans referansi ortak terminali
oLt I .
O | Frekans referansi (0~20mA veya 4~20mA)
M3
Analog Gii¢ Kaynagi (-12V)
O M4
Oms
d) M6 S0 Gikis Frekans Metre
O M7 j Gikis Gerilim Metre
(b M8 j Q|k|§ metl® sinyali igin ortak

Programlanabilir Dijital Cikis

RS485 Smyall

Hata Kontak Cikisi
AC250V (DC30V), 1A ‘den daha az

L] @
_él Frekans Referansi (Sinyal : 0 ~ 100kHz)
Lo

Frekans feransi (Sinyal) igin ortak

“i?ﬁ%ﬁ?%%j%%ﬁ?‘}

NT Harici motor 1s1 algilama
— ®
(5 Cs 5G

RS485 Ortak
o— d) CM

NOt: 1) 5G Analog Giris/G Ikis igin Ortak Toprak ‘tir. (Yalnizca 0.75 ~ 30kW (irlinlere uy gulanir)

2)V1, V1S (0~12V, -12 ~

12V) girisi icin V1 terminalini kullanin.

3) DC reakiorii eklemek icin DC Bus Choke ‘u ¢ikarin ve P1(+), P2(+) ‘ye baglaymn.
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2) 37~90kW (50~125HP) / 315~450(400~600HP) i¢in

Dinamik

Fren Unitesi
(Segimli)

Ana Gii¢ Devresi

DB Unitesi(Segimli)

DC Bus Choke (Segimli) DB Direnci

DC Bus Choke TL

MCCB(Segenek) P1(+) P2(+) N(')
D)
R(L1)

P30 _Of
| AC Girig —O S(L2)
T(L3)

: 50/60 Hz —5
? GO

DB Direnci

Kontrol Devresi

E’rogramlanabilirDijitaI Girig 1(Hiz L)

1
Programlanabilir Dijital Girig 2(Hiz M R
"f’ g j sAMzM) O—d M2
?rogramlanabilirDijitaI Girig 3(Hiz H) N

Hata Sifilama (RST)
T O

|
—0 v
Siicii Etkisizlestir BX _ :|
.uru U Etkisizlestir (BX) 55 M5
Jog Frekans Referansi (JOG)
- O O M6 S0 Gikis Frekans Metre
lteri Galisma komutu (FX)
(b 1 ¢

: 0 O M7 S j ki Gerilim Metre
'gefs Galigma komutu (RX) ﬁ_d 5G j Cikis metf® sinyali igin ortak

: M8
Qrtak Terminal
: d) cMm
Programlanabilir Dijital Gikis A1 _J, - 3A Hata Kontak Cikig!
o| @ 3C AC250V (DC30V), 1A ‘den daha az
Lo
o 3B d

TLl [[
(]
J L
L A0
BO Frekans Referans (Sinyal : 0 ~ 100kHz)
I Frekans Referans igin ortak
M - cd_.’
s |10

Ai3iaiae

ET Harici motor 1s1 algilama

- -—A) C- —e
RS485 Sinyali f c+ 5G j
RS485 Ortak é cM

Not: 1) 5G Analog Metre Cikisi(SO,S1) ve Harici motor isi alglama(ET) igin Ortak Toprak ‘r.
CM Analog Girig igin Ortak Toprak ‘tr.
2) V1, V1S (0~12V, -12 ~ 12V) girigi icin V1 terminalini kullanin.
3) DC reaktoru eklemek icin, DC Bus Choke ‘u ¢kkarin ve P1(+), P2(+) ‘ye badlayin.
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3) 110~280kW (150~350HP) i¢in

Ana Gii¢ Devresi
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Dinamik
Fren Unitesi

(Secimli) DB Unitesi(Segimli)

DB Direnci

DB Direnci

P2(+)
YN DC Reaktér (Dahili)
3. —O_ R(L1)
AC Girigi —O S(L2)

50/60 Hz _6

T(L3)
cO

Kontrol Devresi

E’rogramlanabilir Dijital Girig 1(Hiz L)

1
Programlanabilir Dijital Giris 2(Hiz M) R
: O © M2
fProgramlanabilir Dijital Girig 3(Hiz H) .
1 O O M3
o 0—{( )M4

Siirici Etkisizlestir (BX) _
: O O M5
Jlog Frequency Reference (JOG)

Iilata Sifitama (RST)

N O O M6 S0 Gikis Frekans Metre
Iteri Calisma komutu (FX)

: O O—C M7 S1 j Cikig Gerilim Metre

'Eefs Calisma komutu (RX) ﬁ_é M8 5G Cikis metf® sinyali igin ortak
Qrtak Teminal é J,I j e

: CM

i Programlanabilir Dijital Cikis (gL—J, 3 o Jo—3A Hata Kontak Gikis!
: 3c d

ol AC250V (DC30V), 1A ‘den daha az
C1 1] |

A2 ] Qid
A0
B0 KF
o

K
c2 |T%
A3
_<L L
c3 j)l ] j rekans Referansi (Sinyal : 0 ~ 100kHz)
§ Frekans Referansiigin ortak

A4

ca |70

'—(5 C-

RS485 Sinyali
C+

RS485 Ortak
o—(b CM

o
=
@

BFE FEFE

ET Harici motor is1 algilama

X
y

Not: 1) 5G Analog Metre Cikisi(SO,S1) ve Harici motor isi alglama(ET) icin Ortak Toprak ‘tr.
CM Analog Giris icin Ortak Toprak ‘tr.
2) V1, V1S (0~12V, -12 ~ 12V) girisi igin V1 terminalini kullanin.
3) 110~280kW(150~350HP) icin DC Reakior(i temel olarak siiriiciilerde dahilidir.

4) 15~30kW (20~40HP) dahili DCL Tipi i¢in
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| DB Direnci

DC Reaktorii

; c
i 3¢9 —O
: AC Girigi —(i

} 50/60 Hz —O

R(L1)
® S(L2)
T(L3)

DB Direnci

DC Reaktori

30 —O
: AC Girisi —(i

: 50/60 Hz —O

R(L1)
® S(L2)
T(L3) W
GO

5~ Not : P1(+) kablolama i¢in saglanmaz.

6) Gii¢ Terminalleri:
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(1) 0.75 ~ 30 kW (200V/400V Snifi)

R(L1) | S(L2) | T(L3)[ G |[P1(+)[P2(+)] N(-) | U vV [ w

l—IJ umper

(2) 37~90kW (50~125HP) / 315~450kW (400~600HP) <400V Sinifi>
R(L1) [S(L2) [ T(L3) | P1(+) [P2(+) | N(-) | U Y w

| I Jumper

(3) 15~18.5kW (20~25HP) <Dahili DC Reaktor Tipi, 400V Sinifi>

¢@ R [SL2) | Ty | PE [ N | U v e

(4) 22~30kW (30~40HP) < Dahili DC Reaktor Tipi, 400V Sinifi>

RLT) [ S(L2) | T(L3) | P#) | N | U v W

(5) 37~90kW (50~125HP) / 110 ~280kW (150~350HP) < Dahili DC Reaktor Tipi, 400V Sinifi>

RL1) | S(L2) | T(L3) P2#) | N(-) | U v w
5 Not : P1(+) kablolama i¢in saglanmaz.
Sembol Tamm
R(L1), S(L2), T(L3) | AC Hat Gerilim Girisi
G Yer Topraklamasi
P1(+), P2(+) Harici DC Reaktor (P1(+)-P2(+)) Baglant1 Terminalleri (Jumper
cikarilmalidir).
P2(+) ,N(-) veya DB Unitesi (P2(+)-N(-))Baglant1 Terminalleri
P(H), N(-)
U, V, W Motora 3 Faz Gii¢ Cikis Terminalleri

10
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7) Kontrol devre terminali

3A 3C 3B Al Ct

A2 C2 A3 C3 A4 C4

@@@@@®

s Ry o I o |

ClOICI000

I s Y s Y s Y s [ o

C+ CM C- M6 24 M7 M8

A0 BO 5G 5G SO St

OIOIOICIONOXO;

| e Y e R e R e Y e Y e Y s |

OIOIOIOIOLO)]

| e B e N e Y o N e Y e |

M1 CM M2 M3 24 M4 M5

V+ V1 5G V= | NT

OJOIOIOIOIONO)

| e Y e R e R e Y e Y e Y s |

OJOICICIOIO)]

| e B e N e Y o N e Y e |

37 ~ 450 kW/ 50~600HP (400V Sinifi)

37 3¢ 3B Al C1

G+ CM C- M6 24 M7 M8

CM NC 5G 5G ET SO St

A2 C2 A3 C3 A4 C4

OICICICIOIONO)

O oo oo o o

OICICICIOIONO)

O o o oo o g

QO000

o R o [ o s |

Qo000

s Y s Y s Y s s [ |

M1 CM M2 M3 24 M4 M5

V+ V1 CM V- | AO BO

OICICICIOIONO]

O o o oo o g

OJOICICICIONO)

| = R e R e [ e R e [ e B e |

11
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Tip Sembol Isim Tanim
'TE\ Baslangic | M1, M2, M3 | Programlanabilir Dijital Programlanabilir Dijital Girisleri tanimlar.
g Kontak Giris 1, 2, 3 (Fabrika ayari: Cok adimh Frekans 1, 2, 3)
-& Fonksiyon | FX [M7] fleri Calisma Komutu Kapali oldugunda Ileri Calisma ve Agik oldugunda
@ Secimi Durma.
RX [M&] Ters Calisma Komutu Kapali oldugunda Ters Calisma ve Agik oldugunda
Durma.
JOG [M6] Jog Frekans Referansi Jog Sinyali ACIK oldugunda Jog Frekansinda caligir. Yon
FX (veya RX) Sinyali tarafindan ayarlanir.
BX [M5] Acil Durma BX Sinyali ACIK oldugunda Siiriicii Cikis1 kapatilir.
Motor durmak igin elektrik freni kullandiginda BX ¢ikis
sinyalini kapatmak i¢in kullanilir. BX Sinyali KAPALI
(Kalic1 bigimde kapatilmamigsa) ve FX Sinyali (veya RX
Sinyali) ACIK oldugunda tedbir alin. Boyle ise, motor
caligmaya devam eder.
RST [M4] Hata Sifirlama Hata Sifirlama igin kullanilir.
CM Sira Ortak (NPN) NPN kontak i¢in ortak terminal.
24 Sira Ortak (PNP) NPN kontak girisi i¢in ortak 24V terminali.
(azami ¢ikis : +24V, 100mA)
Analog | V+, V- Analog Gii¢ Kaynagi Analog Frekans Ayari i¢in Gii¢ Kaynagi.
frekans (+12V,-12V) Azami Cikis: +12V, 100mA, -12V, 100mA.
ayari Vi1 Frekans Referansi Frekans referansini ayarlamak i¢in DC 0-12V veya —12~
(Gerilim) 12 V tarafindan kullanilir. (Giris empedansi 20 k ‘dirQ)
I Frekans Referansi (Akim) | Frekans referansini ayarlamak icin 0-20mA  giris
tarafindan kullanilir.
(Giris empedansi 249 ‘durQ)
A0, BO Frekans Referansi (Sinyal) | Frekans referansini ayarlamak i¢in sinyal girisi tarafindan
kullanilir.
5G (~30kW) [ Frekans Referansi Ortak Analog Frekans Referans Sinyali i¢in ortak terminal.
CM(37kW~) | Terminali
Harici | NT (~30kW) | Harici motor 1s1 algilama | Motor 1s1 sensor girisi. NTC veya PTC 1s1 sensoril
motor 1s1 | ET (37kw ~) kullanarak motorun asir1 1sinmasinit engellemek igin
algilama kullanilir.
5G NT(veya ET) i¢in ortak Harici motor 1s1 algilama i¢in ortak terminal.
Dahili RS485 | C+, C- RS485 sinyal RS485 sinyai
terminali Yiiksek, Diisiik
CM RS485 ortak Ortak Toprak. RS485 araylizii i¢in terminal.
§ Analog S0, S1 Programlanabilir Gerilim | Asagidakilerden birisi igin gerilim ¢ikigi: Cikis Frekansi,
2| Cikis Cikisi Cikis Current, Cikis Gerilimi, DC bara gerilimi.
g Varsayilan deger Cikis Frekansina ayarlanmistir. (Azami
O Cikis Gerilimi ve Cikis Akimi 0-12V ve 1mA ‘dir).
5G Analog Ortak Terminal Analog Cikig(S0, S1) i¢in Ortak Terminal.
Kontak 3A, 3C, 3B Hata Kontak Cikis1 Hata oldugunda enerji kazanir. (AC250V, 1A; DC30V,
1A)
Hata: 3A-3C Kapali1 (3B-3C Ag¢ik)
Normal: 3B-3C Kapali (3A-3C Acik)

12




Boliim 3 - Kurulum

Al~4,
Cl~4

Programlanabilir Dijital
Cikis

Programlanabilir Dijital Cikis terminal ayarlar tarafindan
tanimlanir (AC250V, 1A veya daha az; DC30V, 1A veya
daha az)

Not) M1~MS8 terminalleri kullanici tarafindan programlanabilir. NC terminali mevcut degildir.
3.2.2 Kablolama gug¢ terminalleri

¢ Kablolama Onlemleri

1) Giris giicii ¢ikis terminallerine (U, V, W) baglanirsa siiriicliniin dahili devreleri hasar gérecektir.
2) Giris giicii ve motor kablolamas1 yaparken yalitimli bagliklar1 olan halka terminaller kullanin.
3) Siiriicii iginde kablo parcaciklar: birakmayin. Kablo pargaciklart hatalara, arizalara ve hatali caligmalara

yol agabilir.

4) Giris ve ¢ikis i¢in 2% ‘den az gerilim diisiisiinii temin etmek i¢in yeterli boyutta kablolar kullanin.
5) Diisiik frekanslarda ¢alismada ve siiriicii ile motor arasinda uzun kablo mesafesinde motor torku

diisebilir.

6) Siiriicii ve motor arasindaki kablo uzunlugu 150m (492ft) ‘den az olmalidir. Kablolar arasinda artan

kapasitans kagagina bagli olarak agir1 akim koruyucu 6zellik ¢alisabilir veya ¢ikis tarafina bagl techizat
hatali ¢alisabilir. (Ancak, 30kW ‘tan diigiik irlinler i¢in tetikleme frekansi 10 kHz ‘den fazla oldugunda
kablo uzunlugu 50m (164ft) ‘den az olmalidir.)

7) Siiriicii ana devresi yiiksek frekans giiriiltiisiine sahiptir ve siiriicii yakinindaki haberlesme teghizatini
engelleyebilir. Gliriiltiiyii azaltmak igin, siiriicii giris tarafina hat giiriiltii filtreleri kurun.

8) Siiriicii ¢1kis tarafinda gii¢ faktor kapasitori, asir1 gerilim koruyucular veya RFI filtreleri kullanmaym.
Boyle yapmak bu bilesenlere hasar verebilir.

9) Terminalleri kablolamadan 6nce gii¢ terminali i¢in LCD ve sarj lambasinin KAPALI olup olmadigini
daima kontrol edin. Sarj kapasitorii gli¢c baglantis1 kesildikten sonra dahi yiiksek gerilim bulundurabilir.
Kisisel yaralanma olasiligini engellemek i¢in tedbirli olun.

10) Siirticii ¢ikis tarafina MC baglamayin ve ¢alisma esnasinda MC Agik/Kapali yapmayin. Hataya veya
stiriicli hasarina yol acabilir.

¢ Topraklama &

1) Siirticii yliksek degistirici cihazdir ve kagak akim ¢ikabilir. Elektrik ¢arpmasindan sakinmak igin
stiriiciiyii topraklayin. Kisisel yaralanma olasiligin1 engellemek i¢in tedbirli olun. Toprak empedansi1 200V
sinifi igin 100 ohm ve 400V sinifi i¢in 10 ohm ‘dur.

2) Yalnizca siiriiciiniin tahsis edilmis toprak terminaline baglanti yapin. Topraklama i¢in kasa veya sasi
vidasini kullanmayin.

3) Koruyucu toprak iletkeni ilk baglanan ve baglantisi son ¢ikarilan olmalidir.

4) Topraklama kablosu asgari olarak asagida listelenen 6zellikleri karsilamalidir. Topraklama kablosu
miimkiin oldugunca kisa olmalidir ve siiriiciiye miimkiin olan en yakin toprak noktasina baglanmalidir.

Siiriicii Kapasitesi Topraklama kablo boyutlari, AWG veya kcmil
(mm?)
kW HP 200V Simifi 400V Sinifi

55~175 7.5~10 10 (5.5) 12 (3.5)
11~15 15~20 6 (14) 8 (8)

18.5 ~ 30 25 ~40 4(22) 6 (14)
37~55 50~75 - 4 (22)
75 ~90 100 ~ 125 - 2 (38)
110 ~132 150 ~ 200 - 1/0 (60)

13
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160 ~ 280 250 ~ 350 - 4/0 (100)
315 ~375 400 ~ 600 - 300 (150)
450 700 - 400 (200)

3.2.3 Kablolar ve terminal uclari

Siirticii gii¢ giris ve ¢ikis baglantisin1 yapmak icin kullanilan kablolar, terminal uglar1 ve vidalar i¢in asagiya

bakin.
Siiriicii kapasitesi Terminal Vida torku Kablo boyutu
vida R(L1), S(L2), T(L3) U,V, W
boyutu
kgf - cm Ib - in mm? AWG mm? AWG
veya veya
kemil kemil
2 | 0.75kW(1HP) M4 7.1~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
0 | 1.5kW(2HP) M4 7.1~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
0 | 2.2kW(3HP) M4 7.1~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
V| 3.7kW(5HP) M4 71~122 | 6.2~10.6 4 12 4 12
5.5kW(7.5HP) M4 7.1~122 6.2~10.6 5.5 10 5.5 10
7.5kW(10HP) M5 245~31.8 21.2~27.6 8 8 8 8
11kW(15HP) M35 14 6 14 6
15kW(20HP) M6 30.6 ~38.2 26.6~33.2 22 4 22 4
18.5kW(25HP) M6 38 2 38 2
22kW(30HP) M8 61.2~91.8 53.1~79.7 38 2 38 2
30kW(40HP) M8 60 1/0 60 1/0
4 | 0.75kW(1HP) M4 71~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
0 | 1.5kW(2HP) M4 71~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
0 | 2.2kW(3HP) M4 7.1~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
V| 3.7kW(5HP) M4 7.1~122 | 6.2~10.6 2.5 14 2.5 14
5.5kW(7.5HP) M4 7.1~12.2 6.2~10.6 35 12 35 12
7.5Kw(10HP) M4 3.5 12 3.5 12
11 kW(15HP) M4 5.5 10 5.5 10
15 kKW(20HP) M6 30.6~38.2 26.6~33.2 8 8 8 8
18.5kW(25HP) M6 14 6 14 6
22~30kW(30~40HP) M8 61.2~91.8 53.1~79.7 22 4 22 4
37~55kW(50~75HP) M8 38 2 38 2
75-90kW MI10 89.7~122.0 | 77.9~105.9 60 1/0 60 1/0
(100~125HP)
110~132kW MI2 182.4~215.0 | 158.3~186.6 100 4/0 100 4/0
(150~200HP)
160kW(250HP) M12 150 300 150 300
220kW(300HP) M12 200 400 200 400
280kW(350HP) MI12 250 500 250 500
315kW(400HP) M12 325 700 325 700
375kW(500HP) MI12 2x200 2x400 2x200 2x400
450kW(600HP) MI2 2x250 2x500 2x250 2x500

* Terminal vidalarina nominal torku uygulayin.
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* Gevsek vidalar kisa devre veya hatali calismaya yol agabilir. Vidayi asir1 sikistirmak terminallere hasar
verebilir ve kisa devre veya hatali ¢calismaya yol agabilir.

* Yalmzca 600V, 75°C degerlerine sahip olan bakir kablolar kullanin. 7.5~11kW 240V tip siiriiciiler igin,
R(L1), S(L2), T(L3) ve U, V, W terminalleri yalnizca yalitimli halka tip baglanti ile kullanilmak i¢indir.

Gii¢ ve Motor Baglant1 Ornegi (5.5~30kW siiriiciiler)

G

| P1(H) | P2(H) | N |

L R | s@2) | T(3) |
- /
VT
Gii¢ kaynagi R(L1), S(L2), ve
T(L3) terminallerine
baglanmahdir. U, V, ve W
terminallerine baglamak siiriiciide
dahili hasarlara yol acar. Faz

sirasini siraya koymak gerekli
degildir.

S,

Toprak

3.2.4 Kontrol devre kablolamasi

1) Kablolama Onlemleri

Motor U, V, and W terminallerine
baglanmahdir.

[leri komutu (FX) agik ise, motorun yiik
tarafindan bakildiginda motor saatin aksi
yoniiniinde donmelidir. Motor ters donerse U
ve V terminallerini yer degistirin.

CM ve 5G terminalleri her biri yalitimlidir. Bu terminalleri birbirlerine veya gii¢ topragina baglamayin.
Kontrol devre kablolamast i¢in korunakli kablo veya burgulu kablo kullanin ve bu kablolar1 ana gii¢
devreleri ve diger yiiksek gerilim devrelerinden (200V rdle sira devresi) ayirin.

TERI1, TER2 Kkontrol terminalleri icin 0.0804mm? (28 AWG) ~ 1.25mm’ (16 AWG) kablolar1 ve TER3,
TER4 kontrol terminalleri icin 0.33mm?* (22 AWG) ~ 2.0mm?* (14 AWG) kablolar1 kullamilmasi tavsiye

olunur.

2) Kontrol terminal diizeni

3A 3¢ 3B A1 Ct

QOO0

s Ry s [ [ s o

A2 C2 A3 C3 A4 C4

QOO0

I s Y s [N o [ s [ s

C+ CM C- M6 24 M7 M8

OOICIOICIONO)

O oo oo oo

A0 BO 5G 5G SO St

OIOICICIOIO)]

O oo oo

M1 CM M2 M3 24 M4 M5

OICICIOICIONO)

O oo oo oo

V+ V1 5G V= | NT

OICICICIOIO)]

O oo oo

TER4 TER3
0.33mm? (22 AWG) ~ 2.0mm? (14 AWG)

TER2 TER1
0.0804mm2 (28 AWG) ~ 1.25mm2 (16 AWG)

15



Boliim 3 - Kurulum

3) Sink modu(NPN modu) / Kaynak modu(PNP modu)

SV-iP5A kontrol devresi iizerinde sira giris terminali i¢in Sink/Kaynak(NPN/PNP) modlar1 saglar.

Girig terminalinin mantig1 J1 diigmesini kullanarak Sink modu(NPN modu) / Kaynak modu(NPN modu) ‘na
ayarlanabilir. Baglant1 yontemi asagida gosterilir.

(1) Sink modu(NPN modu)

- Sink modu(NPN modu) ‘na ayarlamak i¢in J1 diigmesini asagiya konumlandirin. CM terminali (24V
GND) kontak giris sinyali i¢in ortak terminaldir.

- Fabrika varsayilan degeri Sink modu(NPN modu) ‘dur.

(2) Kaynak modu(PNP modu) —Dahili Gii¢ Kaynag1 kullanilir

- Kaynak modu(PNP modu) ‘na ayarlamak icin J1 diigmesini yukariya konumlandirin. Terminal 24
(24V Gii¢ Kaynag1) kontak sinyal girisi i¢in ortak terminaldir.

(3) Kaynak modu (PNP modu) —Harici Gii¢ Kaynagi kullanilir
- Kaynak modu(PNP modu) ‘na ayarlamak i¢in J1 diigmesini yukartya konumlandirin.

- Harici 24V Gii¢ Kaynag1 kullanmak i¢in harici Gli¢ Kaynagi (-) terminali ve CM(24V GND) terminali
arasinda sira yapin.

PNP PNP
n E Sink modu(NPN modu) 1 E
NPN CM(24G) NPN
- :i _(ﬁ—._g_ Dahili Giig _ 5 gif— Dahili i
| bl Kaynagi(24V) 2424V Kaynagi(24V)

iM7(FX) ) C !M7(FX) 1

B Btiaas
| 1:/1_8(RX) - g !. “jf(RX) E -
; |

PNP

A

1 H Kayhnak modu (PNP modu)

- Harici Gii¢ Kaynag kullanilir
NeN lemesc)

: (0}e)
Harici Giig 16 G) |
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3.2.5 RS485 devre kablolama

G+ CM C- M6 24 M7 M8

OICICICIOIONO)

O o o oo o g

TER 2

J3

AGIK

A

KAPAL |

TER 2 ‘de C+ (RS485 Yiiksek sinyal), C- (RS485 Diislik sinyal ) kullanin. Sonlandirma direncini (120 ohm)
baglamak igin J3 diigmesini ACIK (Yukar1) hale getirin. J3 diigmesi TER2 ‘nin sol tarafindadir.

Madde

Ozellik

Iletim tipi

Bus yontemi, Coklu baglanti sistemi

Uygulanabilir siiriicii

SV-iP5A serisi

Siiriicii sayisi

Azami 31

fletim mesafesie

Azami 1200m dahilinde (istenen 700m)

Tavsiye edilen kablo

0.75mm?*(18AWG), Koruyucu Tip Burgulu cift kablo

Kurulum

Terminal blogu iizerinde C+, C-, CM terminalleri

Gii¢ kaynagi

Siiriicli gii¢ kaynagindan yalitimhi

3.2.6 Kablolama iizerine kontrol noktalari

1) Siiriicti Kestirme Caligsmasi icin MC1 ve MC2 ‘nin elektrik veya mekanik kilitlenmesi gereklidir. Aksi
takdirde, catirdama meydana gelebilir veya siiriicli ¢ikisina girig giiciiniin akmasi dolayisiyla siiriicii hasar

gorebilir.

2) Gerekli ise gii¢ arizasindan sonra sira Otomatik tekrar ¢calismayi etkisisizlestirsin. Aksi takdirde, siiriicii

otomatik olarak ¢alisacaktir.

3) FX, RX gibi kontrol devre giris terminallerine dogrudan gerilim uygulamayin.
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4.1 Programlama Tus takimlan
4.1.1 LCD Tus takim

LCD tus takimi 32 ‘ye kadar alfanumerik karakter goriintiileyebilir ve ¢esitli ayarlar dogrudan gostergeden
kontrol edilebilir. Asagidaki, tus takiminin bir resmidir.

32 karakter, arka plan
15191, LCD gdsterge. Arka
plan tonu ayarlanabilir.

Program Butonu veri
degistirmek icin
programlama moduna
gitmek icin kullanilir.

Mode butonu yedi
program grubu arasinda
dolagmanizi saglar:
DRV >[Mode] >
FU1-> [ENT]>DRV

Ters galisma butonu
Ters calisma LED i
surlcl hizlandiginda
veya yavasladiginda
yanip soner.

CD-CEDO O

CED-CE=DO O
D EL DR ED

LC-200

Enter Butonu parametre
dahilinde degistirilen
veriyi girmek igin
kullanilir. DRV->
[ENT]> APP-> [MODE]
- DRV

[SHIFT] Bu buton,
programlama modunda
isleci gostergede saga-
sola hareket ettirmek igin
kullanilir.

[ESC] Bu buton, program
kodunu herhangi bir
program kodundan DRV
00 ‘a hareket ettirmek igin

Kullanilir.

ileri calisma butonu
ileri calisma LED ‘i
strlicli hizlandi§inda
veya yavagladiginda
yanip soner.

Durdurma butonu
strliclinlin galismasini
durdurmak icin kullanilir.
(Parametre ayarina kars!
onceligi vardir.)
Sifirlama butonu hatalari
sifirlamak igin kullanilir.
LED, hata oldugunda
yanip soner.
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1) Tus takimi boyutu
Birim :
mm
&l
() H [0
s
Z-Md JNEERT
- |
= Lo-20d ?_ -?_
o= = 5 Q
.k <, I
®O6 :
2 G Cr -
2806 ;
2
e | e
79 £3.34
2) Detayl1 tanim
11 € (1) LCD Tus takinmi Gostergesi

2) Calistir/Durdur Kaynagi 3) Frekans Ayar Kaynag

1) Parametre grubu 4) Cikis Akimi
N\
DRV&’T/I( 0 /O A
00 STP 0. O\O Hz

/ /.

6) Calisma Durumu

5) Parametre Kodu

\ 7) Galisma esnasinda Sriici Gikisl,

Durma esnasinda komut frekansi

Gostergeler

Tanim

1) Parametre Grubu

Parametre grubunu goériintiiler. DRV, FU1, FU2, I/O, EXT, COM, APP gruplari
vardir.

2) Caligtir/Durdur Motor ¢alistirma ve durdurma kaynagini goriintiiler.

Kaynagi K: Tus takimi tizerindeki FWD, REV butonlarini kullanarak Calistir/Durdur
T: Kontrol terminal girisi FX, RX kullanarak Calistir/Durdur
R: RS485 kullanarak Calistir/Durdur
O: Secenek kart1 araciligiyla Caligtir/Durdur

3) Frekans Ayar Komut frekans ayar kaynagini goriintiiler.

Kaynag1 K: Tus takimi kullanarak frekans ayar1

V: V1 (0~12V) or V1 + I terminalini kullanarak frekans ayari
W: Analog frekans referansi (V1S: -12 ~ 12V)

I: I (4 ~ 20mA) terminalini kullanarak frekans ayari

P: Sinyal girigini kullanarak frekans ayari
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Gostergeler

Tanim

R: RS485 kullanarak frekans ayar1

U: Yukari/Asag1 calismasi segildiginde Yukari terminal girisi
D: Yukari/Asagi ¢aligmasi secildiginde Asagi terminal girisi
S: Yukari/Asagi ¢aligmasi se¢ildiginde Durma durumu

O: Segenek kart1 araciligiyla frekans ayari

X: Sub kart1 araciligiyla frekans ayar

J: Jog terminal girisi

1 ~15: Adim frekans calismasi (Jog haricinde)

4) Cikis Akimi

Caligma esnasinda Cikig Akimini goriintiiler.

5) Parametre Kodu

Grup kodunu goriintiiler. 0~99 kodlar1 arasinda hareket etmek i¢in A (Up),
V¥ (Down) tuslarini kullanin.

6) Calisma Durumu

Caligma bilgisini goriintiiler.

STP: Durma durumu

FWD: lleri calisma esnasinda

REV: Ters ¢aligma esnasinda

DCB: DC Fren esnasinda

LOP: Secenek kartindan referans kaybi (DPRAM hatasi)
LOR: Secenek kartindan referans kayb1 (Haberlesme ag hatasi)
LOYV: Analog frekans referans kayb1 (V1: 0~12V, -10~12V)
LOI: Analog frekans referans kaybi (I: 4~20mA)

LOS: Sub kartindan referans kayb1

7) Siiriicii ¢ikis
frekansi/ Komut
frekansi

Caligma esnasinda ¢ikis frekansini goriintiiler.
Durma esnasinda komut frekansini goriintiiler.

4.1.2 Parametre ayan ve degistirme

1) Istenen parametre grubu gériintiilenene kadar [MODE] tusuna basin.

2) Istenen parametre koduna hareket etmek icin [ A ] veya [ ¥] tuslarina basin. istenen parametre kodunu
biliyorsaniz, “Ziplama kodu”nda DRV grubu haricinde her her parametre grubunun kod numarasini

ayarlayabilirsiniz.

3) Programlama moduna gitmek i¢in [PROG] tusuna basin, isle¢ yanip sénmeye baglar.

4) Isleci istenen basamaga hareket ettirmek icn [SHIFT/ESC] tusuna basin.

5) Veriyi degistirmek igin [ A] veya [ ¥] tuslarina basin.

6) Veri girmek igin [ENT] tusuna basin. Islegin yanip sénmesi durur.

Not: 1) siirliciiniin ¢aligmas1 esnasinda parametre degistirilmediginde (fonksiyon listesine bakin), veya 2)
Parametre Kilitleme fonksiyonu FU2-94 [Parametre Kilidi] etkinlestirildiginde veri degistirilemez.
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ORN) Hizlanma zamanin1 10 san ‘den 15 san ‘ye degistirme
1) LCD tus takim

DRV P Acc. time . NPT
Degistirmek istediginiz koda hareket

) 01 10.0 sec
edin.
DRV D Acc. time [PROG] tusuna basin.
01 100 sec (w) isleci goriinecektir.

DRV » Acc. time

01 B-O sec Isleci hareket ettirmek icin [SHIFT] tusunu kullanin.

DRV P Acc. timeriyi [A], [ V] tuslarini kullanarak degistirin.
01 '@.0 sec

Degeri hafizaya kaydetmek icn [ENT)]
tusuna basin.
Islec kaybolacaktir.
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4.1.3 Parametre gruplari

iP5SA serisi siiriicli, asagidaki tabloda gosterildigi gibi uygulamalarina gore ayrilan 5 parametre grubuna sahiptir.
iP5 A serisi stirticii iki tiir tus takimi saglamaktadir. Birisi 32-karakter alfasayisal LCD tus takimi ve digeri 7-
Parcali LED tus takimdir.

Parametre
Grubu LCD Tus takim Tanmim
Siiriicii Grubu DRV Komut Frekz.ms1, lelanma/ngaslama zamani vb.
Temel fonksiyon parametreleri
Fonksiyon 1 Azami Frekans, Tork Artig miktart vb.
FUI . e 1
Grubu Temel fonksiyonlara iligkin parametreler
Fonksiyon 2 Frekans Ziplamalari, Azami/Asgari Frekans Sinir1
Grubu FU2 vb.
Temel Uygulama Parametreleri
Giris / Cikis Prograrplanablllr Dijital Giris/Cikis T’el’“mmal A?farl,
/0 Otomatik Calisma vb. Sira galigmasi i¢in gerekli
Grubu
parametreler
PID, MMC (Cok Motorlu Kontrol), 2. motor
Uygulama Grubu APP calismasi vb. Uygulama fonksiyonuna iligkin
parametreler

Her grubun detayli tanimu igin fonksiyon tanimlarina bakin.
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1) Parametre Gegisi (LCD Tus takimi)

Parametre grubu, herhangi bir parametre kodunda [SHIFT] tusuna basarak dogrudan DRV grubuna hareket

eder.

Siiriicii Grubu

FU1 Grubu

FU2 Grubu

(]

G/C Grubu

DRVPT/K 0.0A
00 STP 60.00Hz

DRVP Acc. time
01 10.0 sec

00,

DRV> Dec. time
20.0 sec

85

DRVP Drive mode
Fx/Rx-1

i

DRV> Freq mode
04 KeyPad-1

27,

DRVP Step freg-1
10.00 Hz

S
- H-

;/

i'
i
i
i

]_._{ ut» Jump code

@E?

[MODE

1)

#Eﬁ-r

FU1 » Run prohibit
None

U2> Jump code ]_._{/Ob Jump code

#Eﬁ

FU2> Last trip-1

1

FU1 » Acc. pattern
Linear

|/O> V1 filter
10 ms

HREM

FU2> Last trip-2

1

FU1 » Dec. pattern
Linear

I/O> V1 volt x1
0.00V

Hﬂﬁh

1

FU1 » Stop mode
Decel

I/O> V1 freq y1
0.00 Hz

HREM

04

1

£
e
A
£
£

FU1 » DcSt value
08 50 %

I/O> V1 volt x2
10.00V

Hﬂﬂh

00, o,

FU1 » Stall Level
60 150 %

00,

/O> V1 freq y2
60.00 Hz

FU2» Para. lock
94 0

60

Forward

E/O» Way1/2D ]

>~ Not: Bu sekil, LCD gosterge tus takiminda grup ve kod gegisini gosterir. Grup ekleme veya kod
degistirmeye bagli olarak gergek gostergeden farkl olabilir.

6
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4.2 Cahstirma Ornegi
4.2.1 Kolay Baslangic Calismasi
Kolay Baslangi¢ Calismasi, tug takimi tizerindeki STOP (DURDUR) tusuna 2~3 saniye siiresince basilmasiyla

etkinlesir ve siiriicii Tus takimi araciligryla ¢alismaya baslar (ILERI/TERS CALISTIRMA/DURDURMA).
Siiriicii modu V/F ‘ye ve referans frekans1 JOG ‘a ayarlanir.

4.2.2 Kontrol terminal + Tus takim aracihgiyla ¢calisma
Ayar: DRV-03 [Siiriicii Modu (Calistir/Durdur yontemi)] = Fx/Rx-1

DRV-04 [Frekans Modu (Frek. ayar yontemi)] = Tus takimi
Yukaridaki ayar ile, terminal ile Frek. ayar1 & Tus takimi ile Calistir/Durdur etkisizlestirilir

1) Gii¢ ACIK iken LCD gostergesini kontrol edin. Aksi takdirde, ayar1 yukarida gosterildigi gibi dogru bir
sekilde degistirin.

DRVP T/K 0.0 A
00 STP  0.00Hz

2) FX (veya RX) terminalini ACIK hale getirin. Daha sonra FWD (veya REV) LED ‘i yanacaktir.

DRVPT/K 0.0 A
00 FWD 0.00Hz

3) PROG/ENT/SHIFT, A tuslar kullanilarak Ref. Frek 60 Hz ‘e ayarlanirken, motor 60Hz ‘de donecektir.
Hizlanma/Yavaglama esnasinda FWD (veya REV) LED ‘i yanip sonecektir.

DRVP» Cmd. freq

DRV T/K 5.0 A
00 B 0.00Hz

00 FWD 60.00Hz

DRVP» Cmd. freq
00 [60 . 00Hz

4) FX (veya RX) terminalini KAPALI hale getirin. Daha sonra DURDUR LED ‘i yanacaktir.

DRVM T/K 0.0 A
00 STP 60.00Hz

Not) Tus takimi araciligiyla Calistir/Durdur ‘u etkinlestirme & Kontrol terminali araciligiyla Frek ayari...
Ayar: DRV-03 [Siirlici Modu (Cahstir/Durdur yontemi)] = Tus takimi
DRV-04 [Frekans Modu (Frek. ayar yontemi)] = V1, V1S veya |
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Cahistirma Tus takim aracihigiyla frek ayar1 + Terminal aracihigiyla
Ornegi (1) Cahstir/Durdur (FX/RX)
[Cahstirma sarti]
-. Kontrol modu: V/F kontrolu
-. Ref. Frekanst: tus takimi araciligiyla 50[Hz] ayar1
-. Hizlanma/Yavaslama zamani : Hizlanma — 10 [san], Yavaslama — 20 [san]
-. Siirlicii modu: FX/RX terminali araciligryla Caligtir/Durdur, Kontrol terminali: NPN modu
[Kablolama]
p 0|00 R(L1) U
AC—0 | 0—0 S(L2) \' @
R g o0 T(L3) w
G
SwW S0
—o% M8(RX) S1 %
L oS M7(FX)
M5
M3 3c
M2 3B %
M1
cMm
Adim Parametre ayari Kod Tamm
1 Siiriici Modu DRV-3 | 1 FX/RX-1 ‘e ayarlayin.
2 Frekans Modu DRV-4 | 0 Keypad-1 ‘e ayarlayin.
3 50[Hz] frek komut DRV-0 Tus takimi araciligiyla frek komutunu 50[Hz] ‘e
ayari ayarlayin.
R e
Yavaslama zamani DRV-2
ayarlayin.
FX terminali ACIK oldugunda motor, Hizlanma
zamani 10 [san] ile ileri yonde 50Hz ‘de donmeye
5 Terminal FX (M7) 1/0-26 | baslar.
FX terminali KAPALI oldugunda motor, Yavaslama
zamani 20[san] ile yavaslayarak durur.
RX terminali ACIK oldugunda motor, Hizlanma
zamani 10 [san] ile ters yonde S0Hz ‘de donmeye
6 Terminal RX (M8) 1/0-27 | baslar.
KAPALI oldugunda motor, Yavaglama zamani 20[san]
ile yavaslayarak durur.
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4.2.3 Kontrol Terminali aracihgiyla ¢calistirma

Ayar: DRYV-03 [Siiriicii Modu (Calistir/Durdur yontemi)] = 1 (Fx/Rx-1)
DRV-04 [Frekans Modu (Frek. ayar yontemi)] = 2 (V1)

1) Giig¢ ACIK duruma geldiginde LCD gostergesini kontrol edin. Aksi takdirde, ayar1 yukarida gosterildigi gibi
degistirin.

DRVIT/V 0.0 A
00 STP  0.00Hz

2) FX (veya RX) terminalini ACIK hale getirin. Daha sonra FWD (veya REV) LED ‘i yanacaktir.

DRVPT/V 0.0 A
00 FWD  0.00Hz

3) Frekansi V1 (Potansiyometre), Cikis frek (60Hz) kullanarak ayarlayin. Doniis yonii (FWD veya REV) ve
¢ikis akimi (5A) LCD tizerinde goriintiilenecektir.

DRV T/V 5.0A
00 FWD 60.00Hz

4) Potansiyometreyi saatin aksi yoniinde cevirirken ¢ikis frek degeri azalir. Siiriicii ¢ikis1 0.00Hz ‘de durur ve
motor durdurulur.

DRVPT/V 0.0 A

00 FWD 0.00Hz

5) FX (veya RX) terminalini KAPALI hale getirin.

DRV T/V 0.0 A
00 STP  0.00Hz
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Calstirma (“)rnegi (2) | Analog Gerilim Girisi (V1) + Terminal (FX/RX) aracihgiyla ¢cahistirma
[Cahistirma sarti]
-. Kontrol modu: V/F kontrolu
-. Referans Frekansi: V1 (Potansiyometre) araciligtyla analog girisi
-. Hizlanma/Yavaglama zamani : Hizlanma — 10 [san], Yavaslama — 20 [san]
-. Siiriicli modu: FX/RX terminali araciligiyla Caligtir/Durdur, Kontrol terminali: NPN modu
[Kablolama]
9 R(L1) u
AC—O S(L2) v
eRE g T(L3) w
G
S0
M8(RX) s1
M7(FX)
M6 5G
M5
M4 3A
M2 3B
M1
CMm
Potansiyometre
2[kohm],1/2W Ve
Vi
5G
Adim Parametre Kod Tanim
ayari
Hizlanma/ DRV-1 Hizlanma/Y avaglama zamani
Yavaslama zamani DRV-2 ¥
1 Siirticii Modu DRV-3 1 Fx/Rx-1 ‘e ayarlayin.
Frekans iy
2 Modu DRV-4 2 V1 Analog girise ayarlayin.
50[Hz] frek V1 (Potansiyometre) araciligiyla frek komutunu 50[Hz]
3 DRV-0 .
komut ayar1 e ayarlaymn.
4 g;i??;?g; DRV-1 Hizlanma zamanin1 DRV-1 ‘de 10 [san] ‘ye ayarlayin.
3 DRV-2 Yavaslama zamanin1t DRV-2 ‘de 20 [san] ‘ye ayarlayin.
zamant
FX terminali ACIK oldugunda motor, Hizlanma zamani1
5 Terminal FX 1/0-26 10 [san] ile ileri yonde 50Hz ‘de donmeye baslar.
(M7) FX terminali KAPALI oldugunda motor, Yavaslama
zamani 20[san] ile yavaslayarak durur.
RX terminali ACIK oldugunda motor, Hizlanma zamam
6 Terminal RX 1/0-27 10 [san] ile ters yonde 50Hz ‘de donmeye baslar.
(M8) KAPALI oldugunda motor, Yavaslama zamani 20[san]
ile yavaslayarak durur.

5 (0.75 ~ 30 kW tiriinleri: Frekans ayar ortak terminali 5G terminalidir.
5" 37 ~ 450 kW tirtinleri: Frekans ayar ortak terminali CM terminalidir.

10
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4.2.4 Tus takim aracihigiyla ¢calistirma

Ayar: DRYV-03 [Siiriicii Modu (Calistir/Durdur yontemi)] = 0 (Tus takimi)
DRYV-04 [Frekans Modu (Frek. ayar yontemi)] = 0 (Tus takimi-1)

1) Giig ACIK duruma geldiginde LCD gdstergesini kontrol edin. Aksi takdirde, ayar1 yukarida gosterildigi gibi
degistirin.

DRV K/K 0.0 A
00 STP  0.00Hz

2) Ref. Frek ‘1 PROG/ENT/SHIFT, A tuslarini kullanarak 60 Hz ‘e ayarlayimn. Durma esnasinda ayarlanan frek
goriintiilenir.

DRV P K/K 0.0 A
00 STP 60.00Hz

3) FWD/REY tusuna basildiginda motor ¢aligmaya baslar ve ¢ikis frek ve ¢ikis akimi goriintiilenir.

DRV P K/K 5.0 A
00 FWD 60.00Hz

4) STOP/RESET tusuna basin. Sonra motor yavaslayarak durur. Ayarlanan 60Hz frekansi1 goriintiilenir.

DRV P K/K 0.0 A
00 STP 60.00Hz

11
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4.3 Cesitli fonksiyon ayar1 & Tanim

4.3.1 Temel fonksiyon parametre ayari
Temel fonksiyon ayaridir. Kullanicilar degisiklik yapmadigi siirece biitiin ayarlar fabrika varsayilan degerleridir.
Parametre degisikligi gerekli olmadig siirece fabrika ayar degerlerini kullanmak tavsiye edilir.

1) Ortak parametre ayari
Asagidaki tablo, kontrol modu gozetilmeksizin kullanimdan 6nce kontrol edilmesi gereken ortak parametre
ayarini gosterir.

Parametre Ismi Kod Tamm

Hat Frek. FU1-29 Siiriicii giris gli¢ kaynaginin bir frek ‘ni1 ayarlar.
Temel Frekans FU1-31 Motor temel frekansini” ayarlar.
MOtGOZE?rEinaI FUI-50 Motor Nominal Gerilimini" ayarlar.

Istenen siiriiciiye uygun olan motor ve gerilim degerini
secer.

Motor degerini segerken temel parametre deger ayart.
Not:Parametre ayar degeri ve gergek motor parametre degeri
arasinda bir fark var ise, parametre degerini gercek motora
gore degistirin.

Tus takimi, Fx/Rx-1, Fx/Rx-2 ve Int 485 ayar1 araciligiyla

Motor Se¢imi FU2-40

Motor parametreleri FU2-41 ~ 46

Siiriici Modu DRV-3
calistirma.
Frekans Modu DRV-4 Frekans referans kaynak ayar parametresi
Hizlanma/Yavaslama DRV-1, Hizlanma/ Yavaglama zaman ayari
zaman ayarl DRV-2 vas Y

1) FU1-31 ve FU1-50 motor etiket degerinden daha yiiksege ayarlanirsa motorun asir1 isinmasina yol agabilir
ve daha kiiclige ayarlanirsa yavaglama esnasinda asir1 gerilim hatasina yol agabilir. Ger¢ek motor degerini
girdiginizden emin olun.

2) V/F kontrolu
FU2-60 [Kontrol modu] fabrika ayar1 olarak 0 “V/F” ‘ye ayarlanir. via V/F kontrolu araciligiyla ¢alistirma
yukaridaki ortak parametre ayari yapildiktan ve asagidakiler ayarlandiktan sonra etkinlestirilir.

Parametre ismi Kod Tamm
Baslangig frek. FU1-32 Motoru baglatmak i¢in frekansi ayarlayin.
Tork artist FU2-67 Bu parametrede el ile veya otomatik tork artis1 ayarlanabilir.

FU1-67 [tork artis1 boost] “el ile” ‘ye ayarlanirsa, kullanict

Tork artis degeri FU2-68, FU2-69 FU1-68 ve 69 ‘da istenen degeri ve yonii ayarlar.

3) Kayma telafisi
FU2-60 1 {Kayma frekansi} ‘na ayarlanirsa ¢alisma Kayma telafisi araciligtyla yapilir. Bu kontrol yiik
degisikligi gozetilmeksizin motor hizin sabit tutar.

12
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4) Sensorsiiz vektor kontrolu
Sensorsiiz vektdr kontrolunu etkinlestirmek i¢in FU2-60 ‘1 “Sensorsiiz” ‘e ayarlayin. Performansi azami kilmak
icin Sensorsiiz kontrola baglamadan 6nce Otomatik-ayar gerceklestirmeniz kuvvetle tavsiye olunur.

Parametre ismi Kod Tanm
Kontrol yontem se¢imi FU2-60 Sensorsiiz ‘Ui se¢in.
- . FU2-65, .
Sensorsiiz kontol i¢in P, I kazanci Sensorsiiz i¢in kazanci ayarlayin.
FU2-66
Baslangic frek FU1-32 Motor baslangic frek

Not) Sensorsiiz kontrol igin yiiksiiz akim otomatik-ayar tarafindan girilmez. Bundan dolayz, yiiksiiz akim
degerini V/F calismasinda girin. LS standart motor haricinde kullanildiginda daha iyi performans i¢in bu degeri
kullanimda olan motora gore ayarlayin.

5) Motor sabitinin otomatik ayari
Bu parametre motor sabitlerinin otomatik ayarini etkinlestirir. FU2-61 Evet ‘e ayarlanir ve giris tusuna basilirsa,
motorun durmasiyla Rs, Lsigma degerleri ayarlanmaya baslar. Diger parametreler i¢in motor etiketine bakin.

Parametre ismi Kod Tanim

Otomatik ayar FU2-61 Hayir, Evet

Not) Giivenli ve daha iyi performans i¢in motor yiiksiiz akimi ve kayma frek dogru bir sekilde ayarlanmalidir.
Bu degerleri kontrol ettiginizden ve uygun bir sekilde ayarladiginizdan emin olun. Daha fazlasi i¢in B6liim 5,
FU2-40~66 ‘ya bakin.

4.3.2 Geliskin fonksiyon ayari
SV-iP5A siiriiciisii motor verimliligini ve performansini azami kilmak i¢in geliskin fonksiyon parametreleri

bulundurur. Parametre deger degisikligi kacinilmaz olmadig: siirece fabrika ayarini kullanmaniz tavsiye olunur.

1) V/F kontrolu

Parametre ismi Kod Tanim

Yiik 6zelliklerine gore kullanin. Kullanic1 V/F segilirse,

V/F Sablonu FU1-40 | kullanici uygulama ve yiik 6zellikleri i¢in optimum(en 1iyi) ¢ikis
V/F ozelligini [FU1-41]~[FU1-48] ‘de segebilir.

Istenen yonde tork ¢ikist icin kullanilir. Siiriicii Bekleme
frekansinda [FU2-07] ¢alisirken ayarlanan [FU2-08] Bekleme
zaman siiresince hizlanmay1 durdurur ve komut frekansinda
hizlanmaya baglar. [FU2-08] Bekleme zamanini O ‘a ayarlamak
Bekleme caligmasini etkisizlestirir.

FU2-07

Bekleme calismasi FU2-08

Mekanik sistemin dogal frekansina atfedilen yankilanmadan
sakinmak istenildiginde bu parametreler yankilanma

FU2-10 frekanlarinin atlanmasina olanak tanir. Ziplama frekanslarinin
FU2-11~16 | her bolgenin iist ya da alt noktasina ayarlandig lige kadar bolge
ayarlanabilir. Fonksiyonu etkinlestirmek i¢in [FU2-10] “u
‘Evet’ ‘e ayarlayin ve degeri [FU2-11]~[FU2-16] ‘da ayarlayin.
Bu sablon, tasiyici tizerindeki kargonun devrilmesini engelleme
vb. ve hizlanma/yavaslama sokunun azaltilmasi etkisine
sahiptir.

Ziplama Frekansi

Hizlanma/Yavaslama | FU1-2, 3
sablon S-egrisi FU1-4,5
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2) Sensorsiiz vektor kontrolu
FU2-60 [Kontrol Mod Seg¢imi] Sensorsiiz ‘e ayarlandiginda Semsorsiiz vektor kontrolu ‘nda baglamak i¢in
ilgili parametreler.

Parametre ismi Kod Tanim

FU2-64 On tahrik zaman ayar1

Bagsladiginda

1/0-20~27 Programlanabilir Dijital Giris terminali tanimlama

3) Motor ve siiriicii durumu gozlemleme parametreleri

Parametre ismi Kod Tanim
kis ak L
Cilas akimy/ DRV-8~9 Cikis akimi ve motor devirini goriintiiler.
motor hizi
DC bara gerilimi DRV-10 DC bara gerilimini goriintiiler.
Kuuafm g(')s.terge DRV-11 FU2-81 segilen ¢ikis gerilimi veya giicii DRV-11 ‘de
secimi (Gerilim ve e e
FU2-81 goriintiilenir.
watt)
Hata gostergesi DRV-12 Mevcut siiriicii hatasini goriintiiler.
TAR /OUT DRV-14 Hizlanma/Yavaslama i¢in hedef frek. &
Frek. gostergesi Hizlanma/Yavaslama esnasinda ¢ikis frek goriintiiler.
REF/FBK gostergesi DRV-15 PID R?ferans/ Geri besleme frekans gostergesini
goriintiiler.
Hiz (slggir/nli{pm) DRV-16 Siirticii ¢1kis hiz birimini se¢er [Hz veya Rpm]
PID parametresi DRV-18 PID kontroldriiniin ilgili parametrelerini goriintiiler.
AD parametresi DRV-19 Siiriicli analog giris degerini AD degerinde goriintiiler.
EXT - PID. DRV-20 EXT-PID kontroldriiniin ilgili parametrelerini goriintiiler.
parametresi

Not) DRV-15, DRV-18, yalnizca APP-02 [proc PI modu] “Evet” ‘e ayarlandiginda goriintiilenir. DRV-20,
yalnmizca APP-80 [Ext PI modu] “Evet” ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.

5) Parametreye ilk deger atama

Parametre ismi Kod Tamm

Yazilim siirtimii FU2-82 Siiriicli yazilim siiriimiinii goriintiiler.
[FU2-91], [FU2-92]: Parametreleri bagka siiriictiden

FU2-91 kopyalama
Parametre FU2-92 . . . .
Okuma/Y azma/ilk FU2-93 Ellj)li;l—limﬂe Parametreleri fabrika ayar degerlerine
deger atama/Kilitleme Egj-gz [FU2-94]: Parametre yazma etkisiz

[FU2-95]: Parametre kaydetme

Not: Parametre Okuma/Yazma bir kez ¢alistirildiginda motor parametreleri (FU2-40~46, FU2-62~63) fabrika
ayarlaria dondiiriiliir.
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6) Koruma & Hata seviye ayari

Parametre ismi Kod Tamm
FUL-60 Harici 1s1 rolesi olmaksizin motorun asir1 1sitnmadan
. FU1-61 .
Elektronik 1s1 FUL-62 korunmasi. Daha fazla detay i¢in parametre tanimlarina
FUL-63 bakin.
FU1-64
. FU1-65 . o e
Asirt yiik alarm & FU1-66 Esik degeri tlizerinde asir1 akim siirdii§iinde uyar1 alarmi
hatas1 FU1-67 hata mesaj ¢ikist verir ve hata mesajini goriintiiler.
FU1-68
Motorun asir1 akim vb. sebebiyle durmasini engellemek
. FU1-70 icin ¢ikis frek ‘nin ayarlanacagi ¢ikis akim seviyesini
D 1 .
urha onfeme FU1-71 ayarlaym. Motor durmasini engellemek i¢in

hizlanma/sabit hiz/yavaglama esnasinda etkinlesir.

7) Baslama / Hizlanma/ Yavaslama / Durma sablon ayari

Parametre Ismi Kod Tanmm
Hizlanma/ Yavaslama FU1-02 2 tip lelanma'/' Y‘e.wasl-aur.na sall‘)lonu: ‘S-egr.i S.i” U ? g.ri.si’
uygulama ve yiik 6zelligine gore ayarlanabilir. ‘S-egrisi’
sablonu FUL-03 secilirse [FU1-4], [FU1-5] istenen degeri ayarlanabilir.
4 tip durma yontemi ‘Yavaglama’, ‘DC-fren’, ‘Serbest
calisma’, ‘Akis Freni’ secilebilir. ‘DC-freni’ segilirse,
Baslama / Durma FU1-20 [FU1-21, 22], [FU1-24]~ [FU1-27] istenen degeri
yontem FU1-23 secilebilir. Daha fazla detay i¢in boliim 5 fonksiyon
tanimina bakin.
Etkin frekansi sinirlandirir. Siiriicii st frek sinir1 [FU1-
FU1-33 35] ve alt frek siir1 [FU1-34] arasindaki frek araliginda
Frekans Sinir se¢imi FU1-34 caligir ve iist/alt frek degeri girilir, otomatik olarak sinir
FU1-35 degeri tarafindan yer degistirilir. Ayar araligi: [FU1-30]

Azami frek’dan [FU1-32] baslangic frek ‘a.

8) Calhistirma-baslangi¢ yontemi

Parametre ismi Kod Tanim
Motor baglangi¢ yontemi:
FU2-20 [FU2-20]: Gii¢ agilinca galis,
[FU2-21] Hata sifirlandiktan sonra tekrar ¢aligma,
i . FU2-21 .
Baslangic yontemi [FU2-25] Otomatik tekrar ¢aligma deneme sayisi
FU2-25 [FU2-26] Otomatik tekrar ¢aligmadan 6n ikm
FU226 - omatik tekrar ¢aligmadan 6nce gecikme
zamant
Daha fazla detay i¢in parametre tanimina bakin.
Hiz arama fonksiyonu, Hizlanma, hata, anlik gii¢ arizasi,
FU2-22 .
. hata sifirlamadan sonra tekrar ¢aligsma ve otomatik tekrar
Hiz Arama Secimi FU2-23
FU2-24 calismada hiz arama esnasinda mevcuttur. Daha fazla

detay i¢in parametre tanimina bakin.
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4.3.3 Uygulama fonksiyon ayari

1) PID calismasi
Siiriicti, proses kontrolunu ¢alistirmak i¢in kullanilabilir, 6rn. PID geri besleme kontrolu araciligiyla akis hizi,
hava hacmi veya basinci .

Parametre [smi Kod Tanim

PID control setting
(PID kontrol ayar1)
" Boliim 6. PID geri besleme calismasina bakin.

APP-02 ~ APP-17 | PID kontrol ayart i¢in parametreler

2) Harici PID calismasi
Harici PID geri besleme kontrolu i¢in kullanilir.

Parametre Ismi Kod Tanim

ExtPID setting
(Harici PID ayart)

"Boliim 6. Harici PID calismasina bakin.

APP-80 ~ APP-97 | Parameters for Ext PID

3) On PID ¢alismasi
PID kontrolunun hassas baglangicina yardim eder.

Parametre ismi Kod Tanim

PrePID setting
(On PID ayar1)

«Boliim 6. On PID ¢alismasina bakin.

APP-74 ~ APP-76 | PID oncesi ¢alisma i¢in parametreler

4) MMC c¢alismasi
Siiriicii, kendisine dogrudan bagli Ana motoru ve siiriicii rélelerine bagli ve A¢ik/Kapali araciligiyla
calistirilan Yardime1 motorlar1 kontrol ederek biitiin sistemi kontrol eder.

Parametre Ismi Kod Tanim

MMC setting APP-40 ~ APP-71

(MMC ayarr) 1/0-20 ~ 1/0-27 MMC caligsmasi i¢in parametreler

< Boliim 6. MMC calismasina bakin.
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5) Jog ve ¢oklu hiz ¢caliymasi

Hiz referans degeri

1/0-31 ~1/0-42

Parametre ismi Kod Tanm
Cok fonksiyonlu 1/0-20 ~27 1/0-20 ~27 Hiz-H, Hiz-M, Hiz-L ‘ye ayarlanirsa,
girig terminal ayari 17 hiza kadar ¢oklu hiz ¢alismas1 miimkiindiir.
Giris terminali i¢in Frek. ayar devresinde giiriiltiiyli gidermede
. 1/0-29 oy
filtre zaman sabiti etkilidir
DRV-05 ~07

Her adim ayar1 i¢in hiz referans degeri

Her adim igin

Hizlanma/Y avaslam 1/0-50 ~ 63 Her adim i¢in Hizlanma/Yavaglama zaman ayar1
a zaman ayarl
Jog frek. 1/0-30 Jog calisma i¢in Jog frek ayari
Hiz-X Hiz-H Hiz-M Hiz-L JOG Hiz Komutu Parametre degeri
0 0 0 0 0 Hiz 0 DRV-00
0 X X X 1 Jog frek. 1/0-20
0 0 0 1 0 Hiz -1 DRV-05
0 0 1 0 0 Hiz -2 DRV-06
1 0 1 0 Hiz -13 1/0-40
1 1 1 0 0 Hiz -14 1/0-41
1 1 1 0 Hiz -15 1/0-42

6) 2. motor caliymasi

2. fonksiyon ayari, iki motoru tek siiriicii tarafindan degisimli ¢alistirmak i¢in gereklidir. 2. fonksiyon sinyal
girisi i¢in tanimlanan ACIK duruma getirilirse, 2. motor calismasi gecerlidir.

Giris terminal ayar1

Parametre ismi Kod Tanim
[, 2. motor ¢alismasi, Programlanabilir Dijital Girisg
Programlanabilir Dijital 1/0-20 ~27 terminalleri M1 ~ M8 7 {2. Fonksiyon} ‘a ayarl

iken kullanilabilir.

parametre ayar1

2. motor ¢aligsmasi i¢in

APP-20 ~ APP-29

Temel frek., Hizlanma/Yavaglama zamani,
Durma gibi 2. motoru ¢alistirmak i¢in gerekli ayar
parametreleri.

7) Enerji-tasarruf calismasi

FU1-51 [Enerji Tasarruf Seviyesi] sabit hiz ¢alismasi esnasinda siiriicii ¢ikis gerilimini asgari kilmak i¢in siiriici
¢ikis gerilimini ayarlar. Fan, pompa ve HVAC gibi enerji tasarruf uygulamalar1 i¢in uygundur.
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4.4 Calistirma Ornegi

Cahistirma
Ornegi (1)

V/F Kontrolu + Analog Gerilim Girisi (V1) + Terminal (FX/RX)
aracihigiyla cahistirma

[Cahstirma sarti]
-. Kontrol modu: V/F kontrolu
-. Frekans komutu: V1 terminali araciligryla S0[Hz] analog girisi
-. Hizlanma/Yavaglama zamani : Hizlanma — 15 [san], Yavaslama — 25 [san]
-. Siirlicii modu: FX/RX terminali aracilifiyla Caligtir/Durdur, Kontrol terminali: NPN modu

[Kablolama]
P R(L1) u
Je—d[o-o S(L2) v
24 T(L3) w
G
S0
M8(RX) s1
M7(FX)
M6 56
M5
M4 3A
M3 3C %
M1
cm
Potansiyometre
2[kohm],1/2W Ve
V1
5G
Adim Parametre ayari Kod Tanim
1 Kontrol Mod Se¢imi FU2-60 | 0 {V/F} ‘ye ayarlaym.
2 Siiriicit Modu DRV-3 | Fx/Rx-1 ‘e ayarlayin.
Frekans Modu DRV-4 | V1 Analog giris degerini frekans modunda ayarlayin.
4 50[Hz] frek komut DRV-0 Frek komutunu V1 (potansiyometre) araciligiyla S0[Hz] ‘e
ayari ayarlayin.
5 Hizlanma/Yavaglama DRV-1 | Hizlanma zamanin1t DRV-2 ‘de 15 [san] ‘ye ayarlayin.
zamani DRV-2 | Yavaslama zamanin1t DRV-3 ‘de 25 [san] ‘ye ayarlayin.
FX terminali ACIK oldugunda motor, Hizlanma zamani 15
. i [san] ile ileri yonde S0Hz ‘de donmeye baslar.
6 Terminal FX l/0-26 FX terminali KAPALI oldugunda motor, Yavaslama
zamani 25[san] ile yavaslayarak durur.
RX terminali ACIK oldugunda motor, Hizlanma zamani 15
. i [san] ile ters yonde 5S0Hz ‘de donmeye baslar.
7 Terminal RX lo-27 KAPALI oldugunda motor, Yavaslama zamani 25 [san] ile
yavaslayarak durur.

5 (.75 ~ 30 kW {irlinleri: Frekans ayari ortak terminali 5G terminalidir.
55" 37 ~ 450 kW tirtinleri: Frekans ayari ortak terminali CM terminalidir.
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Cahistirma
Ornegi (2)

2. motor ¢calismasi

[Calistirma sarti]
-. Kontrol modu: V/F kontrolu
-. [2. Fonksiyon] kullanarak degisimli 1. motor + 2. motor ¢alismasi (Ayarlanan deger farkli)

. Frekans komutu: Coklu hiz ¢aligmasini kullanarak 1. motor --- 50[Hz] ana hiz olarak

2. motor --- 20[Hz] M1 terminali ¢ok adimli ¢aligma olarak ayarlanmis)

. Hizlanma/Yavaslama zamani: 1. motor --- Hizlanma zamani: 15[san], Yavaslama zamani: 25 [san]

2. motor --- Hizlanma zamani: 30[san], Yavaslama zamani: 40 [san]
-. Siirticii modu: FX/RX araciligiyla Calistir/Durdur, Kontrol terminali: NPN modu

[Kablolamal]
u 5
v o— 1. motor
"o
\B@D 2. motor
S0 |
S1 —J-0
5G 1./2. motor degigimi
3A §
o 3c
segimi 3B
cm
Adim Parametre ayari Kod Tamm
1 Kontrol Mod Se¢imi FU2-60 |0 {V/F} ‘ye ayarlaym.
2 Siirticti modu DRV-3 Fx/Rx-1 ‘e ayarlayn.
3 Frekans Mod ayar DRV-4 |0 {tus takimi-1} ‘e ayarlayin. 1. motor frek ayar1
Programlanabilir dijital girig . .
4 terminali M1 1/0-20 M1 ‘i 2. Fonk ‘a ayarlayin.
Programlanabilir dijital giris o .
5 terminali M2 1/0-21 M2 ‘yi Hiz-L ‘ye ayarlayin. 2. motor frek ayari
6 1. motor frek ayar DRV-0 50[Hz] ‘e ayarlayin.
7 1. motor Hizlanma/Yavasglama DRV-1, [Hizlanma/Yavaslama zamanini 15[san]/25[san] ‘ye
zamani DRV-2 ayarlayin.
8 2. motor frek ayari DRV-5 10[Hz] ‘e ayarlayin.
9 2. motor Hizlanma/Yavaslama APP-20, [Hizlanma/Yavaslama zamanini 30[san]/50[san] ‘ye
zamant APP-21 |ayarlayin.
Cikis rolesi KAPALI olarak M1, M2 ‘yi agarak ana
10 1. motor calismast motor olarak ayarlayin.
’ calts FX/RX terminalini kullanarak motoru FWD/REV
yoniinde caligtirin.
Terminal M1 ‘i agarak 2. motor parametrelerini
ayarlaym. Terminal M2 ‘yi agarak frek ayarin1 20[Hz]
11 2. motor ¢aligmasi ‘e degistirin. Cikis rolesini agarak 2.motor terminalini

degistirin. Terminal FX/RX ile motoru FWD/REV
yoniinde ¢alistirn.
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Cahstirma
Ornegi (3)

V/F kontrolu + Analog giris (V1S) + FX/RX terminali araciligiyla calistirma

[Cahstirma sarti]
-. Kontrol modu: V/F kontrolu

-. Frekans komutu: Analog giris (VIS) araciligiyla 50[Hz] ayari

-. Hizlanma/Yavaglama zamani : Hizlanma zamani 15 [san], Yavaslama zamani 25 [san]
-. Siirticti modu: FX/RX araciligryla Calistir/Durdur, Kontrol terminali: NPN modu

[Kablolama]
3 °|9° R(L1) u
AC—0 S(L2) v
Girig : § o—0 T (L3) w
G
S0
M8(RX) s1 £
M7(FX)
M5
M4 3A
M3 3c §
m 3B
cMm
Potansiyometre
2[kohm],1/2W Ve
Vi
V-
Adim Parametre ayari Kod Tanmm
1 Kontrol mod se¢imi FU2-60 | 0 {V/F} ‘ye ayarlayin.
2 Siirticii modu DRV-3 Fx/Rx-1 ‘e ayarlayin.
Frekans modu DRV-4 3 {V1S} ‘e ayarlayn.
Calistirma frekans : . . .
4 komutu 50[Hz] ayari DRV-0 Potansiyometre (VIS) araciligiyla 50[Hz] ‘e ayarlayin.
Hizlanma/Yavaglama DRV-1 DRV-1 ‘de Hizlanma zamanini 15[san] ‘ye DRV-2 ‘de
5 ;
zaman ayari DRV-2 Yavaglama zamanini 25[san] ‘ye ayarlayin.
FX terminali ACIK oldugunda ileri yonde dénen motor,
o 50Hz ‘de 15 [san] ‘de ¢alismaya baglar.
6 FX terminali (M7) 10-26 FX terminali KAPALI oldugunda motor, 25[san]
siiresince yavaslayarak durur.
When RX terminal is turned ON, motor rotating in
reverse direction starts running at S0[Hz] for 15[sec].
When RX terminal is turned OFF, motor decelerates to
o stop for 25 [sec].
7 RX terminali (M8) 10-27 RX terminali ACIK oldugunda ters yonde dénen motor,
S50Hz ‘de 15 [san] ‘de ¢alismaya baslar.
RX terminali KAPALI oldugunda motor, 25 [san] ‘de
yavaglayarak durur.

5 Not: V1S modu Analog giris komutu aracihigiyla £12V gii¢ kullanarak ileri/Ters déniisii etkinlestirir.
Daha fazla detay icin Boliim 6, DRV-00 Parametre tammmina bakin.

« Not: ILERI/TERS Calisma Onleme etkin oldugunda V1S modu yerine V1 ‘i kullanin. V1S modu
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motorun ILERI/TERS yénlerin ikisinde de cahsmasim etkinlestirir.

5~ Not: Siiriicii motoru kablolamaksizin calistirilirsa, koruma fonksiyonunun otomatik olarak etkin
olmasindan dolayr hata meydana gelir. Bu durumda, ilgili parametrelere(FU1 57 ~59) bakin. Hata,
siiriicii giicii kapatilp tekrar acilirsa sifirlanir.

DRV »  Fault — DRV »  Fault
12 HW-Diag 12 No Motor Trip

Motoru kablolamaksizin temel ¢calisma durumu iizerinde kontrol gibi basit deneme ¢alismasi gerekli
oldugunda, FU1-57(Motor yok secimi) [Hayir| ‘a ayarlanmahdar.

FU1 » No Motor Sel — FU1 » No Motor Sel

57 Yes 57 No
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BOLUM 5 - PARAMETRE LISTESI

5.1 Parametre gruplar
SV-IP5A Serisinin parametreleri uygulamaya bagl olarak 5 fonksiyon grubuna ayrilir.
Isimleri, temel igerikleri ve LCD tus takimi gostergeleri asagida gosterilmektedir.

Grup ismi LCD Tus takim Gostergesi Tanim
Siirticii Grubu
[DRV] Hedef frekans ve Hizlanma /Yavaslama Zamani,

DRV »T/K 0.0A
00 STP 0 .00Hz

vb. Temel parametreler

Fonksiyonel Grup
[FU1]

FU1 » Jump code
00 1

Azami Frekans ve Koruma, vb.
Temel fonksiyonlara iligkin parametreler

Fonksiyon2 Grubu
[FU2]

FU2 » Jump code
00 40

Frekans Ziplama ve Frekans Sinir1, vb
Uygulama fonksiyonlarina iliskin parametreler

Giris / Cikis Grubu Programlanabilir Dijital terminal Tanimlama ve
[I/O] /O » Jump code Analog Komut, vb N .

00 1 Sira yapilandirmasi i¢in gerekli parametreler
Uygulama Grubu PID, MMC, ve 2. motor, vb
[APP] Uygulama fonksiyonlarma iligkin parametreler

A\PP » Jump code
DO 1
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5.2 Parametre listesi

[DRV Grubu]
KOD | Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahgi Fabrika Calisma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayillan1 | esnasinda
ayarlana_
bilme
DRV-00 9100 Komut Frekansi Cmd. freq 0 to FU1-30[Hz] 0 [Hz] (6] 1
(1) (Motor ¢aligsmast
esnasinda ¢ikis frekansi,
motor durmast esnasinda
referans frekansi), Cikis
akimi (LCD)
DRV-01 9101 Hizlanma | Acc. Time Hizlanma Zamani 0 to 6000 [san] 20 [san] (0] 2
Zamani 60 [san]
DRV-02 9102 Yavaglama| Dec. time | Yavaslama Zamani 0 to 6000 [san] 30 [san] (6] 2
Zamani 90 [san]
DRV-03 9103 Siiriicii Modu Drive mode 0 (Tus takimi) 1 X 4
(Calistir/Durdur Y dntemi) 1 (Fx/Rx-1) (Fx/Rx-1)
2 (Fx/Rx-2)
3 (Int. 485)
DRV-04 9104 Frekans Modu (Frekans Freq mode 0 (Tus takimi-1) 0 X 4
ayar yontemi) 1 (Tus takimi-2) (Tus takimi-1)
2 (V1)
3 (V1S)
4 (D)
5 (V14D
6 (Sinyal)
7 (Int. 485)
8 (Ext. PID)
DRV-05 9105 Adim Frekans: 1 Step freq-1 0 to FU1-30[Hz] 10 [Hz] O 4
DRV-06 9106 Adim Frekansi 2 Step freq-2 20 [Hz] O
DRV-07 9107 Admm Frekansi 3 Step freq-3 30 [Hz] (0]
DRV-08 9108 Cikis Akimi Current *[A] *[A] * 5
DRV-09 9109 Motor Hizi Speed * [rpm] * [rpm] * 5
DRV-10 910A DC bara gerilimi DC link Vtg *[V] *[V] * 5
DRV-11 910B Kullanicr gosterge se¢imi User disp Cikig gerilimi * 5
[V]
DRV-12 910C Akim hata gostergesi Fault * * * 5
DRV-14 910E Hedef/Cikis Tar. Out. Freq. * [Hz] * [Hz] * 6
(2) Frekans Gostergesi
DRV-15 910F Referans/Geri besleme Ref. Fbk. Freq. * [Hz] * [Hz] o 6
(2) Frekans Gostergesi
DRV-16 9110 Hiz Birim Seg¢imi Hz/Rpm Disp Hz veya Rpm Hz (@] 7
DRV-18 9112 PID Parametresi RT * [Hz] * [Hz] X 7
2) F O
DRV-19 9113 AD Parametresi V1 V2 * * X 7
VIS I
DRV-20 9114 EXT-PID Parametresi RT % % X 7
3) F O
DRV-22 9116 Yerel/Uzak Tusu Yerel Uzak Tusu 1 (Kntl&Ref Durma) |Kntl&Ref (0) 7}
2 (Kontrol Durma) Durma
3 (Talnizca Ref)
4 (Kontrol&Ref
Caligsmast)
5 (Kontrol Caligsmast)
6 (Etkisiz)
DRV-23 9117 Tus takimi Modu Tus Ref Modu 1 (Asgari Hiz) Etkisiz (0) 8
2 (Son Hiz)
3 (Ayar Hiz1 1)
4 Durma)
5 (Hata)
6 (Etkisiz)
DRV-91 915B Stirticti modu 2 Stirticii modu2 0 (Keypad) 1 X
4) 1 (Fx/Rx-1) (Fx/Rx-1)
2 (Fx//Rx-2)
DRV-92 915C Frekans modu 2 Frek modu2 0(Tus tak 1mi-1) 0 X




Boliim 4 - Cahistirma

KOD | Haberlesme Tanim LCD Tus takimi Ayar Arahgi Fabrika Calisma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam1 | esnasinda
ayarlana_
bilme
1 (Tus takimi-2) (Tus takimi-1)
2 (V1)
3 (V1S)
4 ()
5 (V1+D)
6 (Sinyal)

*[Gi ile isaretlenen kodlar gizli parametrelerdir ve yalnizca ilgili fonksiyonlar ayarlandiginda goriinecektir.

(1) Hiz birimi, DRV-16 [Rpm] ‘ye ayarlandiginda [Hz] ‘den [%] ‘ye degistirilir. APP-02 [Evet] ‘e ayarlandiginda ve APP-
06 ya I, V1 veya Sinyal ‘e ve 1/0-86~ I/0O-88 ‘den birisi ya [Hiz] (Hz veya Rpm), [ Yiizde], [Bar], [mBar], [kPa] veya
[Pa] ‘ye ayarlandiginda yalnizca Kullanici Birimi goriintiilenecektir.

Cikis Frekansi (Hz veya Rpm; Cikis hiz birimi), siiriiciiniin calismasi esnasinda DRV-00 ‘da goriintiilenir.
Kullanici Birim referansi (Secilen PID kontrolor birimi) siiriiciiniin ¢alismadig1 esnada DRV-00 ‘da goriintiilenir.

(2) DRV-15, DRV-18, APP-02 [Proses PI Modu] “Evet” ‘e ayarlandiginda goriinecektir. Kullanict Birimi de I[/O-86~ I/O-

88 “den birisi ya [Hiz](Hz veya Rpm), [Yiizde], [Bar], [mBar], [kPa] veya [Pa] ‘ya ayarlandiginda goriintiilenir.

(3)DRV-20, APP-80 [Harici Proses PI Modu] “Evet” ‘e ayarlandiginda gériinecektir.
(4) DRV-91/92, DRV-22 [2. kaynak] ‘a ayarlandiginda goriinecektir.




Boliim 5 — Parametre Listesi

[FU1 GRUBU]

KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahg Fabrika Calisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayil esnasinda
an ayarlana_
bilme
FU1-00 9200 Istenen Kod # ‘a ziplama Jump code 1to 74 1 0} 10
(Yalnizca LCD tus
yakimini kullanin)
FU1-01 9201 Calisma Onleme Run prevent 0 (Yok) 0 (Yok) X 10
1 | (lleri 6nleme)
2 | (Ters d6nleme)
FU1-02 9202 Hizlanma Sablonu Acc. Pattern 0 (Dogrusal) 0 X 10
T | (Seznis) (DO%"”“
2 (U-egrisi)
FU1-03 9203 Yavaglama Sablonu Dec. Pattern 0 (Dogrusal) 0 X 10
1 (S-egrisi) (Dolg)rusa
2 (U-egrisi)
FU1-04 9204 S-Egrisi Start SCurve 0 to 100 [%] 50 [%] X 10
5) Hizlanma/Yavaglama
Sablonu i¢in Baglangi¢
Egrisi
FU1-05 9205 S-Egrisi End SCurve 0 to 100 [%] 50 [%] X
Hizlanma/Yavaglama
Sablonu i¢in Bitig Egrisi
FUI1-10 920A On Isitma Pre-Heat mode 0 (Hayr) 0 (No) X 11
1 (Evet)
FUI1-11 920B On Isitma Degeri Pre Heat level 1 to 50 [%] 30 (%) X
FUI1-12 920C Pre-Heat Duty Pre Heat Perc 1 to 100 [%] 50 (%) X
FU1-20 9214 Baslangic Modu Start mode 0 | (Hizlanma) 0 X 12
(Hizlanm
1 |(Dc-baslangig) a)
2 (Cabuk
baslangic)
FU1-21 9215 Baslangi¢c DC Enjeksiyon DcSt time 0 to 60 [san] 0.1 [san] X 12
(6) Fren Zamani
FU1-22 9216 Baglangi¢ DC Enjeksiyon DcSt value 0to 150 [%] 50 [%] X
Fren Zamani
FU1-23 9217 Durma Modu Stop mode 0 | (Yavaslama) 0 X 12
(Yavasla
1 (Dc-fren) ma)
2 (Serbest
calisma)
3 | (Aks freni)
FU1-24 9218 DC Enjeksiyon Fren Agik DcBlk Time 0.1 to 60 [san] 0.1 [san] X 13
7 gecikme zamani
FU1-25 9219 DC Enjeksiyon Fren DcBrk freq 0.1 to 60 [Hz] 5 [Hz] X
Frekansi
FU1-26 921A DC Enjeksiyon Fren DcBr time 0 to 60 [san] 1 [san] X
Zamani
FU1-27 921B DC Enjeksiyon Fren DcBr value 0to 200 [%] 50 [%] X
Degeri
FUI1-28 921C Giivenli Durma Safety Stop 0 (Hayr) 0 (No) X 14
1 (Evet)
FU1-29 921D Gii¢ Kaynak Frek Line Freq 40 to 120 [Hz] 60.00 X 14
[Hz]
FU1-30 921F Temel Frekans Base Freq 30 - 120 [Hz] 60.00 X 14
[Hz]
FUI-31 9220 Baslangi¢ Frekansi Start Freq 0.01 - 10 [Hz] 60.00 X 14




Boliim 4 - Cahistirma

KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi Ayar Arahgi Fabrika Calisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayil esnasinda
anl ayarlana_
bilme
[Hz]
FU1-32 9220 Baglangic Frekansi Start Freq 0.01 to 10 [Hz] 0.50 X 14
[Hz]
FU1-33 9221 Frekans Sinir segimi Freq limit 0 (No) 0 (No) X 15
1 (Yes)
FU1-34 9222 Frek Alt Sinirt Lim Lo Freq 0—-FU1-35 0.50 o 15
(8) i [Hz]
FU1-35 9223 Frek Ust Sinir1 Lim Hi Freq FU1-34 - FU1-30 |60.00 X 15
[Hz]
FU1-40 9228 Volt/Hz Sablonu V/F Pattern 0 (Linear) 0 X 16
(Linear)
1 (Square)
2 (User V/F)
FU1-41 9229 Kullanic1 V/F — Frekans 1 User freq 1 0 to FU1-30 15.00 X 16
©) [Hz]
FU1-42 922A Kullanict V/F — Gerilim 1 User volt 1 0to 100 [%] 25 [%] X
FU1-43 922B Kullanict V/F — Frekans 2 User freq 2 0to FU1-30 30.00 X
[Hz]
FU1-44 922C Kullanict V/F — Gerilim 2 User volt 2 0to 100 [%] 50 [%] X
FU1-45 922D Kullanic1 V/F — Frekansi 3 User freq 3 0 to FU1-30 45.00 X
[Hz]
FU1-46 922E Kullanict V/F — Gerilim 3 User volt 3 0 to 100 [%] 75 [%] X
FU1-47 922F Kullanici V/F — Frekansi 4 User freq 4 0to FU1-30 60.00 X
[Hz]
FU1-48 9230 Kullanic1 V/F — Gerilim 4 User volt 4 0 to 100 [%] 100[%] X
FU1-49 9231 Giris gerilim ayar1 VAC 380.0V 73 to 115.0 [%] |86.4 [%] X 17
FU1-50 9232 Motor Nominal Gerilim Motor Volt 0to 600 [V] 380 [V] X 17
FU1-51 9233 Enerji Tasarruf Energy save 0 (None) 0 (None) X 17
1 (Manual)
2 (Auto)
FU1-52 9234 Enerji Tasarruf % Manual save% 0 to 30 [%] 0 [%] o
a0)
FU1-54 9236 Entegre Wattmetre KiloWattHour M  kWh * X 18
FU1-55 9237 Stiriicti Sicakli1 Inv. Temp. 0 to 160 [degree] * X 18
FU1-56 9238 Motor Sicaklii Motor Temp. 0 to 160 [degree] * X 18
FU1-57 9239 Motor yok se¢imi No Motor Sel 0 (No) 0 (No) X 18
1 (Yes)
FU1-58 923A Hata akim seviyesi No Motor Level 5to 100 [%] 5 [%] X 18
FU1-59 923B Hata zaman ayar1 No Motor Time 0.5 to 10.0 [sec] | 3.0 [sec] X 18
FU1-60 923C Elektronik Is1 se¢imi ETH select 0 (No) 1 (Yes) o 19
1 (Yes)
FU1-61 923D 1 dakika siiresince ETH 1min FU1-62 to 200 [%] | 150 [%] (0] 19
Elektronik Is1 Seviyesi
FU1-62 923E Siirekli olarak Elektronik ETH Cont 50 to FUI-61 120 [%] (0] 19
Is1 Seviyesi (Maximum 150%))
FU1-63 923F Ozellik secimi Motor type (1) (Eelf—c:j)ol) | 0 (Sellf- o 19
(Motor Tipi) (Forced-cool) cool)
FU1-64 9240 Asir1 yiik uyari seviyesi OL level 30to 110 [%] 110 [%] O 20
FU1-65 9241 Asirt yiik uyari zamant OL time 0 to 30 [sec] 10 [sec] O 20
FU1-66 9242 Asirt yiik hata se¢imi OLT select 0 (No) 0 (No) O 20
1 (Yes)
FU1-67 9243 Asin yiik hata seviyesi OLT level 30 to 150 [%] 120[%] o 20
an
FU1-68 9244 Asin yiik hata gecikme OLT time 0 to 60 [san] 60 [san] (0) 20
zamani
FU1-69 9245 Girig/Cikis Faz Kayip Trip select 000to 111 100 o 21
Koruma (Ayarlanmig Bit)




Boliim 5 — Parametre Listesi

KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahgi Fabrika Calisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayil esnasinda
anl ayarlana_
bilme
FU1-70 9246 Durma Engelleme Se¢imi Stall Mode. Hayir Hayir X 21
Evet
FU1-71 9247 Durma Engelleme Seviyesi Stall level 30 to 200 [%] 110[%] X 21
FU1-72 9248 Hizlanma/Yavaslama Acc/Dec ch F 0 ‘dan FU1-30 ‘a | 0[Hz] X 21
Degisim Frekansi
FU1-73 9249 Hizlanma ve Yavaglama Acc/Dec freq 0 (Azami |0 (Azami X 22
icin referans frekansi frek) frek)
1 (Delta frek)
FU1-74 924A Hizlanma/Y avaglama Time scale 0 (0.01 san) 1(0.1 o 22
Zaman Olgegi 1 (0.1 san) san)
2 (1 san)
FU1-75 924B Yukar: Asag1 Kaydetme UpDnSaveMode 0 (Hayir) 0 (Hayir) X 22
Modu 1 (Evet)
FU1-76 924C Yukar: Asag1 Kaydetme UpDnSaveFreq Baglangi¢ Frek ‘dan| 0.00Hz (0} 22
31) Frek 120[Hz] ‘e

* [Qpri isaretlenen kodlar gizli parametrelerdir ve iligili fonksiyonlar ayarlandiginda goriinecektir.
(5) Yalnizca FU1-02, FU1-03 [S-Egrisi] ‘ne ayarlandiginda goriintiilenir.
(6) Yalnizca FU1-20 [DC-basglangi¢] ‘a ayarlandiginda goriintiilenir.
(7) Yalnizca FU1-23 [DC-Fren] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.
(8) Yalnizca FU1-33 [Evet] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.
(9) FU1-41~48 yalnizca FU1-40 [Kullanic1 V/F] ‘ye ayarlandiginda goriintiilenir.
(10) Yalnizca FU1-51 [El ile] ‘ye ayarlandiginda goriintiilenir.
(11) Yalnizca FU1-66 [Evet] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.
(31) Yalnizca FU1-75 [Evet] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.
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[FU2 GRUBU]
KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi| Ayar Arahgi Fabrika Calisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayillam esnasinda
ayarlana_
bilme
FU2-00 9300 Istenen kod # ‘na Jump code 1 ‘den 95 ‘e 40 (0] 24
ziplama (Yalnizca LCD
tus takimini
kullanin)
FU2-01 9301 Son hata 1 Last trip-1 [ENTER]ve |, (Yok) * 24
- [SEL] tusuna >
FU2-02 9302 Son hata 2 Last trip-2 basarak, hata |0 (Yok) 24
FU2-03 9303 Son hata 3 Last trip-3 aml;i? r;re\lj:nS, 0 (Yok) * 24
- 1- ? %
FU2-04 9304 Son hata 4 Last trip-4 calistirma durumu |0_(Yok) 24
FU2-05 9305 Son hata 5 Last trip-5 goriilebilir..  ]0 (Yok) * 24
FU2-06 9306 Hatalart sil Erase trips 0 (Hayir) 0 (Yok) (0] 24
1 (Evet)
FU2-07 9307 Bekleme Frekansi Dwell time 0 to 10 [san] 0 [san] X 24
FU2-08 9308 Bekleme Frekansi Dwell freq FU1-32 FU1-30 5 [Hz] X 24
(12) arasl
FU2-10 930A Frekans Ziplama Se¢imi Jump Freq 0 (Hayrr) 0 (Hayrr) X 24
1 (Evet)
. l(J123:)11 9308 Ziplama Frekansi 1 Alt jump lo 1 0 FU2-12 aras1 10 [Hz] 0 24
FU2-12- | 930C | 7/ 1ama Frekans: 1 Ust | *™PHIL | pyay1 Fui-30 15 [Hz] 0
arasl
HU22lS 930D Ziplama Frekansi 2 Alt jumplo 2 0 FU2-14 aras1 20 [Hz] 0
FU2-14 | 930E | 7/ 1ama Frekansi 2 Ust | W™PHI2Z | pya13 FUt-30 25 [Hz] 0
arast
FU2-15 I30F Ziplama Frekansi 3 Alt jump lo 3 0 FU2-16 aras1 30 [Hz] 0
FU2-16 [ 9310 | 7, 1ama Frekansi 3 Ust | JUmPHI3 | pyp 15 FUt-30 35 [Hz] 0
arast
FU2-20 9314 Giig agilinca galistirma | Power-on run 0 (Hayir) 0 (Hayrr) (6] 25
se¢imi RST restart
1 (Evet)
FU2-21 9315 Hata sifirlamadan sonra RST restart 0 (Hayrr) 0 (Hayrr) (6]
tekrar ¢aligtirma
1 (Evet)
FU2-22 9316 Gli¢ kesinti hatasindan IPF Mode 0 (Hayrr) O(Hayir) X 26
sonra ¢alistirma se¢imi 1 (Evet)
FU2-23 9318 Hiz arama tip secimi SS I-gain Tahmini SS estmated SS (0) 26
FU2-25 9319 Otomatik tekrar deneme Retry number 0 10 aras1 0 (0] 27
sayist
FU2-26 931A Otomatik tekrar Retry delay 0 60 [san] aras1 1 [san] (0) 27
(15) denemeden Once
gecikme zamani
FuU2-27 931B Hiz arama akim siniri Flying Perc 30 160 arast 70% X 26




Boliim 5 — Parametre Listesi

KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi| Ayar Arahgi Fabrika Cahisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayillam esnasinda
ayarlana_
bilme
FU2-40 9328 Motor Kapasite se¢imi Motor select [0 (0.75kW) * Siirticti X
Siiriicii (5.5 ~ 450 kW) 1 (1.5kW) kapasitesine
2 (2.2kW) bagl olarak
3 (3.7kW) 28
4 (5.5kW/)
5 (7.5kW/)
6 (11.0kW)
7 (15.0kW)
8 (18.5kW)
9 (22.0kW)
10 (30.0kW)
11 (37.0kW)
12 (45.0kW)
13 (55.0kW)
14 (75.0kW)
15 (90.0kW)
16 (110.0kW)
17 (132.0 kW)
18 (160.0 kW)
18 (220.0 kW)
20 (280.0 kW)
21 (315.0 kW)
22 (375.0 kW)
23 (450.0 kW)
* Siirticti kapasitesi gibi motor degeri otomatik olarak ayarlanir. Farkli ise, dogru degeri ayarlayin.
FU2-41 9329 Motor kutup sayist Pole number 2 12 arasi 4 X 28
FU2-42 932A Motor Kaymasi Rate-Slip 0.00 10.00 aras1 Motor X 28
FU2-43 932B  |Motor nominal akimi Rated-Curr | 1.0-300.0 [A] | kapasitesine X
(rms) bagli olarak
FU2-44 932C Yiiksiiz motor akimi Noload-Curr 1.0-300.0 [A] X
(rms)
FU2-46 932E Yiik ataleti Inertia rate 0 40 aras1 0 X
FU2-47 932F Motor hiz kazang RPM DisplayGn | 1 1000 [%] arast 100 [%] (0]
gostergesi
Fu248 | 9330 Tetikleme frekanst Carrier freq | 5.5~22k [ 0.7~15 | 5.0 [kHz] 0 29
W [kHz]
30kW [0.7~10
[kHz]
37~75k | 0.7~4 4.0 [kHz]
W [kHz]
90~280k| 0.7~3 3.0 [kHz]
W [kHz]
315~450] 0.7~2 2.0 [kHz]
kW [kHz]
FU2-49 9331 PWM Tip se¢imi PWMTechnique 0 (Norjnal) 0 (Normal ) X 29
1 (Du
siik
kag
ak)
FU2-52 9334 T Dec Rate 1.0 - 100.0 [san] 100.0 [san] 29
yavaslama hizi
FU2-53 9335 Giivenli durma ¢ikis safety_perc 2500 - =
yavaslama orani
Fu2-60 | 933€ Kontrol Mod Secimi | Control Mode | 0 | (V/F) 0 (V/F) X 30
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi| Ayar Arahg Fabrika Calisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam esnasinda
ayarlana_
bilme
1 (Kayma
telafisi)
2 (Sensors
iz)
FU2-61 933D Otomatik Ayar se¢imi | AutoTuneEnbl 0 (Hayir) 0 (No) X 31
1 (Statik)
Fu2-62 |  933E Motor Statér Direnci %Rs 0.01-20[%] 4[%] X
FU2-63 | 933F | Motor kagak indiiktans1 | %Lsigma 0.01-100[%] 12[%] X 31
FU2-64 | 9340 On tahrik zamani PreEx time 0 to 60 [san] 1 [sec] X 32
(16)
FU2-67 9343 El ile / Otomatik Tork Torque boost 0 (Elile) 0 (Manual) X 32
Artig segimi 1 (Otomat
ik)
FU2-68 9344 Ileri yonde tork artigt Fwd boost  |0.75~90 0-15 2.0 [%] X
kW |[%] aras1
110~45 1.0 [%]
0kW
FU2-69 9345 Ters yonde tork artist Rev boost 0.75~90 0-15 2.0 [%] X
Torque kW |[%] aras1
110~45 1.0 [%]
0kW
FU2-80 9350 Gii¢ agilinca gosterge | PowerOn Disp 0 - 12 aras1 0 (0] 33
FU2-81 9351 Kullanicr segimi User Disp Gerilim Gerilim (0] 33
Watt
FU2-82 [ 9332 Yazihm siiriimii iPSA S/W Ver | Siiriim X.X Siiriim X.X * 3
FU2-83 9353 Son hata zamani LastTripTime | X:XX:XX:XX:X * X 34
X:X
FU2-84 9354 Gli¢ ag1lma zamani On-time X XX:XX:XX:X * X
X:X
FU2-85 9355 Caligma zamani Run-time XXX XX:XX:X * X
X:X
Fu2-87 | 9357 Giig ayarlama Power Set 0.1~400 % 100 0 34
FU2-90 935A Parametre Gostergesi Para. disp 0 Varsayil| 0 (Varsayilan) O 34
an
1 (Biitiin
Para)
2 (Farkli
Para)
FU2-91 935B Parametre oku Para. Read 0 (Hayir) 0 (Hayir) X 34
1 (Evet)
FU2-92 935C Parametre yaz Para. Write 0 (Hayir) 0 (Hayir) X 34
1 (Evet)
FU2-93 935D Parametrelere ilk deger Para. Init 0 (Haymr) 1 0 (No) X 35
ata (Biitlin Gruplar)
2 (BAS) 3 (DRV)
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi| Ayar Arahgi Fabrika Cahisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayillam esnasinda
ayarlana_
bilme
4 (FU1) 5 FU2)
6 (1/0) 7 (EXT)
8 (COM) 9(APP)
FU2-94 935E Parametre Yazma Param. Lock 0—9999 aras1 0 (0] 35
Korumasi
FU2-95 935F Parametre Kaydetme Param. save 0 (Hayir) 0 (Hayir) X 35
1 (Evet)
* [_@ri isaretlenen kodlar gizli parametrelerdir ve iligili fonksiyonlar ayarlandiginda goriinecektir.
(12) FU2-8, FU2-07 [1~10 san] ‘ye ayarlandiginda goriintiilenir.
(13) FU2-11, FU2-10 [Evet] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.
(15) FU2-26, FU2-25 [Tekrar deneme sayisi] [1~10] ‘a ayarlandiginda goriintiilenir.
(16) FU2-64, FU2-60 [Sensorsiiz] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.
Tablo 1) Her siiriicii kapasitesi igin frekans ve fabrika varsayilan degerini degistirme
Siiriicii Kapasitesi Ayar Arahgi Fabrika
Varsayillam
0.75 ~22 kW 0.7 ~ 15 [kHz] 5.0 [kHz]
30 kW 0.7 ~ 10 [kHz]
37 ~75kW 0.7 ~ 4 [kHZ] 4.0 [kHz]
90 ~ 280 kW 0.7 ~ 3 [kHz] 3.0 [kHz]
315 ~450 kW 0.7 ~ 2 [kHz] 2.0 [kHz]
|G/C GRUBU]J
KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahgi Fabrika Cahisma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam1 |esnasinda
ayarlana
bilme
9400 .
1/0-00 Istenen koda ziplama Jump code 1 — 98 arasi 1 (0] 36

10
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi Ayar Arah@ Fabrika Cahsma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda
ayarlana
bilme
9401 . . .
1/0-01 V1 Sinyal Girisi igin V1 Filter 0 to 9999 [msan] 10 [msan] (0] 36
a7 filtreleme zaman sabiti
402 . .
1/0-02 940 V1 Giris asgari gerilim V1 volt x1 0 - 12[V] aras1 0.00 [V] 0
9403 . e
/0-03 V1 Giris gerilimine V1 Freq yl 0 - FU1-30 [Hz] arast 0.00 [Hz] 0
karsilik gelen frekans 0- 100.00 arasi[**](18)
9404 - el
[/O-04 V1 Giris asgari gerilim V1 volt x2 0 - 12[V] aras1 10 [V]
9405
1/0-05 V1 Giris azami gerilim V1 Freq y2 0 - FU1-30 [Hz] aras1 60.00 [Hz]
0 - 100.00 [**] aras1(18)
4 . .
1/0-06 9406 11 Sinyal Girisi icin filtre I Filter 0 - 9999 [msan] arasi 10 [msan] 0 36
zaman sabiti
9407 . :
1/0-07 I Girig asgari akim I curr x1 0 -20 [mA] aras1 4 [mA] 0
9408 ;s .
[/O-08 I Girig Asgari Akima I Freq yl 0 - FU1-30 [Hz] arasi 0.00 [Hz] ¢}
karsilik gelen frekans 0 - 100.00 [**](18) arasi
4 . .
/0-09 9409 1 Sinyal girisi igin filtre I curr x2 0 - 20 [mA] aras1 20 [mA] 0
zaman sabiti
940A .. .
1/0-10 I Giris Azami akima I Freq y2 0 - FU1-30 [Hz] aras1 60.00 [Hz] (0]
karsilik gelen frekans
0-100.00 [**](18) arast
940B . o .
I/O-11 Sinyal giris yontemi P Pulse set 0 (A+B) 1(A) o 37
1 (A)
940C . . . -
1/0-12 Sinyal giris filtresi P filter 0 - 9999 [msan] arasi 10 [msan] (0]
940D : P, .
1/0-13 Sinyal giris asgari P pulse x1 0 - 10 [kHz] aras1 0 [kHz] o
frekansi
940E . . :
/O-14 I/O-13 Sinyal giris asgari P freq yl 0 - FU1-30 [Hz] arast 0 [Hz] 0
frekansa karsilik gelen
e 0-100.00 [**](18) arast
940F : . :
I/O-15 Sinyal giris asgari P pulse x2 0 - 100 [kHz] arast 10 [kHz] (0}
frekans
9410 10-15 Sinval giri .
1/O-16 I/O-15 Sinyal girig azami P freq y2 0 - FU1-30 [Hz] aras1 60.00 [Hz] o
frekansa karsilik gelen 0 - 100.00 [**](18) arast
frekans
9411 S .
/O-17 Analog giris sinyal kayb1| Wire broken |0 (Yok) 0 (Yok) o 38
icin kriterler 1 (x1 ‘in yaris1)
2 (x1 ‘den diisiik)
9412
I/O-18 Frek. Referans kaybinda | Lost command |0 (Yok) 0 (Yok) (0]
¢aligma se¢imi 1 (Serbest ¢alisma)
2 (Durma)
3 (Koruma)
9413 .
1/0-19 Frek. Referans Time out 0.1 to 120 [san] 1.0 [san] (0]
kaybindan sonra bekleme
zamani
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KOD

Haberlesme
Adresi

Tanim

LCD Tus takimi
Gostergesi

Ayar Arahgi

Fabrika
Varsayllam

Calisma
esnasinda
ayarlana
bilme

Sayfa

1/0-20

9414

Programlanabilir Dijital

Girig Terminali ‘M1’

Tanimla

M1 Define

0 (Hiz-L)

1 (Hiz-M)

2 (Hiz-H)

3 (XCEL-L)

4 (XCEL-M)

5 (XCEL-H)

6 (Dc-fren)

7 (2. Fonk)

8 (Degistirme)

9 (- Ayrilmis -)

10 (Yukari)

11 (Asagy)

13 (Harici hata)
14 (On 1s1tma)

15 (iMadde Temizle)
16 (Agik dongii)
17 (LOC/REM)
18 (Analog tutma)
19 (XCEL durma)
20 (P Kazanc12)
21 - Ayrilmis -

22 (Kilitl)

23 (Kilit2)

24 (Kilit3)

25 (Kilit4)

26 (Hiz_X)

27 (RST)

28 (BX)

29 (JOG)

30 (FX)

31 (RX)

32 (ANA_CHG)
33 (On tahrik)

34 (Harici PID Caligmasi)
35 (Yukar/Asagi

Temizle)

0 (Hiz-L)

(¢}

/0-21

9415

Programlanabilir Dijital

Girig Terminali ‘M2’

Tanimla

M2 Define

1/0-20 ile ayn1

1 (Hizd-M)

1/0-22

9416

Programlanabilir Dijital

Girig Terminali ‘M3’

Tanimla

M3 Define

1/0-20 ile aym

2 (Hiz-H)

12

39
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi Ayar Arahgi Fabrika Cahsma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda
ayarlana
bilme
1/0-23 9417  [Programlanabilir Dijital M4 Define 1/0-20 ile aymi 27 (RST) 6]
Giris Terminali ‘M4’
Tanimla
1/0-24 9418 Programlanabilir Dijital MS Define I/0-20 ile aym 12 (Durma/3- X
Giris Terminali ‘M5’ kablo)
Tanimla
1/O0-25 9419 Programlanabilir Dijital M6 Define I/O-20 ile aym 29 (JOG) 0]
Girig Terminali ‘M6’
Tanimla
1/0-26 941A Programlanabilir Dijital M7 Define 1/0-20 ile ayn1 30 (FX) o 39
Girig Terminali ‘M7’
Tanimla
1/0-27 941B Programlanabilir Dijital M8 tanimla 1/0-20 ile ayn1 31 (RX) o
Girig Terminali ‘M8’
Tanimla
1/0-28 941C Terminal Giris Durumu In status 00000000000/ 00000000000 *
11111111111
1/0-29 941D Programlanabilir Dijital Ti Filt Num 2 - 1000 [msan] aras1 15 o
Giris Terminalleri igin
filtreleme zaman sabiti
1/O-30 941E Jog Frekans Ayari Jog Speed 0 to FU1-30 10 [Hz] (0) 43
a9
1/0-31 941F Adim Frekansi 4 PresetSpd- 4 40 [Hz] (0]
1/0-32 9420 Adim Frekansi 5 PresetSpd -5 50 [Hz] (@)
1/0-33 9421 Adim Frekansi 6 PresetSpd -6 40 [Hz] (@)
1/0-34 9422 Adim Frekans1 7 PresetSpd -7 30 [Hz] [6)
1/0-35 9423 Adim Frekansi 8 PresetSpd -8 20 [Hz] (@)
1/0-36 9424 Adim Frekansi 9 PresetSpd -9 10 [Hz] o)
1/0-37 9425 Adim Frekans1 10 PresetSpd -10 20 [Hz] (@)
[/0-38 9426 Adim Frekansi 11 PresetSpd -11 30 [Hz] o
1/0-39 9427 Adim Frekans1 12 PresetSpd -12 40 [Hz] [6)
1/0-40 9428 Adim Frekansi 13 PresetSpd -13 50 [Hz] (@)
1/0-41 9429 Adim Frekansi 14 PresetSpd -14 40 [Hz] O
1/0-42 942A Adim Frekansi 15 PresetSpd -15 30 [Hz] [6)
[/O-50 9432 Hizlanma zamani 1 Acc time-1 0 - 6000 [san] aras1 20 [san] (0] 44
(Adim hiz1 i¢in)
1/0-51 9433 Yavaslama zamani 1 Dec time-1 0 - 6000 [san] arast 20 [san] 0}
(Adim hiz1 i¢in)
1/0-52 9434 Hizlanma zamani 2 Acc time-2 0 - 6000 [san] aras1 30 [san] (0]
(20) (Adim hiz1 i¢in)
1/0-53 9435 Yavaglama zamani 2 Dec time-2 0 - 6000 [san] aras1 30 [san] [6)
1/0-54 9436 Hizlanma zamani 3 Acc time-3 0 - 6000 [san] aras1 40 [san] O
1/0-55 9437 Yavaglama zamani 3 Dec time-3 0 - 6000 [san] aras1 40 [san] [6)
1/0-56 9438 Hizlanma zamani 4 Acc time-4 0 - 6000 [san] aras1 50 [san] O
1/0-57 9439 Yavaglama zamani 4 Dec time-4 0 - 6000 [san] aras1 50 [san] (0)
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12 (Kayip Komut)
13 (Calistirma)

14 (Durma)

15 (Sabit)

16 (INV hatt1)

17 (COMM hatt1)
18 (Hiz arama)

19 (Hazir)

20 (MMC)

21 (Kritik hata)

14

KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takimi Ayar Arahgi Fabrika Cahisma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda
ayarlana
bilme
1/0-58 943 A Hizlanma zamani 5 Acc time-5 0 - 6000 [san] aras1 40 [san] (0]
1/0-59 943B Yavaslama zamani 5 Dec time-5 0 - 6000 [san] aras1 40 [san] (@)
1/0-60 943C Hizlanma zamani 6 Acc time-6 0 - 6000 [san] aras1 30 [san] (0]
1/0-61 943D Yavaglama zamani 6 Dec time-6 0 - 6000 [san] aras1 30 [san] O
1/0-62 943E Hizlanma zamani 7 Acc time-7 0 - 6000 [san] aras1 20 [san] (0]
1/0-63 943F Yavaslama zamani 7 Dec time-7 0 - 6000 [san] aras1 20 [san] (@)
1/0-70 9446 SO ¢ikis se¢imi S0 mode 0 (Frekans) 0 (Frekans) (0] 45
1 (Akim)
2 (Gerilim)
3 (DC bara
gerilimi)
4 (Harici PID
Cikis1)
1/0-71 9447 S0 ¢ikis ayari S0 adjust 10 - 200 [%] aras1 100 [%] (0] 45
1/0-72 948 11 cikis secimi SIkmece 1/0-70 ile aynt 2 (Gerilim) 0
1/0-73 9449 S1 cikis ayart S1 adjust 10 - 200 [%] aras1 100 [%] o
1/0-74 94A  [Frekans Algilama FDT freq 0 - FU1-30 [Hz] arast 30.00 [Hz] 0 46
Q1) Seviyesi
1/O-75 944B  prekans Algilama Bant FDT band 0 - FU1-30 [Hz] arast 10.00 [Hz] (¢} 46
genigligi
1/0-76 94C Iprogramlanabilir Dijital RlyOut 1 Def |0 (YOK) 0 (YOK) 0 46
Cikig Terminali Tanimla 1 (FDT-1)
(Yardimc terminal) 2 (FDT-2)
3 (FDT-3)
4 (FDT-4)
5 (FDT-5)
6 (OL)
7 (IOL)
8 (Durma)
9 (0V)
10 (LV)
11 (OH)
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahgi Fabrika Cahsma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda
ayarlana
bilme
10-77 944D programlanabilir Dijital | AWXmode2 1/0-76 ile ayni 0 (NONE) 0
Cikis Terminali Tanimla
1/0-78 944E  Iprogramlanabilir Dijital | AuXmode3 1/0-76 ile ayni 0 (NONE) 0
Cikis Terminali Tanimla
1/0-79 94F |programlanabilir Dijital | AwXmoded 1/0-76 ile aymi 0 (NONE) 0
Cikig Terminali Tanimla
1/0-80 950 ata Cikas Role Ayars Relay mode 000 - 111 [bit] arast 010 [bit] 0 49
(3A, 3B, 30)
1/0-81 OB e minal Cikis Durumu | QWSS 00000000/11111111 00000000 * 50
vo-82 | % |Hata Cikis Rolesi Relay On 09999 arasi 0 X 50
agildiktan sonra bekleme
zamant
1/0-83 9453 Hata Cikis Rolesi Relay Off 0 — 9999 arast 0 X
kapandiktan sonra
bekleme zamani
1/0-84 9454 Fan Baglanti se¢imi (37 Banl@ortSel 0 (Giig ag1lma fani) 0 (Gii¢ agilma X 50
~ 90kW) 1 (Calisma fani) fant)
2 (Sicaklik fani)
1/0-85 9455 Fan Sicakligi (37 ~ Herieng 0-70 [°C] arast 70 [C] 0 50
90kW)
[/O-86 9436 Girig Kullanict Birim Unit Sel 0 (Yiizde) 1 (Bar) 0 (Yiizde) X 50
Secimi 2 (mBar) 3 (kPa)
#(PSH 5 (Pa)
1/0-87 9457 Birim Azami Sec¢imi Unit Max Val 150 t0 999.9[%] 100[%] X
1/0-90 454 Siiriicii Numarasi Inv No. 1 to 250 1 O 51
1/0-91 9458 Baud Hiz se¢imi Baud rate 0 (1200 bps) 3 (9600 bps) o 40
(22) 1 (2400 bps)
2 (4800 bps)
3 (9600 bps)
4 (19200 bps)
S (38400 bps)
1/0-92 945C Frek. referans kaybinda | COM Lost Cmd 0 (None) 0 (None) (0) 51
(23) caligtirma yontemi 1 (FreeRun)
2 (Stop)
1/0-93 945D Frek. referans kaybindan | COM Time Out 0.1 to 120 [sec] 1.0 [sec] (0)
sonra bekleme zamani
1/0-94 945E Haberlesme Yanit Delay Time 2 to 1000 [msec] 5 [msec] 0] 51
Gecikme zamani
1/0-95 945F A veya B kontak In No/Nc Set 00000000000 00000000000 X 52
/11111111111
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahgi Fabrika Cahsma | Sayfa

Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda

ayarlana
bilme
1/0-96 9460 Girig zamani In CheckTime 1 to 1000 1 [msec] X 52
1/0-97 9461 Asirt 1sinma hata se¢imi OH Trip Sel 000 to 111 [bit] 010 [bit] X 53
1/0-98 9462 Motor agir1 1stnma hata MotTripTemp 0to255[C] 110[TC] X
sicakligi

*[Gri isaretlenen kodlar gizli parametrelerdir ve iligili fonksiyonlar ayarlandiginda goriinecektir.

(17) DRV-04, V1, V1S, I veya V1+I veya Sinyal ‘e ayarlandiginda, I/O-1~I/O-19 ‘da yalnizca segilen madde kodlari
goriintiilenir.

(18) App-02 [proses PI modu] ‘na veya APP-80 [Harici PI modu] ‘na ve APP-06 PID Geri besleme Sinyal Se¢imi I, VI,
Sinyal ‘den birisine ayarlandiginda ve ardindan I/O-86 ~I/O-88 ‘den birisi Hiz haricinde yiizde, Bar, mBar, kPa, Pa ‘ya
ayarlandiginda, I/0-3,5,8,10,14,16 0~100.00 [**] goriintiilenir. Birim segilen birime degistirilir.

Kullanici birimi yalnizca, APP-02 veya APP-80 [Evet] ‘e ayarlandiginda, sonra APP-06 I, V, Sinyal ‘den birisine
ayarlandiginda ve daha sonra I/O-86 ~I/O-88 ‘den birisi hiz, yiizde, Bar, mBar, kPa, Pa ‘den birisine ayarlandiginda
goriintiilenir.

(19) I/O-30 ~ I/O-34 yalnizca, 1/0-20 ~ I/O-27 “den birisi JOG, Hiz_L, Hiz M, Hiz H ‘den birisine ayarlandiginda
goriintiilenir.

I/O-35 ~ 1/0-42 yalnizca, /O-20 ~ /O-27 ‘den birisi Hiz_X ‘e ayarlandiinda goriintiilenir.

(20) I/O-52 ~ I/O-63 yalnizca, I/0-20 ~ I/O-27 ‘den birisi XCEL L, XCEL M, XCEL H ‘den birisine ayarlandiginda
goriintiilenir.

(21) VO-74 ~ I/O-75 yalnmizca, I/O-76 ~ I/O-79 ‘dan birisi FDT-1~FDTS5 ‘den birisine ayarlandiginda goriintiilenir.
(22) 38400 bps yalnizca, harici haberlesme segenek kart1 kuruldugunda ayarlanabilir.

(23) /O-92 ~ 1/0-93 yalnizca, DRV-03/04 [int485] ‘e ayarlandiginda goriintiilenir.

16
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[APP GRUBU]
KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus Ayar Arah@ Fabrika Calisma Sayfa
Adresi takimi Varsayillami esnasinda
Gostergesi ayarlana
bilme
APP-00 9700 Istenen kod # ‘na ziplama | Jump code 1 — 80 aras1 1 0 55
APP-01 9701 Uygulama Mod se¢imi App mode [0 (Yok) 0 (Yok) X 55
1 (MMC)
APP-02 9702 PID Calisma se¢imi Proc PI mode |0 (Hayir) 0 (Hayzr) X 55
1 (Evet)
APP-03 9703 PID F Kazang se¢imi PID FFwd-Gn| 0 - 999.9[%] aras1 0.0 [%] O 61
(25)
APP-04 9704 PID Yardimci Referans | Aux Ref Enbl |0 (Hayir) 0 (Hayir) X 61
(256 Mod se¢imi 1 (Evet)
APP-05 9705 PID Yardimci Referans Aux Ref Sel |0 (Tus takimi-1) 2 (V1) X 61
27) Sinyal se¢imi 1 (Tus takimi-2)
2 (V1)
3 (V1S)
4 (D)
5 (V1+D)
6 (Sinyal)
7 (Dahili 485)
8 (Harici PID)
APP-06 9706 PID Geri besleme sinyal | PID Fbk Src |0 (I) 0 (D) X 61
se¢imi 1 (V1)
2 (Sinyal)
APP-07 9707 Metre I Azami Deger Meter I Max |0 - 20.00 mA aras1 20.00 mA O] 61
APP-08 9708 Metre V. Azami Deger Meter V Max |0 - 12.00 V aras1 10.00V 0] 61
APP-09 9709 Metre P Azami Deger Meter P Max |0 - 100.0kHz aras1 100.0kHz O] 61
APP-11 970B PID Kontrol i¢in P kazanci | PID P Gain |0 - 999.9 [%] aras1 1.0 [%] ) 62
APP-12 970C PID Kontrol i¢in I zamani | PID I Time |0 - 32.0 [san] aras1 10.0 [san] 0 62
APP-13 970D PID Kontrol i¢in D zamani | PID D Time |0 - 100 [msan] arasi 0.0 [msan] ) 62
APP-14 970E PID Kontrol i¢in tist sinir | PID Hi Limit [0.00 - FN1-30 aras1 60 .00[Hz] 0] 62
frekansi
APP-15 970F PID Kontrol i¢in alt sinir |PID LowLimit|FN1-32 - APP-10 0.5 [Hz] @)
frekansi arasl
APP-16 9710 PID Cikig Kazanci PID OutScale |0.0 - 999.9 [%] aras1 100.0 [%] X
APP-17 9711 PID P2 Kazanci PID P2 Gain 0.0 - 999.9 [%] aras1 100.0 [%] X
APP-18 9712 P Kazang Olcegi P Gain Scale [0.0 - 100.0 [%] aras1 100.0 [%] X 62
APP-19 9713 PID Cikis Tersi PID Outlnvrt |0 (Hayir) 0 (Hay 1 1) X 62
1 (Evet)
APP-20 9714 PID U egri geri besleme PID U Fbk |0 (Hayir) 0(Hay 1 r) X 62
secimi 1 (Evet)
APP-23 9717 On PID Referans Frekansi | PrePID Freq |0 - FU1-30 arast 0 O 63
APP-24 9718 On PID Cikis Seviyesi PrePID Exit |0 - 100.0% arasi 0 O
APP-25 9719 On PID Durma gecikmesi | PrePID Dly |0 —9999 arasi 600 O
APP-26 971A Boru kirtlmig Pipe Broken |0 (Hayir) 0(Hay 1 1) X
1 (Evet)
APP-27 971B Uyku gecikme zamani Sleep Delay 0.0 - 9999 [san] arasi 60.0 [san] (@) 63
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus Ayar Arahgi Fabrika Calisma Sayfa
Adresi takim Varsayillam esnasinda
Gostergesi ayarlana
bilme
APP-28 971C Uyku Frekansi Sleep Freq [0 - FU1-30 [Hz] aras1 0.00 [Hz] (@)
APP-29 971D Uyanma Seviyesi WakeUp level |0.0 - 100.0 [%] aras1 2 .0[%] O
APP-30 971E 2. Hizlanma Zamani 2nd Acc Time [0 to 6000 [san] 5 [san] O 64
28)
APP-31 971F 2. Yavaglama Zamani 2nd Dec Time |0 to 6000 [san] 10 [san] (@) 64
APP-32 9720 2. Temel Frekans 2nd BaseFreq |30 - FN1-30 [Hz] aras1 60 [Hz] X 64
APP-33 9721 2. V/F Sablonu 2nd V/F 0(Dogrusal) 0(Dogrusal) X 64
1(Kare)
2(Kullanic1 V/F)
APP-34 9722 2. ileri Tork Artist 2nd F-Boost [0.0 - 15.0 [%] arasi 2.0 [%] X 64
APP-35 9723 2. Ters Tork Artisi 2nd R-Boost 0.0 - 15.0 [%] aras1 2.0 [%] X 64
APP-36 9724 2. Durma Onleme Seviyesi 2nd Stall |30 - 150 [%] aras1 100 [%] X 64
APP-37 9725 1 dakika igin 2. Elektronik | 2nd ETH |FU2-28 - 200 [%)] 130[%] O 64
Is1 Seviyesi 1min arasi
APP-38 9726 Siirekli olarak 2. Elektronik |2nd ETH Cont|50 - FU2-27 (Azami 120[%] o 64
Is1 Seviyesi 150%) aras1
APP-39 9727 2. Nominal Motor Akim1 | 2nd R-Curr |1 -200 [A] aras1 3.6[A] X 64
APP-40 9728 Yardimci1 Motor Calisma | Aux Mot Run o o o 65
(29) say1 gostergesi
APP-41 9729 Yardimc1 Motor Baslama | Starting Aux |1 —4 aras1 1 O 67
secimi
APP-42 972A Otomatik degisimde Auto Op Time|* o & 67
calisma zaman gostergesi
APP-43 972B Yardimc1 Motor sayisi Nbr Aux’s |0 —7 arasi 4 (@) 67
APP-44 972C Yardimc1 Motor Durma F-in L-Out 0 (Hayr) 1 (Evet) X 67
sirast 1 (Evet)
APP-45 972D Yardimc1 Motor nasil ALL Stop 0 (Hayr) 1 (Evet) X 65
durdurulur 1 (Evet)
APP-47 972F Yardimc1 Motor 1 Start freq 1 |0 - FU1-30 aras1 49.99 [Hz] (0) 67
baglangic frekansi
APP-48 9730 Yardime1 Motor 2 Start freq 2 |0 - FU1-30 aras1 49.99 [Hz] O
baglangic frekansi
APP-49 9731 Yardimci1 Motor 3 Start freq 3 |0 - FU1-30 aras1 49.99 [Hz] O
baslangi¢ frekansi
APP-50 9732 Yardimc1 Motor 4 Start freq 4 |0 - FU1-30 arast 49.99 [Hz] (0)
baslangic frekansi
APP-51 9733 Yardimc1 Motor 1 durma | Stop freq1 |0 - FU1-30 aras1 20.00 [Hz] o 67
frekansi
APP-52 9734 Yardimci1 Motor 2 durma | Stop freq2 [0 - FU1-30 aras1 20.00 [Hz] o
frekansi
APP-53 9735 Yardimci Motor 3 durma | Stop freq3 [0 - FU1-30 aras1 20.00 [Hz] o
frekansi
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus Ayar Arah@ Fabrika Cahsma Sayfa
Adresi takimi Varsayillam esnasinda
Gostergesi ayarlana
bilme
APP-54 9736 Yardimci Motor 4 durma | Stop freq4 |0 - FU1-30 aras1 20.00 [Hz] O
frekansi
APP-58 973A Yardime1 Motor Aux start DT [0.0 - 999.9 [sec] arasi 5.0 [san] (0) 67
calismasindan once
gecikme zamani
APP-59 973B Yardimc1 Motor Aux stop DT 0.0 - 999.9 [sec] aras1 5.0 [san] (0) 67
durmasindan 6nce gecikme
zamani
APP-60 973C Pompa sayis1 azaldiginda | Pid AccTime [0 - 600.0 [sec] aras1 2.0 [san] (0) 67
hizlanma zamani
APP-61 973D Pompa sayisi azaldiginda | Pid DecTime |0 - 600.0 [sec] aras1 2.0 [san] (0) 68
yavaglama zamani
APP-62 973E PID kestirme se¢imi Regul Bypass |0 (Hayr) 0 (Hay 1 1) X 68
1 (Evet)
APP-66 9742 Otomatik degisim mod | AutoCh_Mod [0(DEGISIM YOK), O(DEGISIM o 69
se¢imi e 1 (YARDIMCI YOK)
DEGISIM),
2 (ANA DEGISIM)
APP-67 9743 Otomatik degisim zamani | AutoEx-intv ]00:00 - 99:00 aras1 72:00 O 69
APP-68 9744 Otomatik degisim frek | AutoEx-Freq |FN1-32 to FN1-30 20.0 [Hz] o 69
[Hz] aras1
APP-69 9745 Kilitleme se¢imi Inter-lock |0 (Hayir) 0 (Hayir) (@) 70
APP-71 9747 Yardimc1 Motor baslangici | Aux Stt Diff |0 - 100% aras1 2[%] O 72
i¢in basing farki
APP-72 9748 Yardimec1 Motor durmast | Aux Stp Diff |0 - 100% aras1 2[%] O 72
i¢in basing farki
APP-80 9750 Harici PID ¢alisma se¢imi | Ext P Mode [0 (Hayir) 0 (Hay 1 1) X 72
1 (Evet)
APP-81 9751 Harici PID Referans Sinyal | ExtPI RefSel 0(1) 3(Tus takumi) X 72
(30) se¢imi
1 (V1)
2 (Sinyal)
3(Tus takimi)
APP-82 9752 Harici PID Referans Ext PI Ref % |0 - 100.00 [%] arast 50.00 [%] X 72
Seviyesi
APP-83 9753 Harici PID Geri besleme | ExtPI FbkSel |0 (I) 0 ) X 72
Sinyal Se¢imi 1 (V1)
2 (Sinyal)
APP-85 9755 Harici PID i¢in P Kazanci | ExtPID Pgain |0- 999.9 [%] aras1 1.0 [%] X 72
APP-86 9756 Harici PID i¢in I Zamani1 | ExtPID Itime |0 - 32.0 [sec] aras1 10.0 [san] X 72
APP-87 9757 Harici PID i¢in D Zamani | ExtPID Dtime |0 - 2000 [msec] arasi 0 [msan] X 72
APP-88 9758 Harici PID Kontrolu i¢in | ExtPID Lmt- |0 - 100.00 [%] aras1 100.00 [%] X 72
iist sinir frekansi H
APP-89 9759 Harici PID Kontrolu i¢in alt| ExtPID Lmt-L|0 - 30.00 [%]arast 0 [%] X 72

sinir frekansi
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KOD |Haberlesme Tanim LCD Tus Ayar Arahgi Fabrika Calisma Sayfa
Adresi takim Varsayllam esnasinda
Gostergesi ayarlana
bilme
APP-90 975A Harici PID Cikis Olcesi | ExtPID Scale [0 - 999.9 100.0 [%] X 72
APP-91 975B ExtPID P2 Gain ExtPI P2Gain [0 - 999.9 100.0 [%] X 72
APP-92 975C Harici PID P Kazang ExtPI PScale |0 - 100.0 aras1 100.0 [%] X 72
Olcegi
APP-93 975D Harici PID F Kazanci  |ExtPID F-gain|0 - 999.9 [%] aras1 0.0 [%] O 72
APP-95 975F Harici PID Cikis Tersi ExtPI Outlnv |0 (Hayir) 0 (Hayir X 72
1 (Evet)
APP-97 9761 Harici PID Dongii zamani ExtPI 50 - 200 [msan] arast 100 [msan X 72
LoopTm

{__Gri isaretlenen kodlar gizli parametrelerdir ve iligili fonksiyonlar ayarlandiginda goriinecektir.

(25) APP-02 [Evet] ‘e ayarlandiginda yalnizca APP-17 goriintiilenir.
APP-02 [Evet] ‘e ayarlandiginda yalnizca APP-03 ~ APP-17 ve APP-63 ~ APP-65 goriintiilenir.

(26) APP-04 Yardimci Ref Modu ayarlanmamissa, DRV-04 ayar1 proses PID referansi olacaktir. Ve APP-05 ayari ihmal

edilecektir.
(27) APP-04 ayarlanirsa, APP-04 goriinecektir. Ve APP-05 ayar degeri proses PID referansi olacaktir, DRV-04 ayar1
thmal edilecektir.

(28) /O-20 ~ I/O-27 “den birisi “2.Fonk” ‘dan birisine ayarlandiginda yalnizca APP-20 ~ APP-29 goriintiilenir.
(29) APP-01 [MMC] ‘ye ayarlandiginda yalnizca APP-40 ~ APP-71 goriintiilenir.
(30) APP-80 Harici PI modu [Evet] ‘e ayarlandiginda, yalnizca APP-81 ~ APP-97 goriintiilenir.

[EXT GRUBU]
KOD | Haberlesme Tanim LCD Tus takimi| Ayar Arahg: Fabrika Cahisma Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayilani esnasinda
ayarlana
bilme
EXT-00 9500 Ziplama Kodu Jump code 1 — 45 arasi 1 0 Karsilik
EXT-01 9501 SUB Kart Tipi Sub B/D Sub-E * * gelen
k
EXT-40 9528 Mevcut Cikis Terminal AMI mode Frekans Frekans 0 segene
L. Akim kilavuzu
1(COl) se¢imi Gerilim bak
DC bara gerilimi fa bakin
Harici PID Cikist
EXT-41 9529 Mevcut Cikis Terminal AMI adjust 10200 [%] 100 (%] 0
1(CO1) kazang ayar1
EXT-42 952A Mevcut Cikis Terminal AMI Offset 0-100 [%] 0 [%] 0
1(CO1) avans ayari
EXT-43 952B Mevcut Cikis Terminal AM2 mode Frekans DC ,ba,ra, 0
o Akim gerilimi
2(C0O2) se¢imi Gerilim
DC bara gerilimi
Harici PID Cikist
EXT-44| 952C | Meveut Cikis Terminal | AM2 adjust | 10-200 [%] 100 [%] 0
2(CO2) kazang ayari
EXT-45| 952D | Meveut Cikis Terminal | AM2 Offset 6 100 [9] 0 [%] 0
2(CO2) avans ayar1
* Karsilik gelen secenek kart1 kuruldugunda yalnizca yukaridaki EXT grubu goriintiilenir.
* Detaylar i¢in SUB kart1 se¢enek kilavuzuna bakin.
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[COM GRUBUJ
KOD | Haberlesme Tanim LCD Tus takim Ayar Arahgi Fabrika Cahsma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda
ayarlana
bilme
COM-00 9600 Ziplama Kodu Jump code 1 — 60 aras1 1 0 Kargilik
i .. RS485 * * 1
COM-01 9601 SUB Kart tipi Opt B/D DeviceNet gelen
Profibus segenck
BACnet kilavuzu
LonWork
Yok None X na bakin
COM-02 9602 Segenek Modu Opt mode
Komut
Frek
Komut + Frek
COM-03 | 9603 Secenek Siiriimii Opt Version Siiriim X.X Ver X.X *
COM-13 960D Device Net Giris Ornegi | In Instance ;(1) 70 X
110
111
COM-17 9611 PLC Istasyon ID Station ID 0 — 63 arast 1 (0]
COM-20 9614 Profi MAC ID Profi MAC ID 1 — 127 arasi 1 O
COM-30 961E Cikis Numarasi Output Num 0 — 8 arasi 3 (0]
COM-31 961F Cikis 1 Output 1 0000 — FFFF (HEX) 000A(HEX) O
COM-32 9620 Cikis 2 Output 2 0000 — FFFF (HEX) 000E(HEX) 0
COM-33 9621 Cikis 3 Output 3 0000 — FFFF (HEX) 000F(HEX) O
COM-34 9622 Cikis 4 Output 4 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-35 9623 Cikis 5 Output 5 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) O
COM-36 9624 Cikis 6 Output 6 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-37 9625 Cikis 7 Output 7 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-38 9626 Cikis 8 Output 8 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-40 9628 Giris Numarasi Input Num 0-8 2 O
COM-41 9629 Giris 1 Input 1 0000 — FFFF (HEX) 0005(HEX) 0
COM-42 962A Giris 2 Input 2 0000 — FFFF (HEX) 0006(HEX) 0
COM-43 962B Giris 3 Input 3 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-44 962C Giris 4 Input 4 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-45 962D Giris 5 Input 5 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-46 962E Giris 6 Input 6 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-47 962F Giris 7 Input 7 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
COM-48 9630 Giris 8 Input 8 0000 — FFFF (HEX) 0000(HEX) 0
. . : 8Yok/1Stop 0
COM-60 963C Parity/Stop Parity/Stop 8Yok/2Stop 8Yok/1Stop
8Cift/1Stop
8Tek/1Stop
COM-61 963D Secenek Para-1 Opt Para-1 0 — FFFF arasi 0 (0]
COM-62 963E Secenek Para -2 Opt Para-2 0 — FFFF arasi 0 O
COM-63 963F Secenek Para -3 Opt Para-3 0 — FFFF arasi 0 (0]
COM-64 9640 Secenek Para -4 Opt Para-4 0 — FFFF arasi 0 O
COM-65 9641 Secenek Para -5 Opt Para-5 0 — FFFF arasi 0 (0]
COM-66 9742 Secenek Para -6 Opt Para-6 0 — FFFF arasi 0 O

21




Boliim 5 — Parametre Listesi

KOD | Haberlesme Tanim LCD Tus takimi Ayar Arahgi Fabrika Calisma | Sayfa
Adresi Gostergesi Varsayllam |esnasinda
ayarlana
bilme
COM-67 9743 Haberlesme Giincelleme | Comm UpDate |0 (Hayir) 0 (Hayir) X
1 (Evet)

* Karsilik gelen segenek kart1 kuruldugunda yalnizca yukaridaki COM grubu goriintiilenir.
* COM-61~66 parametresi LonWorks ve BACnet haberlesmesine kullanilir.
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BOLUM 6 - PARAMETRE TANIMI

6.1 Siiriicii grubu [DRV]

DRV-00: Komut Frekansi/ Cikis Akimi ‘

DRV» Cmd. Freqg

00 0.00 Hz F 0.00

Fabrika Varsayilan: 0.00 Hz 0.00

1) Dijital frekans ayari
- DRV-04 [Frekans Modu] 0 (Tus takimi-1) veya 1

(Tus takimi-2) ‘ye ayarlandiginda, komut frekansi
FU1-30 [Azami Frekans] ‘tan diisiige ayarlanabilir.
2) Gozlemleme fonksiyon ayari

- Durma esnasinda goriintiilenen komut frekansi.

- Calisma esnasinda goriintiilenen ¢ikig
akimi/frekansi.

Analog/dijital frekans komut kaynak ayari: DRV-04
[Frekans Modu]

DRV-04 [Frekans Modu] V1, V1S, I, V14 veya
Sinyal ‘e ayarlandiginda, frekans komutu I/0-01~16
[Analog Frekans komutu] aracilifiyla ayarlanir.
Detayli tanim i¢in [/0-01~16 ‘ya bakin.

APP-02 [PID galisma se¢imi] ve/veya APP-80
[Harici PID ¢alisma se¢imi] “Evet” ‘e
ayarlandiginda, I/0-86~88 parametre ayarlar1
kullanilabilir. I/O-86~88 degerini degistirmek DRV-
00 ve I/0-01~16 gibi referans degerleri icin biitiin
birim gostergesini etkileyecektir. Daha fazlasi i¢in
kilavuzdaki ilgili parametre tanimina bakin.

APP-04 [PID Yardimci hiz se¢imi] “Hayir” ‘a ayarl
iken APP-02 [PID c¢alisma se¢imi] “Evet” ‘e
ayarlandiginda, DRV-04 [Frek modu] ‘nda V1, V18,
I, V1+I, Sinyal arasindan yapilan se¢im PID referans
giris degeri olur ve PID hedef ¢ikis degeri siiriicii
referans frekansi olur. Daha fazlasi i¢in kilavuzdaki
PID tanimina bakin.

APP-80 [Harici PID g¢aligsma se¢imi] ‘ni “Evet” ‘e ve
kontrol terminal “I”” ‘y1 “4~20mA”, Harici PID geri
besleme degerine ayarlaym. I/O-20~27 ‘den birini
[Harici PID ¢alismasi] ‘na ayarlayin. [Harici PID
caligmasi] i¢in secgilen terminal ACIK hale
getirildiginde, Harici PID ¢aligmasi baslar ve Harici
PID ¢ikis degeri siiriicii komut frekansi olur. Daha
fazla detay i¢in APP-80~97 ‘ye bakin.

DRV-16 [Hiz Birim Se¢imi] 1 (Rpm) ‘ye
ayarlandiginda, Hz gostergesi Rpm ‘ye degistirilir.

DRV-04 [Frekans Modu] ayar rehberi

Ayar

DRV-04

isim

Programlama Tanim

0

Tus
takimi-1

1. DRV-00 ‘da, [PROG] tusuna basin.
2. Istenen frek. ‘a ayarlaymn.

3. Yeni degeri hafizaya kaydetmek i¢in
[ENT] tusuna basin.

Tus
takimi-2

Dijital frek. komutyl

1. DRV-00 ‘da, [PROG] tusuna basin.
2. Istenen frek. ‘1 ayarlamak igin
[©(Yukar1)] veya [ ¥ (Asag1)] tusuna
basin. YUKARI/ASAGI tuslarina
basilinca hiz siiriicii gercek zamanina
yansitilir.

3. Yeni degeri hafizaya kaydetmek i¢in
[ENT] tusuna basin.

V1

Kontrol terminal “V1” ‘e gerilim
analog giris (0 - 12V aras1).
1/0-01~05 tanimina bakin.

VIS

Analog frek. komutul

Kontrol terminal “V1” ‘e gerilim
analog giris (-12 - 12V arasi,
ILERI/TERS c¢alisma).
1/0O-01~05 tanimina bakin.

Kontrol terminal “I” ‘ya akim analog
giris (4 to 20mA).
1/0-06~10 tanimina bakin.

V1+I

Kontrol terminal “V1”,“T” ‘ya 0-12V/4-
20mA Analog giris.
1/0-01~10 tanimina bakin.

Sinyal

Komut frekansini (0-100kHz) kontrol
giris terminali “A0Q veya B0 ‘a
ayarlaym. I/O-11~16 ‘ya bakin.

Dahili
485

Komut frekansini “C+ veya C- kontrol
terminallerinden RS485
(1200~19200bps) kullanarak ayarlayin.
1/0-90~93 ‘e bakin.

Harici
PID

Referans frekansiHarici PID| Haber lesmelkomutuSinyal

APP-80 [Harici PI Modu] ‘nu [Evet] ‘e
ayarlaym.

Kontrol terminal “I” ‘ya 4~20mA
{Harici PID geri besleme degeri}
uygulayin.

1/0-20~27 ‘den birini [Harici PID
caligmasi] ‘na ayarlayim.

Tanimlanan terminal ACIK oldugunda,
stiricii Harici PID ¢aligmasina baglar
ve Harici PID ¢ikis degeri siiriicii
komut frekansi olur. Daha fazlasi igin
APP-80~97 ‘ye bakin.
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DRV-01, 02: Hizlanma/Yavaglama Zamani 0

]gfl{w ACC.ZO%(i)miec 0 200
Fabrika Varsayilan:20.0 sec 200
DRV» Dec. time 02 30.0
02 30.0 sec .
Fabrika Varsayilan: 30.0 sec 30.0

Siirticli hizlandiginda veya yavagladiginda FU1-7

3

hedefler. FU1-73 “Azami Frekans” ‘a ayarlandiginda

hizlanma zamani, motorun 0 Hz ‘ten FU1-30 ‘a

erismesi i¢in gerekli zamandir. Yavaslama zamani,

motorun FU1-30 [Azami Frekans] ‘tan 0 Hz ‘e
erigsmesi i¢in gerekli zamandir.

FU1-73 “Fark Frekans1” na ayarlandiginda hizlanma

ve yavaglama zamani, belirli bir frekanstan hedef

frekansa (azami frekans yerine) erismek i¢in gerekli

zamandir.

Hizlanma ve yavaslama zamani, Programlanabilir

dijital girisler araciligiyla ayarlanmis bir zamana
degistirilebilir. M1~MS ‘i sirasiyla ‘XCEL-L’,

‘XCEL-M’, ‘XCEL-H’ ‘ye ayarlayarak, 1/0-50 - 1/O-
63 arasinda ayarlanan 1~7 Hizlanma ve Yavaglama
zamani M1~MS binary girigleri tarafindan uygulanir.

Not: Diizgiin hizlanma i¢in Hizlanma zamanini 0.5 san

Kod LCD isim XCEL | XCEL | XCEL | Varsa

gosterge -H -M -L yilan
zamani 2

I/O-53 | DEC-2 | Yavaglama 0 1 0 30 san
zamani 2

1/0-54 | ACC-3 Hizlanma 0 1 1 40 san
zamani 3

I/0-55 | DEC-3 | Yavaslama 0 1 1 40 san
zamani 3

1/0-56 | ACC-4 Hizlanma 1 0 0 50 san
zamani 4

I/O-57 | DEC-4 | Yavaglama 1 0 0 50 san
zamani 4

I/O-58 | ACC-5 Hizlanma 1 0 1 40 san
zamani 5

I/0-59 | DEC-5 | Yavaslama 1 0 1 40 san
zamani 5

1/0-60 | ACC-6 Hizlanma 1 1 0 30 san
zamani 6

I/O-61 | DEC-6 | Yavaglama 1 1 0 30 san
zamani 6

1/0-62 | ACC-7 Hizlanma 1 1 1 20 san
zamani 7

1/0-63 | DEC-7 | Yavaslama 1 1 1 20 san
zamani 7

FU1-73 [Hizlanma ve Yavaslama icin Referans

Frekansi|

Hizlanma/Yavaslama zamani i¢in referans frekansini
ayarlaym. Uygulamaya bagl olarak degistirilebilir.

‘den daha fazlaya ayarlayin. Cok kisa ayarlamak baslangi¢ Ayar Araligi Tanim
performansini kotiilestirebilir. :
110~450kW(150~600HP siiriiciileri durumunda, Azami frek Allline) ey v e, O
. Hz ‘den azami frekansa erismek
Hizlanma/Yavaslamanin fabrika varsayilani sirasiyla icin gereken zamandir.
60.0/90.0[san] “dir. Fark frek Hizlanma/Yavaslama zamani,
herhangi bir frekanstan hedef
Kod | LCD isim | XCEL|XCEL |XCEL| Varsa e GhtTE (G ek
zamandir.
gosterge -H -M -L yilan
DRV-011 Acc time| - Hizlanma 0 0 0 20san g U1-74 [Hizlanma/Yavaslama zaman o6lcegi]
zamani 0 c e e
Hizlanma/Yavaslama zaman birimini ayarlaym.
DRV-02 | Dec time | Yavaslama 0 0 0 30 san
zamani 0 Ayar | Birim Tamim
I/0-50 | ACC-1 | Hizlanma 0 0 1 20 san 0 |0.01san |Asgari 0 san ayarlanabilir
zamani 1 Azami 60 san ayarlanabilir
I/0-51 | DEC-1 | Yavaslama 0 0 1 20 san 1 0.1 san | Asgari 0 san ayarlanabilir
zaman 1 Azami 600 san ayarlanabilir
(Fabrika ayar1)
1/0-52 | ACC-2 | Hizlanma 0 1 0 30 san
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1 san

Asgari 0 san ayarlanabilir
Azami 6000 san ayarlanabilir *




DRV-03: Suriicti Modu (Gahstir/Durdur Yontemi) \

DRV» Drive mode
03 Fx/Rx-1

03 1

Fabrika Varsayilan: Fx/Rx-1

Calistir/durdur komut kaynagini segin.

Ayar Arahigi

Tanim

Ayar Arahgi

Tanim

V1S

Komutu

Frekans referanst 12~12V ve ileri/ters
calismay1 ve Apply the frequency
reference V1 terminaline uygulayim.
I/O-01 - I/O-05 arasina bakin.
Tedbir) Bu fonksiyonu kullanmak
i¢in, FU1-01 Calisma Engelleme
fonksiyonunun (ileri/Ters Yasaklama)
kullanilmasi tavsiye edilmez.

Frekans referansini (4~20mA) “I”
kontrol terminaline uygulaym. Sinyali

Tus takimi

Tus takimi ile Calistir/durdur
kontrolu

Fx/Rx-1

Kontrol Terminalleri komutu FX, RX
ile Caligtir/Durdur kontrolu. (Y dntem

Olgeklemek i¢in I/0-06 - I/O-10
arasina bakin.

1+1

Frekans referansini (0~12V, 4~20mA)
“V1”,“T” kontrol terminallerine

D)

FX: {leri Calistir/Durdur
RX: Ters Calistir/Durdur

Fx/Rx-2

Kontrol Terminalleri FX, RX ile
Caligtir/Durdur kontrolu. (Yontem 2)
FX: Calistir/Durdur komutu

RX: Ileri/ Ters secimi

Dahili 485

Dahili RS485 ile Caligtir/Durdur
kontrolu.

Not: Segenek karti ile ¢alistir/durdur komutu igin
Litfen segenek kart1 kullanici kilavuzuna bakin.

DRV-04: Frekans Modu

DRV» Freq mode
04 Keypad-1

Fabrika Varsayilan: Keypad-1

DRV-04 [Frekans Modu] V1, V1S, I, VI+I ‘e
ayarlanirsa, I/O-01~16 [Analog Gerilim/Akim giris
sinyal ayarlama] tanimina bakin.

Analog Frek. Komutul

uygulayin.
‘V1’ sinyali ‘I’ sinyalini bastirir. I/O-
01~10 ‘a bakin.

SINYAL

Frek komutunu “A0, B0”
terminallerini kullanarak ayarlayin.
Aralik: 0~100kHz. I/O-11~16 ‘ya
bakin.

Dahili 485

Frek komutunu RS485 haberlesmesi
araciligiyla "C+, C-" terminalerini
kullanarak ayarlayin.
(1200~19200bps) I/0-90~93 ‘e bakin.

Harici PID

Harici PID Frek. Komutu[KomutuHaberlesmelK omutuSinyall

APP-80 [Harici PI Modu] ‘nu “Evet”
‘e ayarlayin. Kontrol terminali “T” ‘ya
Harici PID geri besleme degeri
“4~20mA” uygulayin. /O-20~27 ‘den
birini [Harici PID galigsmasi] ‘na
uygulaym. Siiriicii PID c¢aligmasina,
tanimlanan terminal ACIK oldugunda
ve Harici PID ¢ikis degeri siirticti
komut frekans1 oldugunda baslar.
Detaylar ign APP-80~97 ‘ye bakin.

Ayar Arahgi

Tanim

Tus takimi-1

girilir.

Frekans DRV-00 ‘da ayarlanir.
Frekans PROG tusuna basilarak
degistirilir ve ENT tusuna basilarak

DRV-05 ~ DRV-07: Adim Frekansi 1~ 3 ‘

Tus takimi-2

Dijital Frek. Komutu

Frekans DRV-00 ‘da ayarlanir. PROG
tusuna basin ve sonra A, ¥ tusuna
basilinca siiriicii derhal degistirilen
frekansi ¢ikis verir. ENT tusuna

DRV» Step freg-1

basmak degistirilen frekansi kaydeder.

V1

Analog Frek.

Frekans referansini (0-12V) “V1”
kontrol terminaline uygulayin. Sinyali
6l¢eklemek i¢in I/0-01 - I/0O-05
arasina bakin.

05 10.00 Hz 05 10.00
Fabrika Varsayilan:10.00 Hz 10.00
DRV» Step freg-2

06 20.00 5z | 06 20.00
Fabrika Varsayilan: 20.00 Hz 20.00
DRV» Step freqg-3

07 30.00 Hz 01 30.00
Fabrika Varsayilan: 30.00 Hz 30.00
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mekanik hiz1 6lgeklemek icin agsagidaki denklemi
kullanin.
Siiriicii, bu kodlarda ‘Hiz-L’, ‘Hiz-M’, ‘Hiz-H’ ve
‘Hi1z-X’ olarak yapilandirilan Programlanabilir Dijital
Giris terminallerine gore ayarlanan ayarlanmis
frekanslarin ¢ikigini verir. Cikis frekanslart M1~M8
‘in binary kombinasyonu tarafindan kararlastirilir.

Motor hiz1 = 120 * (F/P) * Motor hiz kazang
gostergesi [FU2-47].
Burada, F= Cikis Frekans1 ve P= Motor kutup sayis1

Adim Frek 4~7 igin I/O-21~27 ‘ye bakin. ‘ DRV-10: DC Bara Gerilimi

Binary Giris Kombinasyonu Cikis Adim DRV» DC link vtg 10 .
Hiz-L | Hiz-M Hiz-H Frekansi Hiz 10 -===- Y
0 0 0 DRV-00 Hiz 0
1 0 0 DRV-05 Hiz 1 .
0 1 0 DRV-06 Hiz 2 Fabrika Varsayilan: -—--- v ----
1 1 0 DRV-07 Hiz 3 Bu kod, siiriicii i¢gindeki DC bara gerilimini
Not: Hiz 0, DRV-04 ‘te ayarlanan degerdir. goriintiiler.
DRV-04 DRV-00, 0 huz: Frek komut DRV-11: Kullanici Gésterge Segimi
verisi kaynagi
Tus takimi-1 | Dijital komut frek Tus takimi DRV» User disp
Tus takimi-2 | Dijital komut frek Tug takimi 11 0.0 V 1 0.0
Vi1 Analog komut frek Terminal :
V1S Analog komut frek Terminal
1 Analog komut frek Terminal Fabrika Varsayilan: 0.0 V 0.0
Vi+I Analog komut frek Terminal
Sinyal Sinyal komut frek Terminal Bu kod, FU2-81 [Kullanic1 Gostergesi] ‘nde secilen
Dahili 485 | Haberlesme komut Terminal parametreyi goriintiiler. Gerilim (fabrika varsayilani,
frek cikis gerilim gdstergesi) veya Watt (¢ikis giic
Harici PID Ext.PID referans Tus takimi veya gostergesi) ‘nden birisi segilebilir.
frekansi Terminal
‘ DRV-12: Mevcut Hata Gostergesi
| DRV-08: Gikis Akimi |
DRV» Fault
12 non
DRV» Current 12 None
08 0.0 A 08 0.0 ;
Fabrika Varsayilan: None non
Fabrika Varsayilan: 0.0 A 00

Bu kod, siiriiciiniin mevcut ariza (hata) durumunu
goriintiiler. Hata olustugu anda hata icerik(ler)ini,
cikis frekansini, ¢ikis akimini, ve siiriiciiniin
hizlandigin1 m1, yavagladigini mi, veya sabit hizda m1
oldugunu kontrol etmek i¢in RESET tusuna

Bu kod, siiriicii ¢ikis akimini rms biriminde
goriintiiler.

DRV-09: Motor RPM |

basmadan 6nce PROG, A ve ¥ tusunu kullanin.

DRVP  Speed 09 0 Cikmak i¢in ENT tusuna basin. RESET tusuna

09 Orpm basildiginda hata igerigi FU2-01 - FU2-05 arasinda

Fabrika Varsayilan: 0 rmp 0 kaydedilecektir. Daha fazla detay i¢in, Boliim 7.
Sorun giderme ve Bakim ‘a bakin.

Bu kod, motor ¢alisirken motor hizinit RPM olarak
goriintiiler. Motor hiz gostergesini doniis hiz1 (r/dak)
veya mekanik hiza(m/dak) degistirmek isterseniz,
FU2-47 [Motor hiz kazang gostergesi] ‘ni kullanarak

[Hata icerikleri]
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Ariza (Hata) LCD Tus takim

gostergesi

Agirt akim 1 Over Current 1

Asir Gerilim Over Voltage

DRV-14: Komut/Cikis Frekans Gostergesi

Harici Hata Girisi Ext. Trip
Acil Durma BX
(Kalic1 degil)

Diisiik Gerilim Low Voltage
Toprak hatasi Ground Fault
Sogutucuda asir1 1sinma Over Heat
Elektronik Is1 Hatas1 E-Thermal
Asin yiik hatasi Over Load
Siiriici Donanim Hatasi HW-Diag

- EEP Hatasi, ADC Avansi,
WDOG Hatasi, Giris fazi
acik, Motor yok hatasi

DRV»TAR 0.00Hz
14 OUT 0.00Hz
Fabrika Varsayilan: 0.00Hz

Asirt akim 2 Over Current 2
Cikis faz kayb1 Out Phase Open
Siiriicti agirt yiki Inv. OLT

Not: Siiriicii donanim hatasi i¢in WDOG hatasi, EEP
hatasi, Giris Faz1 A¢ik, ADC Avansi, Motor yok
hatas1 vardir. Donanim hatasi olustugunda
stirlicii sifirlanmaz. Giicli agmadan 6nce hatay1
tamir edin.

Not: Birden fazla hata olustugunda yalnizca en iist
seviye hata goriintiilenecektir. Geriye kalan
hatalar FU2-01~05 [Hata ge¢cmisi] ‘nde
gdzlemlenebilir. Hata silindiginde giicii ¢evirin.

FU2-01~05 [Hata ge¢misi] ‘nde 5 ‘e kadar hata
kaydedilebilir. “Son hata 5 gibi en diigiik hiyerarsi
hatasi en sonuncudur. [PROG] tusuna bastiktan
sonra, hata anindaki ¢aligma bilgisi (Cikis frek.,
akimi, Hizlanma/Yavaslama/Sabit Caligma) ve hata
tipini kontrol etmek i¢in [ F(Yukar1)], [ (Asag1)]
tusuna basin. Cikmak i¢in [ENT] tusuna basin.
FU2-06 [Hata ge¢misini sil] hata bilgisini siler.
Ancak, hata olustugunda FU2-83 [Son hata zamani]|
otomatik olarak sifirlanir.

Bu kod, DRV-00 ‘da ayarlanan Komut (Hedef)
Frekansimi ve siiriicii ¢ikis frekansini gosterir.

DRV-15: Referans/Geri Besleme Frekans
Gostergesi

DRVPREF 0.00Hz
15 FBK 0.00Hz
Fabrika Varsayilan: 0.00Hz

Kod Gosterge Tamim
FU2-01 Son hata-1 Hata ge¢misi 1
FU2-02 Son hata-2 Hata gecmigi 2
FU2-03 Son hata-3 Hata ge¢misi 3
FU2-04 Son hata-4 Hata gecmisi 4
FU2-05 Son hata-5 Hata ge¢misi 5

FU2-83 [Son hata zamani], son hata olustuktan sonra
gecen toplam zamani gosterir, bdylece gercek hata
zamanini tekrar sayarak bilmek miimkiindiir.

Bu kod, PID ¢alismasi esnasinda Referans Frekansini
ve Geri Besleme Frekansini gosterir.
Yalnizca APP-02 ‘de ‘Evet’ secildiginde goriiniir.

Siirticii PID kontroloriiniin referans: ve geri besleme
degeri goriintiilenir. APP-02 [PID ¢alisma segimi]
“EVET” ‘e ayarlandiginda, referans ve geri besleme
degerleri Hz olarak goriintiilenir. APP-02 [PID
calisma se¢imi] “EVET” ‘e, ve APP-06 [PID geri
besleme se¢imi] I, V1, Sinyal ‘den birisine ve istenen
birim APP-06 ‘daki se¢cime gore 1/0-86 [V1 Birim
Secimi], I/O-87 [I Birim Se¢imi], I/O-88 [Sinyal
Birim Se¢imi] ‘nde ayarlandiginda, PID referans ve
geri besleme degeri kullanicinin segtigi birimde
goriintiilenecektir.

Orn1) [mBar] ayarlandiginda

DRV PREF 500.0 mBa
15 FBK 82.1 mBa

DRV PREF 500.0 kPa
15 FBK 82.1 kPa
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DRV-16: Hz/Rpm Gostergesi

DRV» Hz/Rpm Disp

16 0 Hz 16 0

Fabrika Varsayilan: 0 Hz 0

Frekansi goriintiilemek i¢in bu parametreyi 0 [Hz] ‘e
veya hiz1 goriintiilemek i¢in 1[Rpm] ‘ye ayarlayin.

DRV-18: PID Parametresi (PID kontrolorii
Referans/Geri Besleme degeri ve Siiriicii
Komut/¢ikis frekansini g6zlemlemek igin)

PID kontroldriiniin referans/geri besleme degeri ve
stiriicliniin komut/¢ikis frekansini goriintiiler. APP-02
[PID ¢alisma se¢imi] “EVET” ‘e ayarlandiginda,
referans ve geri besleme degerleri Hz olarak
goriintiilenir.

APP-02 [PID galigma se¢imi] “EVET” ‘e, ve APP-06
[PID geri besleme se¢imi] I, V1, Sinyal ‘den birisine
ve istenen birim APP-06 ‘daki se¢cime gore 1/0-86
[V1 Birim Se¢imi], I/0-87 [I Birim Se¢imi], [/O-88
[Sinyal Birim Se¢imi] ‘nde ayarlandiginda, PID
referans ve geri besleme degeri yaninda Siirticii
komutu ve ¢ikis frekansi da yiizde [%] birimi olarak
goriintiilenecektir.

R 50.00% T 45.3 Hz

F 8.24% DRV 18

R 50.00% T 45.3 Hz

F 8.24% 043.7Hz

DRV-20: HARICI PID Parametresi
(Harici PID kontroloriiniin referans/geri
besleme/gikis degerini gézlemlemek igin)

Harici PID kontroloriiniin referans/geri besleme/cikis
degerini goriintiiler.

APP-80 [Harici PID galismasi] “EVET” ‘e
ayarlandiginda, referans ve geri besleme Yiizde
biriminde goriintiilenir.

APP-02 [PID galisma se¢imi] “EVET” ‘e, ve APP-06
[PID geri besleme sinyal se¢imi] I, V1, Sinyal ‘den
birisine ve istenen birim APP-06 ‘daki secime gore
I/0-86 [V1 Birim Se¢imi], I/O-87 [I Birim Se¢imi],
I/0-88 [Sinyal Birim Se¢imi]| ‘nde ayarlandiginda,
PID referans ve geri besleme degeri ylizde [%] birimi
olarak gortintiilenecektir.

R 50.00% T 45.32 Hz

F 8.24% DRV 20

DRV-22: Yerel/Uzak Tusu
(Yerel/lUzak Tug fonksiyonunu kullanmak igin)

DRV-22 [LocalRemKey] YEREL/UZAK kontrolunu
degistirmek icin ayarlanir.

Tanim:

-. Uzak : Bu, DRV-03, 04. (Terminal, Haberlesme,
Coklu hiz, vb.) gore calisma referansi ve frekans
referansina ayarlanir.

-. Yerel : Paneli tus takimi ile kontrol edilebilen
siiriicii ile tanimlar.

DRV-19: AD Parametresi (Analog girigin AD

Kod | Goster Tanmim Aralik

gC

Varsayilan|

donisiim degerini gézlemlemek igin)

Frek modu, PID veya Harici PID referans/geri
besleme i¢in kullanilan Analog girisin AD degeri
DRV-19 ‘da gozlemlenebilir.

Orn) V1 ve I kullamldiginda

V1274 V2 0

Vis 0 I 103

DRV- ([Local
22 Rem
Key

Yerel Uzak
kontrol
degisim
yontemi

Kontrol &
Referans
Durma

2. kaynak
Kontrol &
Referans Durma
Kontrol
Durma
Yalnzca Ref
Kontrol&Ref
Calisma
Kontrol
Calisma
Etkisiz
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DRV-22 Tamm

Control | Calisma/Durma: mevcut durumu
Run muhafaza eder

Cahsma komutu: CMD KPD

Hiz komutu: DRV-04 Frek modu —
mevcut durumu muhafaza eder

Disable Calisma/Durma: mevcut durumu
muhafaza eder

Run command: DRV-03 Siiriici modu —
mevcut durumu muhafaza eder

Speed command: DRV-04 Frek modu —
mevcut durumu muhafaza eder

Uzak Yerel Uzak
Gligagma el Girig Uzak Giris
Komut:
Durma komutu olustu
Komut DRV-22:
Calistir Komutu Yerel Uzak g;git)l; Sll(n(’)ulclilurf‘ll;du
Hiz Komutu tusunda segin Hiz Komutu:
DRV-04 Frek modu

DRV-23: Tus takimi Referans Modu

DRV-22 Tanim

Tus takimu siirliciiden ¢ikarildiginda, striicii referansi
Ref Calisma komutu: CMD KPD burada sectiginize degisir veya siiriicliniin durmasini

Kontrol & | Cahsma/Durma: Durma komut girisi

Durma Hiz komutu: FREQ DIGI ve hata vermesini kontrol eder.

Kontrol | Calisma/Durma: Durma komut girisi Siirticii ¢alismasi DRV-23 Tus takimi Mod ayalarina

Durmas) Calisma komutu: CMD KPD goredir. _
Hiz Komutu: DRV-04 Frek modu - takimina ayarlandiginda calisthr.

mevcut durumu muhafaza eder

Yalmzea | Cahgma/Durma: meveut durumu Kod | Gosterge Tamim Vﬁ;s;y Aralik
Ref —
¢ muhafaza eder DR | Key Ref |Tus takimi Etkisiz | Asgari
Calisma komutu: DRV-03 Siiriicii modu — ||| V-23 | Mode ¢ikarldiginda Hiz
mevcut durumu muhafaza eder fr?(l)lggil secin Son Hiz
Ayarh
Hiz komutu: FREQ DIG1 (veya Hz,z |
Cntl&Ref | Calisma/Durma: mevcut durumu haberlesme
R T kesildiginde.) Durma
un muhafaza eder Hata
Calisma komutu: CMD KPD Etkisiz

Hiz komutu: FREQ DIG1
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DRV-23 Tanim

Asgari Hiz | Tus takimu ¢ikarildiginda siirliciiy
asgari frekans ile ¢alistirir.

Son Hiz Tus takimi ¢ikarildiginda stirticiiyii

mevcut frekans ile calistirir.

Ayarli Hiz 1

Siirticiiyli DRV-5 [Durma frek 1]
‘de ayarli frekans ile ¢alistirir.

Durma

Tus takimu ¢ikarildiginda siiriiciiyii
FU1-23 [Durma modu] ‘na gore
durdurur.

Hata

Tus takimi ¢ikarilirsa, siirlicii
cikisini keser ve hata mesaji
goriintiiler.

Etkisiz

Bu fonksiyon etkisizdir. (Fabrika
Varsayilani)
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6.2 Fonksiyon 1 Grubu [FU1]

FU1-00: istenen Kod # ‘na ziplama

FUI» Jump code
00 1

Fabrika Varsayilan: 1

1

Dogrudan herhangi bir parametre koduna ziplama
istenen kod numarasini girerek gerceklestirilebilir.

Bu parametre PROG tusuna basilarak hareket ettirilir

ve [T(YUKARI)], [$(ASAGI)] tusu ile 23 ‘e

ayarlanir ve daha sonra This parameter is moved by
pressing PROG key and ENT tusuna basilarak

girilir.

FU1 » Stop mode

23 Decel

| FU1-01: Galisma Onleme

FUI» Run prev.
01 None 01

Fabrika Varsayilan: Yok

Bu fonksiyon, motorun ters ¢alismasini 6nler. Bu
fonksiyon, fanlar ve pompalar gibi yalnizca tek

yonde donen yiikler i¢in kullanilabilir.

Ayar Araligi

Tanim

Yok

Ileri & Ters ¢alisma miimkiindiir.

(Fabrika Varsayilani)

Ileri 6nleme

Ileri ¢alisma yasaklanr.

Ters Onleme

Ters ¢alisma yasaklanir.

Not: DRV-04 frekans modu V1S moduna ayarlanirsa,

fleri/Ters Onleme ayar1 tanimlanamaz.

FU1-02: Hizlanma $ablonu
FU1-03: Yavaslama Sablonu

FUI»Acc. pattern
02 Linear 02 0
Fabrika Varsayilan: Dogrusal 0

FUI»Dec. pattern 03 0
03 Linear
Fabrika Varsayilan: Dogrusal 0

10

Uygulamaya gore farkli hizlanma ve yavaglama
sablon kombinasyonlar1 secilebilir.

Ayar Arahigi

Tanim

Dogrusal

Sabit tork uygulamalart i¢in genel
sablon. (Fabrika varsayilani)

S-egrisi

Bu sablon, motorun diizgiin bir sekilde
hizlanmasina ve yavaslamasina olanak
verir. Gergek hizlanma ve yavaglama
zamani daha uzun siirer- DRV-01 ve
DRV-02 ‘de ayarlanan zamandan 40%
daha fazla.

Bu ayar, hizlanma ve yavaslama
esnasinda soku Onler ve nesnelerin
tastyici veya diger hareketli cihazlar
iizerinde savrulmasini onler.

* Hizlanma/Yavaslama referans frek.
‘nin azami frekansa ayarlanmasi
durumunda,

- Egim oran1 Baslangi¢ ve Hedef egrisi
kisimui tarafindan kararlastirilir.

- S-egrisi baslangig/bitis noktast
oranini ayarlayarak cesitli sekillerde
yapilabilir.

* Hizlanma/Yavaslama referans frek.
‘nin Fark frekansina ayarlanmasi
durumunda,

- Hizlanma/Yavaglama zamani azami
frek. yerine ayarl frek. ‘a gore
uygulanir, boylece miitkemmel S
egrisi gergeklestirilir.

* FU1-04: S-egrisi i¢in baslangi¢ egrisi,
FU1-05: S-egrisi i¢in bitis egrisi

U-egrisi

Bu sablon, tipik sargt makinesi
uygulamalarinda daha etkili hizlanma ve

yavaglama kontrolu saglamaktadir.

Not: DRV-01 ve DRV-02 ‘deki ayar degeri ihmal edilir.

Cikis Frekansi

Zaman

—
Hizlanma Sablonu

: '

Yavaélama Sablénu
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Alelanma/Yavaslama Sablonu: ‘Dogrusal’]
Azami frek.

Ciks frek. / E \

(Hz) / / : Qmi frek/2 Cikis Frek.

Zaman(s;) | Motor Calisma Bolgesi
S baslangig Dogrusal S bitis S baslangigDogrusal S bitis 10 san
Farkfrek, | —T T~ —T T~ Onusima | ¥
— > DC akim
[ Hizlanma/Yavaslama Sablonu: ‘S-egrisi’] degeri
[FUI-11] e >
Gergek hizlanma zamani = Ayarli hizlanma zamani +
“- i On%
Ayarli hizlanma zaman1 * Baglangi¢ egim orani/2 + L [FUL-12]
Ayarli hizlanma zaman1 * Bitis egim orani/2 : ;
Gergek yavaslama zamani1 = Ayarli yavaglama
zamani + Ayarli yavaglama zamani * Baglangic egim FX-CM i ;
orani/2 + Ayarl yavaslama zamani * Bitis egim § CALISMA .
orani/2 :
Cikis Frekansi
MI-CM
| On 1sitma g
[On 1s1tma ¢alismasi] -
On 1s1tma fonksiyonu, FU1-10 [On 1sitma] “Evet” ‘e,
, : : > Zaman 1/0-20~27 ‘deki Programlanabilir dijital giris
B ] > - . [Ty 9 ¢
Hizlanma Sablonu Yavaslama Sablonu terminallerinden birisi “On 1s1tma” ‘ya

ayarlandiginda ve tanimlanan terminal ACIK hale
getirildiginde etkinlestirilir. Yalnizca siirtici

[Hizlanma/Yavaglama Sablonu: ‘U-egrisi’]

durdugunda etkindir.
FU1-10~12: On isitma (On isitma fonksiyonunu ) ‘ .
kullanmak igin) ® FUI-11 [On isitma degeri] motor nominal akimi
yiizdesine ayarlanir.
FUlbPre-HeatMode 10 0 ® FU1-12 [On 1s1tma galigmasi] 10 saniye
10 No siiresince ¢aligmay1 ayarlar. 100% ayarinda DC
Fabrika Varsayilan:No (Hayzr) 0 akimi motora siirekli bir sekilde saglanir.
Bu fonksiyon, motora siirekli olarak DC akim 5 Tedbir: On 1s1tma fonksiyonu esnasinda

saglayarak nemli bir bolgede durma esnasinda
motora nem girisinin ve igerisinde sivilagsma
olusmasinin engellenmesini saglar.

parametre degisikligi etkisizlestirilir.
Programlamadan dnce terminalde referans

komutunu kaldirin.

11
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v Tedbir: Siiriicii veya motor asir1 1sindiginda FU1-
11 [On 1s1tma degeri] veya FU1-12 [On 1sitma
caligmasi] ‘ni1 aaltin.

FU1-20: Baglama Modu
FU1-21: Baglangig¢ DC Manyetizma Zamani
FU1-22: Baslangi¢ DC Manyetizma Degeri

FUI» DcSt time

21 0.0 sec 2 0.0

Fabrika Varsayilan: 0.0 san 0.0
FUI» DcSt value

22 50 % 22 a0

Fabrika Varsayilan: 50 % 90

Siirticii Baslangic DC Manyetizma Zamani i¢in
baslangi¢ frekansin tutar. Hizlanmadan 6nce motora
FUI1-21 [Baslangic DC Manyetizma Zamanti]
stiresince FU1-22 [Baglangi¢ DC Manyetizma
Degeri] ‘nde DC gerilimi ¢ikarir.

Siirticii baglangi¢ yontemini segin.

FU1-20 Fonksiyon tanimi
ayarlanan
veri

0 Hizlanma | Hizlanarak baglama

(Fabrika varsayilan)

1 | Dc-baslama | Siiriicii, DC akimin1 manyetize
ettikten sonra hizlanmaya baslar.
2 Cabuk Siiriicii, motor donerken
baglama CALISMA ‘ya baslar.

1) Cabuk baslangi¢ fonksiyonunun optimum
kullanimi i¢in motor doniis yonii ve komut esit olarak
ayarlanmalidir. Ancak, motor doniis yonii ve referans
komutu zit oldugunda bu fonksiyon nominal devirin
50% ‘sinden daha azinda etkilidir.

2) FU1-21 veya 22 “0” ‘a ayarlandiginda DC-
baslangig etkisizlestirilir.

3) Sensorsiiz modda DC-baslangig etkisizlestirilir.

4) DC-baslangic ¢alistirildiginda ¢ikis faz kaybi
olmasi durumunda Motor Yok Hatas1 olusabilir.

FU1-22 [Baslangi¢c DC Manyetizma Gerilimi]
calistirtlirken siirticii FU1-21 21 [Baslangig DC
Manyetizma Zamani] ‘ndan sonra hizlanmaya baslar.

12

Kod LCD Varsayl Ayar
Gosterge lan
FU1-21 DcSt zamani 0 [san] 0 ~ 60 [san]
FUI1-22 DcSt degeri 50 [%] 0~ 150 [%]
Cikis Frekansi
FU1-22
Zaman
Cikis Gerilimi
FU1-21
Zaman
Cikis Akimi
i |
I > Zaman

T1

Calistir Komutu

T1: FU1-21 [Baslangigc DC Manyetizma

Zamani]
D1: FU1-22 [Baslangig DC Manyetizma
degeri]

FX-CM

ACIK

| Zaman

[ DC-baslangic Calismasi]|

FU1-22 [Baslangi¢ DC Manyetizma Degeri] motora
uygulanan DC Akim miktaridir ve FU2-43 [Nominal
Motor Akimi] ‘nin yiizdesi olarak ayarlanir.

Not: FU1-22 [Baslangic DC Manyetizma Degeri] ‘ni
Siiriicii Nominal Akimindan daha yiiksege ayarlamayin.
Aksi takdirde, Motor Asirt Isinma veya Asirt Yiik Hatasi

meydana gelebilir.

FU1-23: Durma Modu

FUI» Stop mode
23 Decel 23 0
Fabrika Varsayilan: Yavaslama 0

Stirtici durdurma yontemini ayarlar.



Boliim 6 — Parametre Tamim [FU1]

Ayar Arahgi Tamm
Yavaglama Siiriicii yavaslama sablonu ile durur.
Dc-freni Siirticii DC enjeksiyon freni ile

durur. Siirticii, frekans yavaslama
esnasinda DC enjeksiyon fren
frekansina ulagtiginda DC gerilimi
cikarir.

Serbest ¢aligma
(Durmaya yol agilir)

Siiriicii, durdurma sinyal komutu
verildiginde ¢ikisin1 derhal keser.
Biiyiik yiik ataleti durumunda, motor
durmak i¢in uzun zamana
gereksinim duyar.

Akis freni

Hizli durma, motorda geri besleme
enerjisini 1stya doniistiirerek
miimkiindiir.

5~ Tedbir: Akis Fren fonksiyonunun sik
kullanimina bagh olarak motor asir1 isinabilir.

Cikig Frekansi
Zaman
Cikis Gerilimi
Zaman
Durdur Komutu
FX-CM ACIK | Zaman
[Durma Modu: ‘Yavaglama’]
Cikis Frekansi
Zaman
Cikis Gerilimi

Durdur Komutu

FX-CM

ACIK |

Zaman
Zaman
[Durma Modu : Serbest calisma]
FU1-24: DC Enjeksiyon Fren Tutma Zamani
FU1-25: DC Enjeksiyon Fren Frekansi
FU1-26: DC Enjeksiyon Fren Zamani
FU1-27: DC Enjeksiyon Fren Degeri
FU1» DcBlk time
24 0.10 sec 24 0.10
Fabrika Varsayilan: 0.10 san 0.10
FU1» DcBr freqg
25 5.00 Hz | 29 2.00
Fabrika Varsayilan: 5.00 Hz 9.00
FUI» DcBr time
26 1.0 sec 26 10
Fabrika Varsayilan: 1.0 san 10
FU1» DcBr value
27 50 2 21 a0
Fabrika Varsayilan: 50 % a0

13

Bu fonksiyon motor sargilarina DC gerilimi
uygulayarak motoru derhal durdurur. FU1-23 ‘de
‘DC-Fren’ ‘i segmek FU1-24 - FU1-27 arasini
etkinlestirir.

FU1-23 [Durma modu] “DC Freni” ‘ne
ayarlandiginda siiriicti FU1-25 [DC Enjeksiyon Fren
Frekansi] ‘na kadar yavaslar ve bu frekansta DC
Frenine baslar.

FU1-24 [DC Enjeksiyon Fren Tutma Zamani1] DC
enjeksiyon freninden once siiriicii ¢ikis blok
zamanidir.

FU1-25 [DC Enjeksiyon Fren Frekansi] siirliciiniin
yavaglama esnasinda DC gerilimi ¢ikarmaya

basladig1 frekanstir.

FU1-26 [DC Enjeksiyon Fren Zamani] motora DC
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Output Frequency

akim uygulandig1 zamandir.
FU1-27 [DC Enjeksiyon Fren Degeri] motora

uygulanan DC gerilimidir ve FU2-43 [Nominal
Motor Akimi] ‘na dayanmaktadir.

Cikis Frekanst

[DC Fren
Frek]
Zaman
Cikis Gerilimi
tl: FU1-24
t2: FU1-26
[DCFren | &+
Degeri
; — > Zaman
: e
H tl 2
Durdur Komutu
FX-CM ACIK i Zaman

[DC Enjeksiyon Fren Caligmasi]

Not: FU1-27 ‘yi Siiriicii nominal akimindan daha
yiiksege ayarlamayin. Aksi takdirde, motorun
asir1 Isinmasina veya asir1 yiik hatasina yol
acabilir.

Not: FU1-25 [DC Fren Frekansi] ‘m araligindan
(0~5Hz aras1) ¢ok daha yiiksege ayarlamayin.
Aksi takdirde, performansini kotiilestirebilir.

Yk atalet oran1 biiyiik ise, DC fren degerini yiiksege
ayarlaym. Aksi durumda, DC fren degerini diisiige
ayarlaym. Bu fonksiyonun yikama makinesi, kurutma
vb. yiiksek ylik uygulamalarinda kullanildigina
dikkat edin.

| FU1-28: Giivenlikli Durma

FUI» Safety Stop
28 No

28 0

Fabrika Varsayilan:Hayir 0

FU2-46 [ Atalet Orani] fonksiyonu sistem Toplam
Ataletini Motor Ataletinin kendisi ile kiyaslayarak
ayarlar.

Hiz aynu ise, sistemde kaydedilen Enerji (Eerji =1J *

14

[DCBr :

®™2 /2 Fréqﬂﬂalet Jile orantlhdlr

Ayni1 yavaglama zamaninda J degeri daha 'buyuﬁ 1se,
geribeslenieltageilimi taraflndan yiiksek gerilim
olusturulacgktir. Ayarlanan deger dahahiiygk ise,
yavaslama ¢orani daha ku(;uk oldcaktt2: FU1-26

Bu forﬂ?ﬁ%ﬂ‘( n,.biitiin sistem.gii¢ kesintisinden dolay1
durdugun g ancak yiik: yiiksek yuk atalptine bagh

Time

olarak dénmeye devam ettifindg ofusaBilme

potansiyeli olan hatay1 Snlemek itin Kallanlir.
; Stop Command

Siirlied-&¥F__ ON Lmatik olarak degistirpggktir ve
Giivenli Durma secilmesi durumunda anlik giig
arizas1 meydana geldiginde siirekli ¢aligmay1
gergeklestirebilir. (Zaman sistemden farkli olur.)[]
Giivenli Durma etkin iken anlik gii¢ arizast meydana
geldiginde, siiriicli motoru yavaslayarak durdurur.
Yavaslama zaman yiik atalet enerjisine baghdir.

Yiik atalet oran1 fabrika ayarlanan degeri ve bir
gercek deger arasindakinden ¢ok farkli ise, Giivenli
Durma fonksiyonunun optimum kullanimi i¢in FU2-
46 [Yiik Ataleti] ‘nde uygun degeri ayarlayin. Yiik
ataleti biiylik oldugunda, bu fonksiyon esnasinda hata
olusabilir. Bu durumda, uygun degeri bulmak i¢in
FU2-46 [Yiik Ataleti] degerini azar azar artirin. Daha
istikrarlt Glivenli Durma Fonksiyonu i¢in, FU1-
90[Giivenli Durma Atalet Orani] ‘na bakin.

>~ Tedbir: Bu fonksiyon yiiksek yiik ataleti icin
etkilidir.

| FU1-29: Hat Frekansi ‘

FUl» Line Freq
29 60.00 Hz 29 60.00
Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00

Giris gii¢ frekansini ayarlar. FU1-29 [Hat Frekansi]
‘nda 50 veya 60Hz ayarlayin.

" Tedbir: Hat Frekansi degistirilirse Azami
frekans, Temel Frekans gibi ilgili frekanslar
otomatik olarak degistirilir. Hattan farkh ilgili
frekanslar1 ayarlamak icin, kullanici kodlar el ile
ayarlamahdir.

FU1-30: Azami Frekans
FU1-31: Temel Frekans
FU1-32: Baglangi¢ Frekansi

FU1l»
30

Max freqg

60.00 Hz 60.00




Output Voltage

Rated
Voltage

— Pélrametrfe Tanmm [FU1]

Output

FU1-32. / FU1-31. /

Frequency

FU1-30

Not: FU2-32 SHz ‘e ayarlandiginda motor calismaya

baslar.

FU1-34: Alt Sinir Frekansi
FU1-35: Ust Sinir Frekansi

FU1-33: Frekans Sinir Segimi

FUI» Freq limit

Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00

FUI» Base freq

31 60.00 Hz 31 60.00

Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00

FUI» Start freq

32 0.50 Hz 32 0.50
Fabrika Varsayilan: 0.50 Hz 0.50

FU1-30 [Azami Frekans] siiriicliniin azami ¢ikis

frekansidir. Bu azami frekansin motor nominal doniis

hizin1 asmadigindan emin olun.

FU1-31 [Temel Frekans] siiriiciiniin nominal
gerilimini ¢gikardigi frekanstir. Temel frekans azami
frekans araliginda ayarlanmalidir. Siiriicii ¢gikist
(frekans, gerilim) motor degerine gore
ayarlanmalidir. Standart motorun degeri 60Hz “dir.
Motor ticari giigle calistiriliyorsa, temel frekans hat
frekansi ile eslesecek sekilde ayarlanmalidir.
FU1-32 [Baslangi¢ Frekansi] siiriicliniin gerilimini
cikarmaya basladig: frekanstir. SHz ‘e ayarlamirsa,
motor SHz ‘ten baslayarak calismaya baslar.

5 Tedbir: FU1-30 ve FU1-31 FU1-29 [Hat
Frekansi] ayarlanmadan 6nce ayarlandiginda bu
kodlarin ayarlarimin otomatik olarak
degistirildigine dikkat edin.

5" Tedbir: FU1-31 motor nominal frekansindan
farkh ayarlanirsa Asir1 Isinma hatasi veya tork
yetmezliginin olusabilecegine dikkat edin.

A
Cikis frek.(Hz)
............. 10

Ayar arakigi

l FU2-32

............ 0.01

v

Zaman
(san)

FX/RX Signal ACIK

\4

33 No 33 0
Fabrika Varsayilan: Hay1ir 0
FUI» Lim Lo Freq

34 0.50 Hz 34 0.50
Fabrika Varsayilan: 0.50 Hz 0.50
FU1» Lim Hi Freq

35 60.00 Hz 39 60.00
Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00

FU1-33 siiriicii ¢alisma frekansi sinirlarini seger.

FU1-33 ‘Evet’ ‘e ayarlanirsa,

suriici Ust ve alt sinir

ayarlar1 dahilinde calisir. Frekans referansi frekans
Sm&k%%lrlgzlagsllsmda oldugunda siiriicti iist veya alt

sinirda gakisir.

Azami Frek. |------------mmmmmommees -

FU1-35|-----mmeemeeeee- -

Referans Frekans Egrisi

—/ N Cikis Frekans Egrisi
FU1-34

Frek ayari

10V, 20mA

[Frek. simnurt:

‘Evet’]

Not: frek ayarlanan degeri frek alt sinirindan
diisiik ise, siiriicii alt sinirda cahisir.




Boliim 6 — Parametre Tanim [FU1]

Not: Normal Hizlanma/Yavaslama,
Hizlanma/Yavaglama esnasinda alt sinir altindaki
aralik icin gergeklestirilir.

FU1-40: Volt/Hz $ablonu

FUl» V/F pattern
40 Linear

40 0

Fabrika Varsayilan: Dogrusal 0

Bu, gerilim/frekans oran sablonudur. Uygun V/F
sablonunu yiike gore se¢in. Motor torku bu V/F
sablonuna baglhdir.

[Dogrusal] sablon, sabit tork gerektiginde kullanilir.
Bu sablon, sifirdan temel frekansa kadar dogrusal
volt/frekans oranin1 muhafaza eder. Bu sablon sabit
tork uygulamalar1 i¢in uygundur. Performans FU2-
67~69 [Tork artig1] yardimiyla iyilestirilecektir.

[Kare] sablon degisken tork gerektiginde kullanilir.
Bu sablon, kare volt/hertz oranin1 muhafaza eder. Bu
sablon fanlar, pompalar, vb. i¢in uygundur.

[Kullanic1 V/F] sablonu 6zel uygulamalar igin
kullanilir. Kullanicilar volt/frekans oranini
uygulamaya gore ayarlayabilirler. Bu, sirasiyla
gerilim ve frekansi baglangi¢ frekansi ve temel
frekans arasinda dort noktada ayarlayarak
gerceklestirilir. Dort gerilim ve frekans noktas1 FU1-
41 - FU1-48 arasinda ayarlanir.

Cikis Gerilimi
100% ----------------
Cikis
Cikis Gerilimi \ Frekansi
Frek. Temel
100% -7/ : ]
Cikis
\ Frekansi
Freq.

16

[V/F Sablonu: ‘Kare’]

FU1-41 ~ FU1-48: Kullanici VIF Frekans ve
Gerilimi

FU1» User freqgq 1

41 15.00 Hz 1 15.00
Fabrika Varsayilan: 15.00 Hz 15.00
FU1» User volt 1
42 25 % 42 25
Fabrika Varsayilan: 25 % 25

O

O

m
FUI» User freq 4
47 60.00 Hz n 60.00
Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00
FUI» User volt 4
48 100 % 48 100
Fabrika Varsayilan: 100 % 100

Bu fonksiyonlar yalnizca FU1-40 [V/F sablonu] ‘nda
‘Kullanict V/F” secildiginde kullanilabilir.
Kullanicilar FU1-32 [Baglangi¢ Frekansi] ve FU1-31
[Temel Frekans] arasinda dort noktayi ayarlayarak
0zgiin V/F sablonunu yapabilirler.

Cikis Gerilimi

)
LG VT
2 0] IT E—
FUL-44} - P ;
FU1-42}---- Lo
' Cikis
FU1-41 7 / \ \FUl 47 Frekansi
FU1-43 FU1-45 Frek.
Temel
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[Kullanic1 V/F]

Not: Kullanic1 V/F’ secildiginde, FU1-67 - FU1-69
arasi tork artis1 ihmal edilir.

FU1-49: AC Girig Gerilim Ayari

FUI» AC InputVolt
19 S 19 864
Fabrika Varsayilan: 86,4 % 864

Siirticii giris gerilimi ve standart girig gli¢ degeri ¢ok
farkli oldugunda dogru bir sekilde ayarlanmalidir.
Aksi takdirde, siiriicii hasarina yol agacaktir. Bu
ayarlanan deger siiriicii LV hata (diiiik gerilim hatasi)
seviyesini etkileyecektir. Yalnizca hat dalgalanmasi
izin verilen araligim astiginda veya standart
degerinden ¢ok farkli girig giicii uygulandiginda
kullanilir.

Kod LCD Varsayilan Ayar
Gosterge
FU1-49 | AC Giris 100 [%] 73 — 115 [%]
Gerilimi

Not: FU1-49 degeri tus takimu iizerindeki bir

buton yardimiyla ayarlanir ayarlanmaz ayarlanan

degeri uygulanir.

FU1-50: Motor Gerilimi

FUI1» Motor Volt
50 0V a0 0
Fabrika Varsayilan: 0 v 0

Bu parametreyi ayarlayarak giris gerilim
dalgalanmasina bakilmaksizin sabit gerilim ¢ikis1
miimkiindiir.

5" Tedbir: Giris gerilimi FU1-50 [Motor nominal
gerilimi] ‘nden diisiik oldugunda azami cikis

gerilimi giris gerilimini asamaz.

£

j:) 110% 110 %

50

2

£ 100% 100 %
85% 85 %

85t} >
Motor nominal V Cikis V

[FU1-50]

FU1-51~52: Enerji Tasarruf, Enerji Tasarruf
Seviyesi

FUI» Energy save
51 None o1 0
Fabrika Varsayilan: 0 0
FUIPManual save$
52 0 % a2 0
Fabrika Varsayilan: 0 % 0

Bu fonksiyon sabit hizinda yiiksek tork ve akim
gerektirmeyen uygulamalarda ¢ikis gerilimini
azaltmak i¢in kullanilir. Enerji tasarruf seviyesi 20%
‘ye ayarlanirsa, siiriicii referans frekansina (sabit hiz)
hizlandiktan sonra ¢ikis gerilimini azaltir. Bu
fonksiyon dalgalanan yiikte ¢ikis torkuna bagli olarak
asir1 akim hatasina yol agabilir.

Enerji Tasarruf ACIK oldugunda yavaslama
esnasinda daha ge¢ durabilir.

FU1-51 ayan Tamm

Hata Zaman Ayari No Motor Time

0.5-10.0 [san]

0 Yok Etkisiz (Fabrika ayar1)
Tanim LCD Gosterge | Ayar Arahg 1 Manual Enerji tasarruf FU1-52 ‘de
Motor Yok Se¢imi No Motor Sel 0 (Hayr)
1 (Evet)
Hata Mevcut Seviye | No Motor Level 5—-100 [%] 17
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ayarlanan deger ile ¢ikist

azaltarak ACIK olur.
2 Auto Enerji tasarruf otomatik ACIK.
Kod LCD Isim Varsayillan | Arahk
FUI- Elile Enerji 0 0~30
52 Kaydet | tasarruf % [%] [%]
FU1-54: Entegre Watt metre
° FU1-54 ‘de MWh ve kWh

goriintiiler.
Orn) 1500 kWh

FU1p» KiloWattHour
1M 00.0kWh

54

® Azami Toplulastiri

gosterildigi gibi FU1-54 ‘de goriintiilenir.
Orn) 9,999,999.9kWh

® FU1-54 sifirlanmaz.
" Tedbir: FU1-54 degeri toleranslara bagh
olarak gercek degerden fakh olabilir.

| FUA1-55: Siiriicii sicaklig

FUl» Inv. Temp
55 44 99 4
Fabrika Varsayilan: 44 1

IGBT yiizey sicakligi FU1-55 ‘de goriintiilenir.

FU1-56: Motor sicakhgi

FU1l» Motor Temp
56 0 96 0
Fabrika Varsayilan: 0 0

Harici 1s1 sensor terminali (NT) tarafindan algilanan
motor sicakligi FU1-56 ‘da goriintiilenir.

18

FU1-57: Motor Yok Segimi
FU1-58: Motor Yok Seviyesi
FU1-59: Motor Yok Ayarlanan Zaman

FU1» No Motor Sel
57 YES

Fabrika Varsayilan: EVET

FUIP» NoMotorLevel
58 5%

Fabrika Varsayilan: 5

FU1» NoMotorTime
59 3.0 sec

Fabrika Varsayilan: 3.0 san

Bu fonksiyonlar, gercek siiriicii ¢ikisinin olmadigi
ancak donaniminin Ana Kontrolorii onu tanimadigi
gibi bir durumda Hata olusturmak i¢in kullanilabilir.
(Kap1 i¢in SPS Hasar1 ve Kap1 Hasari, vb.)

FU1-57 [Motor Yok Secimi] ‘Evet’ ‘e
ayarlandiginda, FU1-59 [Motor Yok Zamani] ‘nda
ayarlanandan daha uzun bir zaman periyodu
siiresince FU1-58 [Motor Yok Seviyesi] ‘nde
ayarlanan degerden daha diisiik ¢ikis akimi mevcut
ise, ‘Motor Yok Hatas1’ mesaj1 goriintiileyen
Donanim-Diag Hatas1 meydana gelecektir.

(Akim seviyesi ayarlanan Motor nominal akimina
baghdir.)

Hata, siirlicii motoru kablolamaksizin ¢alistirildiginda
meydana gelir.




Continuous load
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FU1-60: Elektronik Isi (Motor i’t) Segimi

FU1-61: 1 Dakika igin Elektronik Isi Seviyesi
FU1-62: Siirekli olarak Elektronik Isi Seviyesi
FU1-63: Elektronik Isi Ozellik (Motor tipi) segimi

Bu fonksiyonlar, harici 1s1 rolesi kullanmaksizin
motoru agir1 1sitnmadan korur. Siiriicii motordaki 1s1
artisini ¢esitli parametrelere bakarak hesaplar ve yiik
akimindan motorun agir1 1smip 1sinmadigini
kararlastirir. Elektronik 1s1 6zelligi etkinlestiginde
stiriicli ¢ikigini etkisizlestirecektir ve hata mesaji
goriintiileyecektir.

FUI» ETH select

o 60 1

Yes —-—-—

Fabrika Varsayilan: Evet 1

Bu fonksiyon ‘Evet’ ‘e ayarlayarak ETH
parametrelerini etkinlestirir. ETH seviyesi FU2-43
[Motor nominal akimi] ‘nin yiizdesi olarak ayarlanir.

FUI» ETH 1lmin

61 150 % 61

150

Fabrika Varsayilan: 150 % 190

Bu, siiriiciiniin motorun agir1 1sindigini
kararlastirdigindaki referans akimdir. Ornegin, FU2-
43 ‘de ayarlanan nominal motor akimimnin 150% ‘si
bir dakika siiresince aktiginda bir dakika i¢inde hata
verir.

Not: Ayarlanan deger FU2-43 [Motor Nominal
Akimi] ‘nin yiizdesidir.

FU1» ETH cont

62 120 % 62

120

Fabrika Varsayilan: 120 % 120

Bu, motorun siirekli bir sekilde ¢alisabildigi akimdir.
Genellikle bu deger, FU2-43 ‘de ayarlanan motor
nominal akimi anlamina gelen ‘100%’ ‘e ayarlanir.
Bu deger FU1-61 [ETH 1dakika] ‘dan daha diisiige
ayarlanmalidir.

Not: Ayarlanan deger FU2-43 [Motor Nominal
Akimi] ‘min yiizdesidir.

FUl» Motor type
63 Self-cool 63 0
Fabrika Varsayilan: Self-cool 0

19

ETH fonksiyonunu dogru bir sekilde ¢alistirmak igin,
motor sogutma yontemi motora gére dogru bir
sekilde secilmelidir.

[Kendi kendine soguma] dogrudan motor saftina
bagli olan bir sogutucu fana sahip motordur. Kendi
kendine sogumali motorun sogutucu etkileri motor
diisiik hizlarda ¢alistiginda azalir. Ayn1 akim ile
yiiksek hizda bir motor ile kiyaslandiginda motor
diisiik hizda calistiginda kolayca 1sinir. Motor stirekli
izin verilen akim, motor hiz1 azaldik¢a agagidaki
sekilde gosterildigi gibi azaltilir.

[Zorlamali sogutma] sogutucu fana gii¢c saglamak
i¢in ayr1 bir motor kullanan motordur. Motor hiz1
degistikce sogutucu etki degismez. FU1-62 [Siirekli
olarak Elektronik 1s1 seviyesi] ayarlanan degeri
caligma frekansi gozetilmeksizin kullanilir.

& Calisma frekans1 20Hz ‘i astiginda:

Siirekli izin verilen akim[%] = (0.125 * Caligma
frekans1 + 92.5)

v Calisma frekansi1 20Hz ‘i agsmadiginda: Siirekli
izin verilen akim [%] = (1.5 * Caligma frekans1 + 65)

Cikis Akimi .
/Zorlamah sogutma

100%
95%

Kendi kendine sogurria

65%

20Hz 60Hz
[Yik Akimi Azaltma Egrisi]

current [%]
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Yik Akimi [%]

[ETH I dak]

[ETH
stirekli]

1 dakika
[Motor i’t Ozellik Egrisi]

Not: Motor akim yiik dengesizligi veya hizlanma
ve yavaslamaya bagh olarak degisse de, siiriicii it
‘i hesaplar ve motoru korumak i¢in degeri
toplulastirir.

FU1-64: Asin Yiik Uyar Seviyesi
FU1-65: Asin Yiik Uyari Zamani

FUI» OL level

64 110 % 64 10
Fabrika Varsayilan: 110 % 110
FUI» OL time

65 10.0 sec 65 100
Fabrika Varsayilan:10.0 san 100

Cikis akimi FU1-65 [Asirt Yiik Uyar1 Zamani]
stiresince FU1-64 [Asirt Yiik Uyar1 Seviyesi| ‘ne
ulastiginda, siiriicli alarm sinyali olusturur. Akim
FU1-64 ‘den diisiik bir seviyede olsa bile alarm
sinyali FU1-65 siiresince devam eder.
Programlanabilir Dijital Cikis Terminali (AX-CX)
alarm sinyal ¢ikis1 olarak kullanilir. Alarm sinyali
¢ikarmak i¢in I/0-76 [Cok Fonksiyonlu Yardimci
Baglanti Cikisi] ‘n1 ‘OL’ ‘ye ayarlayin. Asiri yiik
alarm sinyalini Programlanabilir Dijital Cikis
Terminaline ¢ikardiktan sonra ¢alisma devam eder.

Not: FU1-64 FU2-43 [Nominal Motor Akimi] yiizdesi
olarak ayarlanir.

Cikis Akimi

FU1-64
[OL Seviyesi]

FU1-64
[OL Seviyesi

AX-CX (OL) ACIK Zaman

tl |

Hata Zamani

tl: FU1-65 [Asir1 Yiik Uyar1 Zamani]

[Asirt Yiik Uyarisi]

FU1-66: Asin Yiik Hata Secimi
FU1-67: Asin Yiik Hata Seviyesi
FU1-68: Asin Yiik Hata Gecikme Zamani

FUI» OLT select

20

66 --- No --- 66 0
Fabrika Varsayilan: Hayir 0
FU1» OLT level

67 120 67 120
Fabrika Varsayilan: 120 120
FUI» OLT time

68 60.0 sec 68 60.0
Fabrika Varsayilan: 60.0 san 60.0

Cikis akim FU1-67 [Asirt Yiik Hata Seviyesi]|
tizerinde FU1-68 [Asir1 Yiik Hata Zamani] siiresince
devam ettiginde siiriicii ¢ikigin1 keser ve hata mesaji
goriintiiler. Bu fonksiyon siiriiciiyli ve motoru
anormal yiik durumlarindan korur.

Not: Ayarlanan deger FU2-43 [Motor Nominal

Akimi] ‘nin yiizdesidir.

Cikis Akimi

FUI-67
[OLT Seviyesi]

FUI-67
[OLT Seviyesi]

Cikis Frekansi

FUI1- 68 [OLT Zamani]

Asirt Yiik Hatast

Zaman




Boliim 6 — Parametre Tamim [FU1]

[Asirt Yiik Hata Caligmasi]

FU1-69: Girig/Gikis Faz Kayip Koruma

(Bit Ayarh)

FUI» Trip select

69 100 69

100

Fabrika Varsayilan: 100 100

Bu fonksiyon, giris giicii veya siiriicli ¢ikisinda faz
kayb1 durumunda siiriicii ¢ikisini kesmek i¢in
kullanilir.
1.bit: Cikis faz kayip koruma
Etkinlestir/Etkisizlestir

0: Cikis faz kayip korumada etkisiz.

1: Cikis faz kayip korumada etkin.

Siirticii ¢ikis1 kapatilir ve durdurulur.
2.bit: Giris faz kayip koruma
Etkinlestir/Etkisizlestir

0: Giris faz kayip korumada etkisiz.

1: Giris faz kayip korumada etkin.

Siirticii ¢1kis1 kapatilir ve durdurulur.
3.bit: Direkt giris calisma secimi
Direkt giris calismasinda ikinci sistemden
manyetik kontaktor Acik/Kapah olursa bit 3 cikisi
keser.
(Bu fonksiyon koruma durumunda ¢calisma
durumuna ¢ikarilir, ancak ¢ikarilmaz. This
function is outputted to operation state at
protection state but it is not outputted.)

0: Direkt giris ¢calisma koruma etkisiz.

1: Direkt giris ¢alisma otomatik koruma etkin.

FU1-70~71: Durma Onleme Seviyesi

FUl» Stall Mode

- 10 No
Fabrika Varsayilan: Hay1ir No

FUI» Stall level

71 110 % n 10
Fabrika Varsayilan: 100 % 1m0

FU2-43 [Motor Nominal Akimi] ‘nin yiizdesi olarak
ayarlayn.

Bu fonksiyon, siiriicii ¢ikis frekansini motor akimi
durma 6nleme seviyesinin altina diisene kadar
azaltarak motorun durmasini engellemek igin
kullanilir. Bu fonksiyon, bit kombinasyonu
araciligryla hizlanma, sabit hiz ve yavaglama
modlarmin her biri i¢in secilebilir.

Stirticti temel frekanstan daha yiiksek bir frekansta
calistirilirsa durma seviyesi otomatik olarak
azaltilacaktir.

Not: Durma 6nleme seviyesi siiriicii nominal
akiminin 120% ‘sinin iizerinde ise, seviye siiriicii
nominal akiminin 120% ‘sinde
simirlandirilacaktir.

Not: Hizlanma esnasinda durma énlemeye bagh
olarak hizlanma zamam uzayabilir.

Not: Motor durma durumu devam ederken
Durdurma komutu uygulandiginda siiriicii
yavaslamaya baslar.

Not: Sabit caliyma esnasinda durma 6nlemeye
bagh olarak cikis frekansi salimim gosterebilir.
Not: Yavaslama esnasinda durma énlemeye bagh
olarak yavaslama zamani uzayabilir.

FU1-72: Hizlanma/Yavaglama Degisim Frekansi \

FUI»Acc/Dec ch F

72 0.00 Hz n

Fabrika Varsayilan: 0.00 Hz

0.00 |

21

Bu fonksiyon, belirli bir frekansta Hizlanma/
Yavaslama rampasini degistirmek i¢in kullanilir. Bu,
tekstil makine uygulamasinda kullanighdir. Ornegin,
stiriicii 100Hz ‘de ¢alisirken durdurma komutu ACIK

ise, stirticii stiratle yaAagtafwkansmusak durnmandana, Yavaslama
so@k@émﬂ@mkl selkA Ide bbrfrekansta ra g

'DRV-01 [Hizlanma Zamani 0]

DRV-02 [Yavaglama Zamani (]

» -
<

170—50 [Hizlanma Zamanil] 1/0-51 [Yavaslama Zaman?l]

x
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[FU1-73: Fark Frek]

[Hizlanma/Yavaglama Degisim Calismasi]

| FU1-74: Hizlanma/Yavaglama Zaman Olgegi ‘

FU1-73: Hizlanma/Yavaglama i¢in Referans

Frekansi FU1» Time scale 1 1
74 0.1 sec
FUIMAcc/Dec freq 13 0 ‘Fabrika Varsayilan: 0.1 san 1 ‘
73 Max
Fabrika Varsayilan: Azami 0 ‘ Bu, zaman olg?glnl degistirmek i¢in kullanilir.
Ayar Arahgi Tamm

Bu, hizlanma ve yavaslama i¢in referans frekansidir. 0.01 san Tizlanma/Y avaslama zamant 10 msan
Bir frekanstan hedef frekansa 6nceden degistirilir. Azami ayar araligi 60
kararlastirilmig Hizlanma/Yavaglama zamani saniyedir.
gerekirse, bu degeri ‘Fark frek’ ‘na ayarlayin. 0.1 san Hizlanma/Yavaslama zamam 100

(Fabrika varsayilan) |msan degistirilir. Azami ayar araligi

Uygulama alani tarafindan degistirilebilir. 600 saniyedir.

AL A LI Lo 1 san Hizlanma/Yavaglama zamani 1 msan
degistirilir. Azami ayar aralig1 6000
Azami frek Hizlanma/Yavaslama zamani 0 saniyedir.
(Fabrika varsayilan) [Hz ‘den azami frekansa erigsmek
icin gereken zamandir. - —
Fark frek lelanma/Yavaslama zamani | FU1'75: YUkar|/A§ag| Frekans Kaydet Se(}lml ‘
herhangi bir frekanstan hedef
frekansa erigmek i¢in gereken FUL» UpDn Save
zamandir. 75 No 80 0
Azami frek ‘ Fabrika Varsayilan: Hayir 0 ‘

FU1-76: Yukari/Asagi Frekans Kaydet
Gostergesi

Cikis frek

FUl»UpDnSave Frg

76 0.00Hz 81 0
‘ Fabrika Varsayilan: 0.00Hz 0 ‘
 Hizlanma zamggy .y hedef frifavaslama zaman °

Bu fonksiyon, Cok Fonksiyonlu Girig Terminali

1-737 Azami Frek] Yukari/Asag1 ‘ya ayarlandiginda kullanilir.
: Cok Fonksiyonlu Girig Terminalinin(Yukari/Asag1)
birakma noktasindaki frekans FU1-75 tarafindan
kaydedilir ve FU1-76 ‘da goriintiilenir.

Belirli frek

— — 2

Yavaglama zamani
Hizlanma zamani
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Kaydedilen frekans Cok Fonksiyonlu Giris
Terminali(Silme) tarafindan sifirlanir.

Cikis Frekansi [Hz]

N sai/e
Azamil ™ kaydetme
Frek .
: Sﬁlme
Yukari ON |:| R
AsagJ ON .

FX ON | [on onl |
Zaman (san)

[YUKARI,ASAGI Kaydet]

23
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6.3 Fonksiyon 2 Grubu [FU2]

FU2-00: istenen kod # ‘na ziplama

Ancak, FU2-83 [Son Hata Zamani] sifirlanamaz.

FU2-07: Bekleme Zamani
FU2-08: Bekleme Frekansi

FU2» Jump code
00 1

Fabrika Varsayilan: 1

Fonksiyon Grubu 2 ‘de ziplanacak kod numarasini
ayarlayn. Istenen parametreye hizli erisime izin
verir.

FU2-01~05: Son hata 1~5
FU2-06: Hatalan sil

FU2» Last trip-1

01 None 01 non
Fabrika Varsayilan: Yok non

O

O

O
FU2» Last trip-5
05 None 05 non
Fabrika Varsayilan: Yok non

Bu kod, stiriiciiniin bese kadar dnceki ariza (hata)
durumunu goriintiiler. “Son hata 17 gibi en diisiik
numarall hata en son olandir. Hata olusmadan 6nceki
zamanda ¢ikis frekansi, ¢ikis akimi ve siirliciiniin
hizlandig1, yavagladigi veya sabit hizda oldugu
seklinde calisma durumu gibi hata igerik(ler)ini
kontrol etmek i¢in RESET tusuna basmadan dnce
PROG, A ve V¥ tuslarini kullanin. Cikmak igin ENT
tusuna basin.

FU2-83 [Son Hata Zamani] son hata olustuktan sonra
gecen zamandir. Kullanici son hata zamanini bu
degerden itibaren sayabilir.

FU2» Erase trips
06 --- No --- 06 0
Fabrika Varsayilan: Hay1ir 0

FU2» Dwell time

07 0.0 sec 0.0

07

Fabrika Varsayilan: 0.0 san

FU2» Dwell freqg

08 5.00 Hz .00

Fabrika Varsayilan: 5.00 Hz 9.00

Bu fonksiyon, FU2-01 - FU-05 aras1 biitlin hata
geemisini hafizadan siler.

24

Calisma agir yiik ile basladiginda anlik durmadan
sonra hizlanma.

Not: Bekleme zamam ‘0’ ‘a ayarlanmirsa, bu
fonksiyon mevcut degildir.

Not: Bekleme frekansimi frekans komutunun
iizerinde ayarlamayin. Aksi takdirde, caliyma
hatasina onciiliik edebilir.

Not: Bu fonksiyon Sensorsiiz kontrolde etkisizdir.

Cikas frek.

I FU2-08

: T
FU2-07

CALISMA

\4

| FU2-10 ~ FU2-16: Frekans Ziplama

FU2» Jump freq

10 --- No --- 10 0
Fabrika Varsayilan: Hay1r 0
FU2» Jump lo 1

11 10.00 Hz L 10.00
Fabrika Varsayilan: 10.00 Hz 10.00
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\ FU2-20: Giig Agilinca Caligtir Segimi

FUZ2»Power-on run
20 No 20 0
Fabrika Varsayilan: No 0

FU2» Jjump Hi 1
12 15.00 Hz 12 15.00
Fabrika Varsayilan: 15.00 Hz 15.00

m

O
FU2» Jjump lo 3
15 30.00 Hz 1B 30.00
Fabrika Varsayilan: 30.00 Hz 30.00
FU2» jump Hi 3
16 35.00 Hz 16 32.00
Fabrika Varsayilan: 35.00 Hz 39.00

Makinenin yapisinda istenmeyen yankilanma ve
titresimin engellnmesine yardimei olmak i¢in belirli
frekanslarim atlanip atlanmayacagim belirler. Ug
farkli ziplama frekans aralig1 ayarlanabilir.
Frekanslarin bu sakinilmasi hizlanma veya
yavaslama esnasinda meydana gelmez, yalnizca
siirekli ¢alisma esnasinda.

Cikis Frekansi

Frek. Azami|....

FU2-16
FU2-15

Calistir komutu olarak programlanan dijital giris gii¢
uygulandigi anda agik ise siiriicliye gii¢
uygulandiginda siiriiciiniin otomatik olarak calisip
caligmayacagini belirtir.

FU2-20 ‘Hayir’ ’a ayarli ise, FX/RX sinyali ACIK
olsa dahi siiriicliyii tekrar ¢aligtirmak i¢in terminali
kapatip agim.

FU2-20 ‘Evet’ ‘e ayarli ise, gii¢ saglandiginda siiriicii
tekrar calisacaktir. Gii¢ saglandigi anda motor atalet
ile doniiyor ise, siiriicli hatasi1 olusabilir. Bu hatadan
sakinmak i¢in, bit 4 i ‘1’ ‘e ayarlayarak ‘Hiz
Arama’ fonksiyonunu kullanin. Hiz arama segili
degil ise, hizlanmada siiriicli normal V/F sablonu
gosterir.

/\, TEDBIR

AC giris giicii uygulandiginda motor aniden
calismaya baslayacagindan bu fonksiyona 6zel
dikkat gosterilmelidir. Aksi takdirde, kisisel
hasara yol acabilir.

Giris Giicii

FU2-14
FU2-13

FU2-12

FU2-11

Referans
Frekansi

10Hz 20Hz 30Hz

[Frekans Ziplama]
Referans frekansi ziplama frekansi alt/iist siniri
arasinda ayarlandiginda, siiriicii alt sinir frekansinda
caligacaktir.
Not: Herhangi 2 aralik iist iiste gelirse, en diisiik
sinir birlesik alt sinir1 meydana getirecektir.
Not: Hizlanma/Yavaslama esnasinda ziplama
frek. ihmal edilir.
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Zaman
Cikis Frekansi
; Zaman
FX-CM[__ ACIK ACIK Zoman
[Giig acilinca galistir: ‘Hayir’]
Giris Giicii
Zaman
Cikis Frekansi
Zaman
Fx-cM Zaman
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[Giig agilinca galistir: ‘Evet’]

FU2-21: Hata Sifirlamadan Sonra Tekrar
Calistirma Segimi

FU2» RST restart
21 No 2z 0
Fabrika Varsayilan: Hay1r 0

FU2-21 ‘Hayir’ ’a ayarli ise, hata sifirlandiktan sonra
FX veya RX terminalini CM terminaline ¢evirerek
stiriicliyii tekrar galistirir.

FU2-21 ‘Evet’ ‘e ayarli ise, RST (sifirlama) terminali
hatay sifirladiktan sonra siiriicii tekrar ¢alisacaktir.
Gig saglandigi anda motor atalet ile doniiyor ise,
siirficli hatas1 olusabilir. Bu hatadan sakinmak i¢in,
bit 2 ‘yi ‘xx1x’ ‘e ayarlayarak ‘Hiz Arama’
fonksiyonunu kullanin.

Cikis Frekansi Hata olustu
: : Zaman
FX-CM = | | ACIK | Zaman
RST-CM CIK S

[Sifirlama Tekrar Calismasi: ‘Hayir’]

Cikis Frekansi

Hata olustu
/. Zaman
FX-CM O Zaman
RST- o1 Zaman
CM . R
[Sifirlama Tekrar Caligmasi: ‘Evet’]
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FU2-22: Gegici Kesintiden sonra Tekrar
Caligtirma Segimi

FU2» IPF Mode

> 22

No

Fabrika Varsayilan: Hayir 0

FU2-22 “Evet” ‘e ayarli ise, gli¢ kesinti hatasindan
sonra gili¢ saglandiginda siiriiciiyii hata olmaksizin
otomatik olarak calistirmak i¢in kullanilir. Bu
fonksiyon, FU1-20 Baslama Modu gozetilmeksizin
siiriiciiniin hatasiz olarak hedef frekansina erismesi
amaciyla Cabuk baslangict miimkiin kilar.
CALISTIR komutunun giivenlik amaciyla yalnizca
FU2-20 Otomatik Tekrar Caligmaya ayarlandiginda
calistigina dikkat edin.

FU2-22 ‘Hayir’ *a ayarli ise, FX/RX sinyali ACIK
olsa dahi siiriicliyii tekrar ¢aligtirmak i¢in terminali
kapatip ac¢in.

5 Not: Cabuk baslangi¢c Hiz Arama fonksiyonu i¢in
kullanilir.

| FU2-23: Hiz Arama Tip Segimi |

FU2» Search Type .

24 estimated SS 24 Tahmini $$

Fabrika Varsayilan: tahmini SS  @stimated $S

Kod | Goster Tamm Varsayil Ayar
8¢ an

Arahig

FU2-23
FU2-27 70 30-160 |

Bu fonksiyon, motorun serbest ¢aligmasinin
durmasini beklemeksizin Gii¢ acilmasindan, Hata
Sifirlamasindan ve Anlik Gii¢ Arizasindan sonra
otomatik tekrar calistirmaya izin vermek igin

kullanilir.
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FU2-27 [Cabuk Yiizdesi] Cabuk calisma veya Hiz
Arama c¢alismasinda Cabuk Yiizde degerini
ayarlamak i¢in ¢ikis akimini sinirlandirir.
FU2-46[Yik Ataleti] dogru olarak ayarlanmalidir.
FU2-20 Agilinca Caligtir Segiminde Hiz Arama
gerekir ise, FU2-21 Hata Sifirlanmasindan Sonra
Tekrar Calistirma ve FU2-Tekrar Deneme Modu,
FU1-20 Cabuk Baglangica ayarlanmalidir.

5~ Not: tahmini SS kazang ayarini ayarlamasi gerekli
degildir, gercek SS duruma gore FU2-28 Ss_ Kp
kazang ayarini ve FU2-29 gercek Ss Ki ‘yi
ayarlamasi gerekir.

5~ Not: Hiz arama akim sinir seviyesi, FU2-43
[Motor nominal akimi] ‘nda ayarlanan Motor
nominal akimina gore yiizdeye ayarlanir. Ayni
zamanda, hiz arama yolunda durma sinyaline

rastladiginda serbest calisir.

FU2-24~26: Otomatik Tekrar Galisma Denemeleri |

Sifirlama/tekrar ¢alisma denemelerinin FU2-25 ‘de

/" TEDBIR

Hata sifirlandiktan sonra motor aniden calismaya
baslayacagindan bu fonksiyona ozel dikkat
gosterilmelidir. Aksi takdirde, kisisel yaralanmaya
yol acabilir.

FU2PRetry Mode

24 No 24 No
Fabrika Varsayilan: Hayir 0
FU2»Retry number

o5 0 25 0
Fabrika Varsayilan: 0 0
FU2pRetry delay

26 1.0 sec 26 10
Fabrika Varsayilan:1.0 san 10

Hata olusmus siiriiciiniin hatadan sonra kendisini
otomatik olarak sifirlamasina imkan tanir, boylece
otomatik tekrar ¢aligsma icin hazirlik yapar. Tekrar
denem sayis1 parametre FU2-25 ‘de ayarlanir ve hata
sifirlama denemesinden 6nceki gecikme ve
stiriciiniin tekrar ¢alismas1 FU2-26 ‘da programlanir.

programlanan sayly1 ge¢mesi durumunda, o zaman
stirticii hatay1 kalicilagtiracak ve uygun bir hata
mesaj1 goriintiileyecek ve otomatik tekrar ¢alismay1
engelleyecektir.

Hata olusmus siiriiciide otomatik tekrar calisma
fonksiyonu kullanilirsa, FU2-24 [Tekrar Deneme
Modu] EVET ‘e ayarlanmalidir.

FU2-26 ‘den sonra hata devam ederse, hata sayis1
artirilir ve Otomatik tekrar ¢alisma fonksiyonu
etkisizlestirilir. Ornegin, FU2-26 [Tekrar Deneme
gecikmesi] 10 san ‘ye ayarli iken FU2-25 [Tekrar
Deneme sayisi] 1, hata 10 saniyeden fazla devam
eder ve sonra sifirlanir (silinir) ise, Otomatik tekrar
caligma gergeklestirilmez. Bu fonksiyon
olusturuldugunda siiriicii Motor Serbest ¢alisma
durumunda hataya diigmiis olabilir. Ondan sakinmak
icin hiz arama fonksiyonunu kullanin. FU2-21 i
xx1x’ ‘e ayarlayin. FU2-21 ~ FU2-23 ‘e bakin. Hiz
Arama fonksiyonu sec¢ilmemis ise, siiriicli normal
V/F sablonu ile galigtirilacaktir.

Not: Diisiik gerilim (LV) hatasi, siiriicii etkisizlestir
(BX) veya Kisa kol olustugunda etkisizlestirilir.

Not: Hata olustugunda siiriicli tekrar deneme sayisini
bir azaltir. Tekrar ¢alistirdiktan sonra 30 saniye
siiresince hata olusmazsa, siiriicii tekrar deneme
sayisini bir artirir ve azami say1 FU2-25 ‘de
ayarlanan deger ile sinirlandirilir.

Cikis Frekanst

t: FU2-26

Zaman

. 4 . 4
1. Hata 2. Hata

Hiz Arama ile Hiz Arama ile
Tekrar Caligtir Tekrar Calistir

/A TEDBIR
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Hata sifirlandiktan sonra motor otomatik olarak
tekrar calisacagindan bu fonksiyona ozel dikkat
gosterilmelidir. Aksi takdirde, kisisel yaralanmaya
yol acabilir.

FU2-40: Motor Kapasite Segimi
FU2-41: Motor Kutup Sayisi
FU2-42: Nominal Motor Kaymasi
FU2-43: Nominal Motor Akimi
FU2-44: Yiksiiz Motor Akimi
FU2-45: Motor Verimliligi
FU2-46: Yiik Ataleti

Kullanicilar bu degerleri ayarlamazlarsa, siiriicii
fabrika varsayilan degerlerini kullanacaktir.

Bu, ‘Kayma Telafisi’ kontrolunda kullanilir. Bu
degeri yanlis bir sekilde ayarlarsaniz, motor kayma
telafi kontrolu esnasinda durabilir. (Motor etiketine
bakin)

FU2» Rated-Curr
43 19.7 A 3 191
Fabrika Varsayilan:19.7 A 19.1

(This value is set according to the motor capacity set in
FU2-40)

This is very importance parameter that must be set
correctly. This value is referenced in many of other
inverter parameters. (See motor nameplate)

FU2PMotor select 40 4
40 5.5kW

Fabrika Varsayilan: 5.5 kW 4

(Bu deger siiriicii modeline gore otomatik olarak ayarlanir.)

FU2» Noload-Curr

44 6.6 A n 6.6

Bu parametre motor kapasitesini ayarlar. FU2-42
[Nominal Kayma], FU2-43 [Nominal Akim], FU2-44
[Yiiksiiz Akim], FU2-62 [Stator Direnci], FU2-63
[Rotor Direnci] ve FU2-64 [Kagak Indiiktans] motor
kapasitesine gore otomatik olarak degistirilir.
FU2-44 [Yiiksliz Akim] yanlis ise, siirticliyli V/F
modunda yiiksiiz ¢alistirin ve sabit ¢aligma
durumunda akimi kontrol edin ve bu degeri FU2-44
[Yiiksiiz Akim] ‘a girin.

Factory Default: 6.6 A 6.6
(Bu deger FU2-40 ‘da ayarlanan motor kapasitesine gore
ayarlanir.)

FU2» Pole number
‘ Fabrika Varsayilan: 4 4

Bu, motor hizin1 goriintiilemek i¢in kullanilir. Bu
degeri 2 ‘ye ayarlarsaniz, siiriicii 60Hz ¢ikis
frekansinda 1800rpm yerine 3600 rpm
goriintiileyecektir. (Motor etiketine bakin) Motor
kutup sayis1 4 ‘ten biiyiik oldugunda, siiriiciiye
motorunkinden daha yiiksek bir deger se¢in ¢linkii
motor nominal akim biiyiiktiir.

FU2» Rated-Slip

42 2 Hz 42 2

Bu parametre yalnizca FU2-60 [Kontrol Yontemi]
‘nde ‘Kayma Telafisi’ se¢ildiginde goriintiilenir.
Bu deger yanlis ise, yiik baglamadan V/F modunda
calistirdiktan sonra akimi kontrol edin ve o akim
degerini girin.

Not: FU2-44 [Yiiksiiz Akim] icin dogru degeri
kullandigimizdan emin olun. Aksi takdirde,
Sensorsiiz performans kotiilesebilir.

Not: Ayarhh motor parametreleri kullanici
motorlariyla degisiklik gosterebilir. Bu durumda,
karsilik gelen parametrelere motorunuzun etiket
degerini girin. Motor degeri siiriicii kapasitesini
asarsa, yetersiz kontrol performansi meydana
gelebilir ciinkii diger biitiin kontrol parametreleri
siiriicii kapasitesini takip eder.

FU2»Inertia rate

¢ 0 46 0

Fabrika Varsayilan: 0 0

Fabrika Varsayilan: 2 Hz 2
(Bu deger FU2-40 ‘da ayarlanan motor kapasitesine gore
ayarlanir.)

Bu parametre sensorsiiz kontrol, Asgari
Hizlanma/Yavaglama, Optimum
Hizlanma/Yavaslama ve Hiz Arama i¢in kullanilir.
Daha iyi performans i¢in, bu deger dogru bir sekilde
ayarlanmalidir. Performansi iyilestirmek i¢in DB




Boliim 6 — Parametre Tamim [FU2]|

iinitesi veya geri beslemeli doniistiiriicti kurun.

Motor ataletinin 10 katindan daha az yiik ataletine
sahip olan yiikler i¢in ‘0’ ayarlayin.

Motor ataletinin 10 kat1 kadar yiik ataletine sahip
olan yiikler i¢in ‘1’ ayarlaym.

Motor nominal kayma frek [Hz]=(Nominal giris frek.
[Hz] <(Motor rpm * P/120))

P: Motor kutup sayist

(Orn) 60Hz, 4 pole, 1730 rpm motor durumunda
Motor nominal kayma frek [Hz]= (60[Hz]-(1750[rpm] *
4/120))

=60[Hz]-58.67[Hz]=1.33[Hz]

diisiige ayarlayin. Ancak, IKHz ‘den daha diisiige
ayarlanirsa performansi kotiilestirebilir.

(Fabrika varsayilan degeri kullanmaniz tavsiye
olunur.)

10kHz tizerinde ayarlanirsa, nominal akimi 1kHz
basina 5% azaltin.

FU2-60 [Kontrol mod se¢imi] Sensorsiiz ‘e
ayarlandiginda Tetikleme frekansini 1.5 [kHz] altinda
ayarlamak azalmig performansa yol agabilir.

" Tedbir: FU2-48 [Tetikleme frek] ayar arahg
siiriicii kapasitesine gore degisiklik gosterir.

‘ FU2-47: Motor Hiz Gostergesi igin Kazang ‘

FU2»
47

RPM factor

100 % n

100
100 |

| Fabrika Varsayilan: 100 %

Bu kod, motor hiz gostergesini doniis hizi (r/dakika)
veya mekanik hiza (m/dak) degistirmek icin
kullanilir. Hiz degeri DRV-09 ‘da goriintiilenir.
Gosterge asagidaki denklem tarafindan hesaplanir.

Doniis hizi (r/dak) = 120 x F/ P x Motor RPM
Gosterge Kazanci
Burada, F=Cikis frekansi, P= Motor kutup sayisi

FU2-48: Tetikleme Frekansi ‘

FU2»Carrier freqg
48 5.0 48 2.0
Fabrika Varsayilan: 5.0 kHz 9.0
Kod LCD Fabrika Varsayilan Ayar Arahgi
Gosterge
FU2-48( Carrier | 0.75 ~2 kW |5 [kHz] [0.7 ~ 15 [kHZ]
freq 30 kW 0.7 ~10 [kHz]
37~75kW |4 [kHz]| 0.7 ~ 4 [kHz]
90 ~280 kW |3 [kHz]| 0.7 ~3 [kHz]
315~450kW | 2 [kHz] | 0.7 ~ 2 [kHz]

Bu parametre, duyulan motor sesi, siiriictiden giirtilti
yayilimi, siirticii sicaklig1 ve kagak akim etkiler.
Stirtictiniin kurulu oldugu yerdeki ortam sicakligi
yiiksek veya diger techizat potansiyel siiriicii
giiriiltiisii tarafindan etkilenebilir ise, bu degeri daha

Z‘J Fabrika Varsayilan: 52

FU2-49: PWM Mod Secimi (PWM yontemini
degistirerek guriiltii veya kagak akimi azaltmak

igin)

FU2» PWM Select
19 a9 0
Fabrika Varsayilan: Normal

Tetikleme frekansini degistirmeksizin degistirme
dongiisiinii azaltarak giiriiltii ve kagak akim
azaltilabilir.

Motor ¢alismasinda Normal se¢ildiginde, siiriicii
degistirme frekansini siral olarak diisiikten ayarlanan
degere degistirir. “Diisiik Kagak™ degistirme
dongiisiinii azaltarak Kacak akimi azaltmak igin
kullanilir.

No| FU2-49 ayan Tanim
0 Normal Temel ¢aligma
Tetikleme(degistirme)

frekansi.

2 | Diisiik Kagak | Kacgak akimi azaltmak i¢in
(Tetikleme) degistirme

frekans sablonunu degistirin.

5 Tedbir: Tetikleme Frekansimi azaltmak
giiriiltiiyii artirabilir.

5" Tedbir: Tetikleme frekansi 2.0 kHz ‘den diisiige
ayarh iken [Diisiik kacak] secildiginde, 2.0kHz
otomatik olarak ayarlanacaktir.

‘ FU2-52~53: Glvenli Durma

FU2»
52

Dec Rate

100 100

92

100
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Giivenlik fonksiyonu calistiginda yavaslama
zamanin1 FU2-52 ‘ye ayarlayin. Serbest ¢aligan
motorun durmasi i¢in gereken zamani girin. [J
Giivenlik fonksiyonu calistiginda FU2-53 [Giivenlik
Yiizdesi| ‘nde Cikis Gerilim azalma oranini
ayarlayin.

cikisi fark frekansi kadar artirir veya azaltir.

Fark frek (Kayma Telafi Frek.) = Motor Nominal kayma
* (Cikis akimi - Motor yiiksiiz akim) / (Motor nominal
akim - Motor yiiksiiz akim)

Cikis frek = Referans frek + Fark frek

FU2-40~46 [Motor parametreleri] FU2-40 [Motor
se¢imi] tarafindan otomatik olarak kararlastirilir.
Siirlicti kapasitesine karsilik gelen en uygun motor
kapasitesi fabrika ayar1 olarak ayarlanir, ancak
asagidaki parametreler gerekli oldugunda
ayarlanabilir.

FU2-40~46 [Kayma Telafisine iliskin Motor

arametreleri]
Kod LCD Tamm
Gosterge

FU2-40 | Motor select | Motor kapasite secimi

FU2-42 | Rated-Slip Motor nominal kayma
(Hz)

FU2-43 | Rated-Curr Motor nominal akim
(rms)

FU2-44 | Noload-Curr | Motor yiiksiiz akim
(rms)

FU2-45 | Efficiency Motor verimliligi (%)

FU2-46 | Inertia rate Motor atalet orani

Kod | LCD |Fabrika | Ayar Tamm
Gosterge| Varsay | Arahgi
1lan
FU2-52| Dec 100 1.0~100.0| Giivenli Durma
Rate [san] [san] yavaslama orani
FU2-53] safety | 21 2 ~500 | Giivenli Durma
perc Cikis yavaglama
orani
‘ FU2-60: Kontrol mod segimi ‘
FU2»Control mode
60 V/F 60 0
‘ Fabrika Varsayilan: V/F 0
Siirticii kontrol modunu seger.
FU2-60 LCD Gosterge Tanmm
ayari
0 V/F V/F Kontrolu
1 Slip compensation Kayma telafisi
2 Sensorless Sensorsiiz vektor
kontrol hiz ¢alismasi
¢ V/F kontrolu:

Bu parametre, gerilim/frekans oran sabitini kontrol
eder. Daha biiyiik baglangic torku gerekli oldugunda
tork artig fonksiyonunub kullanilmasi tavsiye olunur.
Ilgili fonksiyon: FU2-67~69 [Tork artis1].

¢ Kayma telafisi:
Bu fonksiyon, sabit motor hizin1t muhafaza etmek igin

kullanilir. Motor hizini sabit tutmak igin, ¢ikis
frekans1 FU2-42 ‘de yiik akimina goére ayarlanan
kayma frekans sinir1 dahilinde degisiklik gosterir.
Ornegin, agir yiike bagh olarak motor hiz1 referans
hiz1 (frekansi) altina diistiiglinde, siiriicli motor hizini
artirmak i¢in ¢ikis frekansini referans frekansindan
daha yiiksege artirir. Asagida gosterildigi gibi, siiriicii

Not: Yanhs bir sekilde ayarlanan FU2-44 [Motor
Yiiksiiz Akim] degeri Sensorsiiz kontrolu
zayiflatabilir.

¢ Sensorsiiz (Sensorsiiz vektor hiz kontrol)
calisma:

1) diisiik hizda yiiksek baslangi¢ torku gerekli 2) yiik
dengesizligi yiliksek 3) siiratli yanit gerekli oldugunda
kullanin. Bu fonksiyonu kullanmak i¢in, FU2-40~46
[Motor parametreleri] ve FU2-60 [Kontrol mod
secimi] ‘ni uygun bir sekilde ayarlayim.

LG 220V/440V Smifi motor kullanilmiyor ise: Bu
kontrolu kullanmadan 6nce ilk olarak FU2-61
[Otomatik ayarlama] ‘da “Evet” ‘i ayarlayin.

flgili parametreler: FU2-40~46, FU2-60, FU2-
62~66

Kod

LCD gosterge

Parametre

FU2-62

RS

Stator direnci
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FU2-63 Lsigma Kagak indiiktans
FU2-65 SL P-gain Sensorsiiz P kazanci
FU2-66 SL I-gain Sensdrsiiz I kazanci

[Sensorsiiz Vektor Kontrolunun En Uygun
Kullanim icin Rehber]

Sensdrsiiz kontrolun en uygun kullanimi igin,
asagidaki sartlar karsilanmalidir. Asagidaki
sartlardan birisi karsilanmaz ise, yetersiz tork,
diizensiz doniis veya asir1 motor giiriiltiisiine bagli
olarak siiriicii hatal1 ¢alisabilir. Bu durumda, V/F
kontrolunun kullanilmasi tavsiye olunur.

® Siiriicii kapasitesine esit veya bir beygir giicii
seviyesi daha diisiik bir motor kapasitesi
kullanin.

Tek siiriicii i¢in iki tip motor parametresi
ayarlanabilir, ancak sensdrsiiz kontrol i¢in
yalnizca bir tip kullanin.

LG(HIGEN) 220V/440V(0.4kW~30kW) sinifi
motor kullanin. Diger marka motor veya LG
220V/380V cift degerli motor kullanilirsa,
caligtirmadan 6nce FU2-61 [Otomatik Ayar]
‘daki otomatik ayar 6zelligini kullanin.

Elektronik 1s1 fonksiyonu, agir1 yiik sinir
fonksiyonu ve durma 6nleme i¢in uygun
degerleri ayarlayin. Ayarlanan degerler nominal
motor akiminin 100% “linti ge¢melidir.

DRV-04 [Frekans Modu] “V1”, “V1S”, “I”, veya
“VI1+I” ‘ya ayarlandiginda, frekans referansi ile
potansiyel giiriiltii etkisini bertaraf etmek i¢in
kablolama gerceklestirilmelidir.

Motor kutup sayis1 2 kutup, 4 kutup veya 6 kutup
olmalidir.

Siirlicti ve motor arasindaki mesafe 100m (328 ft)
‘yi gecmemelidir.

O]

O]

O]

O]

O]

O]

[Sensorsiiz Vektor Kontrolunda Tedbirler]

® Motor i¢in zorlamali sogutma, ortalama ¢aligma
hiz1 20Hz altinda oldugunda ve 100% yiikten
fazlas1 siirekli olarak kullanildiginda
kullanilmalidir.

® Motor sicakligi normal ¢aligma sicakligina erismez
1se, motor azami hizdan 0.5% daha suratli
donebilir.

® Otomatik ayar 6zelligini motor normal sicakliga
ulastiginda (motorun normal olarak caligtig
ortalama sicaklik) kullanin.
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® Siiriicli ve motor arasinda ¢ikis filtresi segenegi
kullanildiginda ¢ikis torku azaltilabilir.

= FU2-62 [Statdr direnci], otomatik ayarl degerin
iki katindan iki katindan fazlaya ayarlanirsa asir1
akim hatasi olusabilir.

[Sensorsiiz Vektor Kontrolu icin Detayll Ayar

Yontemi]

® Kiigiik yiik altinda akim V/F kontrolununkinden
daha biiyiik veya daha kiiclikse FU2—44
[Yiiksiiz Motor Akimi (RMS)] degerini 5%
birim daha biiyiige veya daha kiiciige ayarlayin.

® Hiz, nominal yiik ile V/F kontrolununkinden daha
hizl1 veya daha yavag ise FU2—42 [Nominal
Motor Kaymasi] degerini daha biiyiige veya
daha kii¢lige ayarlayin.

| FU2-61~63: Otomatik ayar |

FU2» Auto tuning
61 0
61 NO
‘ Fabrika Varsayilan: HAYTR 0

Biitiin motor parametreleri “EVET (1)” ayarlayarak
ayarlanabilir. “Hayir (0)” se¢ildiginde otomatik ayar
etkisizlestirilir.

FU2-61 LCD Tamm
ayari Gosterge
0 No Parametreyi 6l¢meyin.
1 Yes Biitiin parametreyi 6l¢iin.
Kod LCD Tanim Fabrika Ayar
Gosterge Varsayil Arahg
an
FU2-62 | %Rs Statdr 4 [%] 0.01-20
| direnci (%]
FU2-63 | %Lsigma | Kagak 12[%] | 0.01-100
| Indiiktans 7]

Otomatik ayar fonksiyonu stator direnci, rotor
direnci, kagak indiiktans, yiiksiiz akim ve Kodlayic1
geri besleme frekansi gibi FU2-60 ‘da secilen kontrol
icin gerekli motor parametrelerini otomatik olarak
Olger.

Motor etiketinde tanimlanan nominal akim, gerilim,
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verimlilik ve kayma otomatik ayar
gerceklestirilmeden 6nce girilmelidir. Etiket {izerinde
verimlilik belirtilmemisse ayarl degeri kullanin.

FU2-64: On tahrik Zamani |

FU2» PreExTime
64 1.0 sec 64 10
Fabrika Varsayilan: 1.0 san 10

Calisma komutu (FWD, REV) verildiginde, siiriicii
On tahrigi bu parametre tarafindan belirlenen zaman
siiresince otomatik olarak gerceklestirir.

FU2-64 [On Tahrik Zamani] gectikten sonra siiriicii
asagidaki grafikte gosterildigi gibi normal
calismasina baslar.

Kod LCD Varsayilan Ayar arahgi
gosterge
FU2-64 | PreExTime 1 [san] 0 ~ 60 [san]
Cikas frek
[Hz]
Tl = On Tahrik Zamani
Cikis ' I
gerilimi[
\4 >
FX-CM | |

FU2-67: El ile/Otomatik Artig Segimi
FU2-68: lleri Yonde Tork Artig!

FU2-69: Ters Yonde Tork Artisi

FU2»Torque boost
67 Manual 61 0
Fabrika Varsayilan:E1 ile 0
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FU2» Fwd boost

68 2.0 % 68 20

Fabrika Varsayilan: 2.0 % 20
FU2» Rev boost

69 2.0 % 69 20

Fabrika Varsayilan: 2.0 % 20

Bu fonksiyon siiriiciiniin ¢ikis gerilimini artirarak
diisiik hizda baglangi¢ torkunu artirmak i¢in
kullanilir. Artis degeri gerekli olandan ¢ok daha
yiiksege ayarlanirsa, motor akiginin doymasina yol
acarak asir1 akim hatasina yol agar. Siirlicii ve motor
arasinda agir1 mesafe oldugunda artis degerini artirin.
[Elile Tork Artisi]

FU2-67 [El ile/Otomatik tork artis se¢imi] “El ile”
‘ye ayarlandiginda, FU2-68 [ileri tork artis1] ve FU2-
69 [Ters tork artis1] ayarli degerleri uygulanir.
FU2-68 [Ileri tork artis1] fleri déniis igin ve FU2-69
[Ters tork artisi] Ters doniis i¢in kullanilir.

Kod LCD Varsayilan | Ayar arahg
gosterge
FU2-67 Tork artis Elile El ile/
Otomatik
FU2-68 Ileri artis 2.0 [%] 0~15 [%]
FU2-69 | Ters artig 2.0 [%] 0~15 [%]

Not: Tork artig degeri siiriicii nominal gerilim
yiizdesi olarak ayarlanmalidir.

Not: FU1-40 [Volt/Hz Sablonu] ‘Kullanic1 V/F’ ‘ye
ayarlandiginda, FU2-67~69 [Tork artisi] ihmal
edilir.

Tedbir: Tork artisi ¢ok yiiksek ayarlamayin. Aksi
takdirde, motor asir1 manyetize olabilir.

Tedbir: Tork yetersizligi olustugunda veya siirticii-
motor kablolamas1 uzun oldugunda bu degeri
artirin. Bu deger ¢ok yiiksek ayarlanirsa, asirt akim
hatas tetiklenebilir.

Tedbir: DC Baslangi¢ calistirildiginda tork artig
degerinin 0 olmas1 durumunda Motor Yok
Hatasinin meydana gelmesi miimkiindiir.

[Otomatik Tork Artisi]

FU2-67 [El ile/Otomatik tork artis se¢imi]
“Otomatik” ‘e ayarlandiginda, siiriicii yiik 6zelligine
gore otomatik artis ile yiiksek baglangi¢ torku
cikartir.
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Tedbir: Otomatik tork artisi yalnizca 1. motora
uygulanir. 2. motor i¢in yalnizca El ile tork artist
miimkiindiir.

Tedbir: FU2-60 [Kontrol Modu] ‘Sensdrsiiz’ ‘e
ayarlandiginda Otomatik tork artigi miimkiin
degildir.

Tedbir: Otomatik tork artisini etkin bir sekilde
kullanmak igin ilk olarak FU2-61 [Otomatik ayar]
‘da Otomatik ayarlamay1 gerceklestirin.

Cikis Gerilimi

100%

Tleri ve Ters yonde (FU2-68
ve FU2-69 icin ayn1 degeri
ayarlayin)

Elile¥| .

Artis | |, 5

Degeri ¥+ ' Cikis

\ Frekansi
Frek. Temel

[Sabit Tork Yiikleri : Tastyici, Hareketli Techizat. vb.]

Cikis Gerilimi

\ FU2-80: Gli¢ Agildiginda Gosterge

FU2»PowerOn disp
80 0 80 0
‘ Fabrika Varsayilan: 0 0

Bu kod, gii¢ agildiginda tus takimi1 (DRV-00)
tizerinde ilk olarak goriintiilenecek parametreyi seger.

Ayar Tanim
Aralhigi
0 DRV-00 [Komut Frekansi]
1 DRV-01 [Hizlanma Zamani]
2 DRV-02 [Yavaglama Zamani]
3 DRV-03 [Siiriicii Modu]
4 DRV-04 [Frekans Modu]
5 DRV-05 [Adim Frekansi 1]
6 DRV-06 [Adim Frekansi 2]
7 DRV-07 [Adim Frekansi 3]
8 DRV-08 [Cikis Akimi]
9 DRV-09 [Motor Hizi1]
10 DRV-10 [DC Bara Gerilimi]
11 DRV-11 [FU2-73 ‘de secilen kullanici
gostergesi]
12 DRV-12 [Hata gistergesi]

ileri Yonde - Motor
(FU2-68 ayar degeri)

100%

FU2-81: Kullanici gésterge segimi

Ters Yonde — Geri besleme
(FU2-69 ‘u ‘0%’ ‘a ayarlayin)

FU2» User Disp

81 Voltage 81 0

Elile ¥
Artis

Degeri ™ Crkag

Frekansi

. \ Frek. Temel
[Cikan ve Inen Yiikler: Park etme, Kaldirma vb.]

Fabrika Varsayilan: 0 0

Ilgili Fonksiyon: DRV-11 [Kullanic1 gosterge segimi]
Gostergeyi asagida gosterildigi gibi secin.

Ayar | FU2-81 | isim Tamim
100% fo-oeeeereeery : 0 Voltage | Cikis | Siiriicii ¢ikis gerilimini
Ters Yonde - Motor gerilimi | goriintiiler (Fabrika
(FU2-69 setting value) ayari).
Ileri Yonde — Geri besleme ! Watt Clkls S},lr,l,lc]’l,,glkls gueunu
Elile ¥ | (FU2-68 i “0%’ ‘a ayarlaym) glicii | gorintiiler.
Artis I : . .
Degeri ¥ Cikis Not: “Watt” goriintiilenen degeri yaklagik degerdir.
\ Frek. Temel Frekans

[Cikan ve Inen Yiikler: Park etme, Kaldirma vb.]

| FU2-82: Yazilim Siiriimil

ilgili Fonksiyonlar: FU1-40 [Volt/Hz Sablonu]
FU2-60 [Kontrol Mod segimi]

FU2» S/W Version

82 Ver X.X 82 KX
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Fabrika Varsayilan: Ver. X.X KX

Yazilim siirlimiinii goriintiiler. Entegre yazilim
siiriimiine bagli olarak degisecektir.

FU2-83, 84, 85: Son Hata Zamani, A¢ik Zamani,
Galisma Zamani

FU2pLastTripTime
i 83 00.00
Fabrika Varsayilan: 0: 00: 00: 00: 00 00.00

Son hata olustuktan sonra gegcen zamani goriintiiler.

Not: hata olusunca otomatik olarak sifirlanir.

FU2» On-time

i 84 00.00

Fabrika Varsayilan: 0: 00:00:00:00 00.00

Goriintiilenecek parametreleri degistirmek icin
kullanilir.

No FU2-90 Tanim
Ayarlanan
veri

0 Default Temel parametreleri
goriintiiler. (fabrika
varsayilan)

1 All Para Biitiin parametreleri
goriintiiler.

2 Diff Para | Fabrika ayarindan farkli
ayarlanan parametreleri
goriintiiler.

FU2-91: Parametre Okuma
FU2-92: Parametre Yazma

Gig agildiktan sonraki zaman1 goriintiiler.
Not: otomatik olarak sifirlanmaz.

FU2» Para. read
91 --- No —--—-

FU2» Run-time
oo 85 00.00
Fabrika Varsayilan:0: 00:00:00: 00 00.00

Siiriicliniin ¢calisacag1 zamani goriintiiler.

Not: otomatik olarak sifirlanmaz.

FU2-83~85 gosterge> X : XX : XX : XX : XX
(Yil:Ay:Giin:Saat:Dakika)

FU2-87: GligAyar

FU2» PowerSet
87 100 81 100
Fabrika Varsayilan: 100% 100

Mevcut siiriicii ¢cikis giicii ve FU1-54
[KiloWattSaat] ‘i ayarlamak i¢in kullanmilir.
Ayar Arahgi: 0.1 ~400%

‘ FU2-90: Parametre Gostergesi

FU2» Para. disp
90 Default

90 1

Fabrika Varsayilan: Varsayilan 1

’ Fabrika Varsayilan: Hayir

FU2» Para. write
92 --- No ---

‘ Fabrika Varsayilan: Hayir

Bu birden fazla siiriiciiniin ayn1 parametre ayarlarina
sahip olmasi i¢in kullaniglidir. LCD tus takimu siiriicii
hafizasindan parametre ayarlarini okuyabilir
(yiikleyebilir) ve diger siiriiciilere yazabilir
(indirebilir). Bu fonksiyon yalnizca LCD tus takimi
ile kullanilabilir.

Not: FU2-91, 92 kullanildiginda, FU2-40~46, FU2-
62~63 gibi motor parametrelerine ilk deger
atanacaktir.

Sensorsiiz modu kullanmadan once ilk olarak
Otomatik ayar gerceklestirin.

Not: FU2-91 [Parametre Okuma] ‘dan once ilk
olarak FU2-95 [Parametre kaydet] ‘i
gerceklestirin.

1) Parametreleri okumak i¢in FU2-91 ‘i “Evet” ‘e
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ayarlayin ve Giris ‘e basin.

FU2» Para.
91 --—-

read

Yes —---

2) LCD tus takimini
¢ikarin.

Ayar Arahgi Tamm
EXT Yalnizca Harici gruba ilk deger
atanir.
COM Yalnizca Haberlesme grubuna ilk
deger atanir.
APP Yalnizca Uygulama grubuna ilk
deger atanir.

W

FU2-94: Parametre Kilitleme

FU2» Para.
92 -—--

write
Yes -

N

3) Hedef siiriiciiye kurun

ve FU2-92 ‘yi “Evet” ‘e
ayarlayin ve
parametreleri indirmek
i¢cin Giris ‘e basin.

‘ FU2-93: Parametre ilk Deger Atama ‘

FU2» Para. lock
54 0 94 0
‘ Fabrika Varsayilan: 0 0

Bu fonksiyon parametreleri degistirilmemesi i¢in

kilitlemek i¢in kullanilir. Parametreler

cizgiye degisir.

Kilitleme ve kilit agma kodu ‘12” “dir.

kilitlendiginde, gosterge oku siirekliden kesikli

\ FU2-95: Parametre Kaydet (El ile Kaydet)

FU2» Para. save
FU2» Para. init 03 0 oc N 95 0
o
93 No
‘ Fabrika Varsayilan:Hayir 0 ‘ ‘ Fabrika Varsayilan: 0 0

Bu parametreleri geri

fabrika varsayilan degerlerine

dondiirmek i¢in kullanilir. Her parametre grubuna
ayr1 olarak ilk deger atanabilir.

Not: Bu fonksiyondan sonra FU2-40~46 [Motor
parametrelerini] tekrar ayarlayin.

Not: Parametre ilk deger atama hata bilgisini
silemez. Onun yerine, FU2-06 [Hatalar sil] ‘i

FU2-95 “Evet” ‘e ayarlandiginda, degistirilen
parametre degeri hafizaya kaydedilir.

kullanin.
Ayar Araligi Tanim
No Ik deger atama bittikten sonra
goriintiilenir. (Fabrika
Varsayilani)
All Groups Biitiin parametre gruplari fabrika
varsayilan degerine dondiiriiliir.
DRV Yalnizca Siiriicii grubuna ilk
deger atanir.
FUI Yalnizca Fonksiyon 1 grubuna ilk
deger atanir.
FU2 Yalnizca Fonksiyon 2 grubuna ilk
deger atanir.
/0 Yalnizca Girig/Cikis grubuna ilk
deger atanir.
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6.4 Giris/Cikis Grubu [1/O] Bu, siiriictiniin asgari frekansi ¢ikardigi V1 giriginin
asgari gerilimidir.

| 110-00: istenen Kod # ‘ya ziplama |

I/0» V1 freq yl
I/0»  Jump code 03 0.00 Hz 03 0.00
00 1
‘ Fabrika Varsayilan: 0.00 Hz 0.00
Fabrika Varsayilan: 1 Bu, V1 terminali iizerinde asgari gerilim (I/O-02)
oldugundaki siiriicii ¢ikis asgari frekansidir (veya
Dogrudan herhangi bir parametre koduna ziplama hedef deger).
istenen kod numarasini girerek gergeklestirilebilir. I/00 V1 volt x2
Bu kod yalnizca LCD tus takimi ile kullanilabilirdir. 04 0.00 V 04 10.00
/0-01 ~ 1/0-05: Analog Gerilim Girig (V1) Sinyal Fabrika Varsayllan: 10.00 Vv 10.00
Ayari

Bu, siiriiciiniin azami frekans ¢ikardigi V1 girisi

Bu, frekans kontrol terminali ‘V1’ tarafindan referans azami gerilimidir.

gosterildiginde, analog gerilim girig sinyalini
ayarlamak i¢in kullanilir. Bu fonksiyon, DRV-04 I/0» V1 freq y2

s et . . g 09 60.00
V1, VIS, veya ‘V1+I’ ‘ya ayarlandiginda 05 60.00 Hz

uygulanir. Kullanici se¢imli Birim [**] olarak Fabrika Varsayilan: 60. 00 Hz 60.00

goriliniir. Birimi degistirmek i¢in, APP-02 [PID
caligma se¢imi] ve APP-80 [Harici PID ¢aligma
secimi] iginde birden fazlas1 “Evet” ‘e ayarlanir ve
sonra istenen birim Yiizde, Bar, mBar, kPa ve Pa ‘y1
1/0-86 [ V1 kullanici birim segimi] arasindan segin.

Bu, V1 terminali iizerinde azami gerilim (I/0-03)
oldugundaki siiriicii ¢ikis azami frekansidir (veya
hedef deger).

Referans Frekans

Kod Fabrika Varsayilan Ayar Araligi

1/0-01 10 [msan] 0~9999 [msan] 10-05

1/0-02 0[V] 0~12[V]

1/0-03 0 [Hz] 0 ~ Azami Frek

0 [**] 0~ 100.00 [**]
1/0-04 10[V] 0~12[V]
1/0-05 60 [Hz] 0 ~ Azami Frek
0 [**] 0~ 100.00 [**] 1/0-03
: : V1 terminal
I/o» V1 filter 01 10 1/0-02 1/0-04 (0~12V)
01 10 ms V1 Asgari. Gerilim V1 Azami Gerilim
Fabrika Varsayilan: 10 ms 10 ‘ [Referans Frekans ve Analog Gerilim Girisgi (0 - 12V
arasi)]
Bu, frekans referans girisi arasindan V1 igin
filtreleme zaman sabitidir. V1 sinyali giiriiltiiden 1/0-06 ~ 1/0-10: Analog Akim Girisi (I) Sinyal
etkilenerek stiriiciiniin kararsiz ¢alismasina sebep Ayarlama
oluyorsa bu degeri artirin. Bu degeri artirmak yanit
siiresini yavaslatacaktir. Bu, terminal ‘I’ frekansi referans gosterdiginde
/e V1 volt x1 analog ak.lrn giris sinyali‘n,i ayarlamak ’ig‘:in kullanilir.
02 0.00 v 02 0.00 Bu fonkstyon, DRV-04 ‘I’ veya V1+I va
ayarlandiginda uygulanir. Kullanici se¢imli Birim

Fabrika Varsayilan:0.00 v 0.00 ‘ [**] olarak goriiniir. Birimi degistirmek i¢cin, APP-02

[PID ¢alisma se¢imi] ve APP-80 [Harici PID calisma

36



Boliim 6 — Parametre Tamm [I/O]

se¢imi] icinde birden fazlas1 “Evet” ‘e ayarlanir ve

sonra istenen birim Yiizde, Bar, mBar, kPa ve Pa ‘y1 I/0» I freq y2 10 60.00
1/0-87 [I kullanic1 birim se¢imi] arasindan segin. ]Eﬁl, I’ termifalihde HZami | s y
Kod Varsayilan Ayar oldugunda siirticii ¢ikis azami frekansidir (veya hedef
1/0-06 10 [msan] 0 ~ 9999 [msan] deger).
1/0-07 4 [mA] 0~20[mA] Referans Frekanst
(hedef deger)
1/O-08 0 [Hz] 0 ~ Azami frek
0 [**] 0~100.00[**] 1/0-10
1/0-09 20[mA] 0~ 20 [mA]
1/O-10 60[Hz] 0 ~ Azami frek
0 [**] 0~100.00[**]
I/0» I filter 1/0-08
0/6 10 ms 06 10 : ; Analog Gerilim
1/0-07 1/0-09 Girlsi (1)
Fabrika Varsayilan: 10 ms 10 I Asgari Akim I Azami Akim

Bu, ‘I’ sinyal girisi i¢in filtreleme zaman sabitidir.

‘I” sinyali giirtiltiiden etkilenerek siiriciiniin kararsiz

calismasina sebep oluyorsa bu degeri artirin. Bu
degeri artirmak yanit siiresini yavaslatacaktir.

[Referans Frekansi ve Analog Akim Girisi (0 - 20mA

arasi)]

I/0-11~16: Sinyal (A0/B0) araciligiyla frekans
komut ayari

I/o» I curr x1
07 4.00
07 4.00 mA I/0» P pulse set 1 1
: 11 (A)
‘ Fabrika Varsayilan: 4.00 ma 4.00
Siiriiciiniin asgari frekansim ¢ikardig: ‘I’ girisi asgari ‘ Fabrika Varsayilan: (2) 1
akimdir.
I/0» P filter 12 10
I/ I freq yl 08 0.00 12 10 msec
08 0.00 Hz .
‘ Fabrika Varsayilan: 10 msan 10
| Fabrika Varsayilan:0.00 Hz 0.00 O
Bu, ‘I’ terminali tizerinde asgari akim (I/0-07) girisi o
oldugunda siiriicii ¢ikis asgari frekansidir (veya hedef o
deger). I/0» P pulse x2 15 10
15 10.00 KHz
I/0» I curr x2 09 20.00
09 20.00 mA : ‘ Fabrika Varsayilan:10.0 KHz 100
| Fabrika Varsayilan: 20.00 mA 20.00
I/0» P pulse y2 16 60.00
Bu, siirliciiniin azami frekansi ¢gikardigi ‘I’ giriginin 16 60.00 Hz :
azami akimdir.
‘ Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00

I/ I freq y2
10 60.00 Hz 10 60.00
Fabrika Varsayilan: 60.00 Hz 60.00

Frekans komutunu giris terminali AQ veya BO ile tist
seviye kontrolor veya motor kodlayici sinyalinden
ayarlaym. DRV-04 [Frekans modu] “Sinyal” ‘e
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ayarlandiginda ayarlanabilir.

Kullanict se¢imli Birim [**] olarak gdriiniir. Birimi
degistirmek i¢in, APP-02 [PID ¢aligma se¢imi] ve
APP-80 [Harici PID c¢aligma se¢imi] i¢ginde birden
fazlas1 “Evet” ‘e ayarlanir ve sonra istenen birim
Yiizde, Bar, mBar, kPa ve Pa ‘y1 I/O-88 [Sinyal Giris
kullanici birim se¢imi] arasindan segin.

Kod Fabrika ayar Ayar araligi
1/0-11 (A) (A), (A)+(B)
1/O-12 10 [msan] 0~ 9999 [msan]
1/O-13 0 [KHz] 0~ 10 [KHz]
1/0-14 0 [Hz] 0 ~ Azami frekans

0 [**] 0~ 100.00[**]
1/O-15 10 [KHz] 10 ~ 100 [KHZ]
I/O-16 60 [Hz] 0 ~ Azami frekans
0 [**] 0~ 100.00[**]

Not: 1/0-12 ayarlanan degeri A oldugunda A0, B0
terminallerinin ikisine sinyal uygulamayn.

Sinyal bilgisi
T/N Varsayilan
A0 | A Pulse Input

Ayar aralhig
Ust: +3~+12V Azami
Alt: +2.5V Azami
Azami Giris Frek.:
100KHz
Ust: +3~+12V Max
Alt: +2.5V Max
Azami Giris Frek.:
100KHz
Not: Sinyal girisi icin Azami 12V Giic¢ kaynagi ile
Acik Toplayic tip kodlayici kullanin.

BO | B Pulse Input

Not: Giiriiltii paraziti kararli ¢calismay1 bozdugunda
filtre zaman sabitini artirin. Artirma yanit zamanini
yavaglatacaktir.

Not: P Sinyal Girig Asgari/Azami Frek. motor
kodlayict araciligiyla ayarlandiginda kodlayici sinyali
icin degeri asagidaki gibi ayarlayin;

ORN) 1000 Sinyal kodlayicidan 60Hz (1800 devir)
komutu vermek i¢in

I/0-15 [P Sinyal Giris Azami Frek]=Nominal
devir/60 san * Kodlayici Sinyal Sayisi

= 1800 [devir]/60[san]*1000=3000Hz,

Bundan dolay1, I/0-15 ‘i 3.0KHz ‘e ayarlayin

Ayarlanan frek. (hedef deger)

I/O-16

Sinyal giris
(0~10kHz)

1/O-14

| 1/0-13 | | 1/0-15
Sinyal Asgari Sinyal Azami
Frek Frek

11017, 18, 19: Analog Giris Sinyal Kaybi igin
Kriterler

I/0» Wire broken
11 0
17 None
Fabrika Varsayilan:Yok 0 ‘
I/0OpLost command
18 None 18 0
Fabrika Varsayilan: Yok 0
I/0» Time out
19 1.0 sec 19 10
Fabrika Varsayilan: 1.0 san 10

Kod LCD Tanim
Gosterge

I/O-11 | P Pulse Set | Frekans ayar giris yontemi A veya
A+B ‘den birini ayarlayin.

1/0-12 P filter P Sinyal girisi i¢in dahili filtre
sabitini ayarlayin.

I/O-13 | PPulsex!l | P Sinyal girisi igin Asgari frekansi
ayarlayin.

1/O-14 P freq yl1 P Sinyal giris asgari frekansina
(I/0-13) karsilik gelen ¢ikis
frekansini ayarlayin.

P [**] yl P Sinyal giris asgari frekansina
(I/0-13) karsilik gelen hedef
degeri ayarlaym.

I/O-15 | PPulsex2 | P Sinyal girisi i¢in azami frekansi
ayarlayin.

/O-16 P freqy2 | P Sinyal giris azami frekansina
(I/0-15) karsilik gelen ¢ikis
frekansini ayarlayn.

P [**]y2 | P Sinyal giris azami frekansina
(I/0-15) karsilik gelen hedef
degeri ayarlayin.
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Bu, DRV-04 [Frekans Modu] ‘V1’°, ‘V1S’ ‘I’, ‘V1+I’
veya ‘Sinyal’ ‘e ayarlandiginda analog giris sinyal
kayb i¢in kriterleri ayarlamak igindir. Analog giris,
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[-O-17 ayar1 [kopmus kablo] ‘ya gére uygulanacaktir.
Ancak, “V1+I” i¢in, ana hiz V1 ‘dir boylece I sinyali
kayboldugunda siiriicli yanit vermez. Asagidaki tablo

ayar degerini gosterir.

Ayar Arahigi

Tanm

Yok

Etkisiz. (Fabrika Varsayilan)

x1 ‘in yaris1

Siiriicii, analog giris sinyali asgari
ayarlanan degerin (I/0-02, /0-07, I/O-
13) yarisindan daha az oldugunda
frekans referansinin kaybolduguna
karar verir.

x1 ‘den diisiik

Siiriicii, analog giris sinyali asgari
ayarlanan degerden (I/0O-02 veya I/O-
07, I/0-13) daha az oldugunda frekans
referansinin kaybolduguna karar verir.

I/0-18 [Kayip Komut], frekans referansinin kaybina
karar verdikten sonra ¢alismay seger.
Asagidaki tablo I/0-18 ‘de se¢imi gosterir.

Ayar Arahg:

Tanim

Yok

Frekans referansi kaybolduktan sonra
stirekli ¢alisma.

Serbest Caligma

Siiriicii, frekans referansinin kaybina
karar verdikten sonra ¢ikigini keser.
secer.

ayarlandiginda referans frekansi Devir olarak
goriinebilir.

1/0-20~27: Programlanabilir Dijital Girig Terminal
‘M1, M2, M3’, ‘M4’, ‘M5’, ‘M6’, ‘M7’, ‘M8’ Tanimla

I/o» M1l define
~ 20 0
20 Speed-L
Fabrika Varsayilan: H1z-L 0
I/0» M2 define
_ 21 1
21 Speed-M
Fabrika Varsayilan: H1 z-M 1
I/0» M3 define
22 Speed-H 22 2
Fabrika Varsayilan: H1z-H 2
O
O
O

Programlanabilir Dijital Giris terminalleri bir ¢ok

Durma Siiriicii, frekans referansmin kaybina farkli uygulama i¢in tanimlanabilir. Asagidaki tablo
karar verdikten sonra Yavaslama onlar i¢in ¢esitli tanimlar1 gdsterir.
sablonu ve Yavaslama zamanina gore
durur.
Koruma Frekans komutu kayboldugunda Kod "LCD Varsayilan Ayar
‘Kayip Komut Hatas1’ olusacaktir. gosterge
1/0-20 M1 tanimla HIZ-L Asagidaki
Analog giris sinyali kayboldugunda, siiriicii asagidaki [/O-21 | M2 tanimla HIZ-M tabloya
tabloyu goriintiiler. 1/0-22 M3 tamimla HIZ-H bakin
1/0-23 M4 tanimla Sifirla
Ayar Arahg Tamm 1/0-24 | M5 tanimla BX
oV J T P ke —— 1/0-25 M6 tanimla JOG
nalog girig sinyal kaybi,
LOI Analog giris sinyal kaybu, I 1/0-26 M7 tanimla FX
LOA Sinyal referans frekans kaybi [/0-27 | MBS tanimla RX

I/0-19 [Zaman bitti], referans sinyal kaybina karar
vermeden dnce bekleme zamanini ayarlar. Siiriici,
referans sinyal kaybina karar vermeden 6nce zaman
bitene kadar bekler.

Kod

Fabrika ayari

Ayar arahig

1/0-19

1.0 [san]

0.1 ~ 120 [san]

DRV-16 [Hz/Devir Gostergesi] “devir” ‘e
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Not: BX Acil Durma tusudur. BX ACIK
oldugunda parametre ayari etkisizdir.

M1, M2, M3 M4, M5, M6, M7, M8 ‘in 1/0-20~27

‘de secimi
Ayar Arahigi Tanim
Speed-L Cok adimli hiz - Diisiik
Speed-M Cok adimli hiz - Orta
Speed-H Cok adimli hiz - Yiiksek
XCEL-L Coklu hizlanma/yavaslama - Diigiik
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Ayar Aralhg: Tanm
XCEL-M Coklu hizlanma/yavaglama - Orta
XCEL-H Coklu hizlanma/yavaglama - Yiiksek
Dc-brake Durma esnasinda DC enjeksiyon
freni
2. Funcs 2. fonksiyonlara degisim
Exchange Ticari hatta degisim
-Reserved- Teriki kullanim icin ayrilmis
Up Yukari siiriiciisii
Down Asagi siiriiciisii
3-Kablo 3 kablo ¢alismasi
Ext Trip Harici hata
-Reserved- Teriki kullanim icin ayrilmis
iTerm Clear PID kontrolu i¢in kullanilir
(iMaddesi Temizle)
Open-loop PID modu ve V/F modu arasinda
(Acik dongii) degisim
LOC/REM Calisma yontemini degistirme
(YEREL/UZAK)
Analog hold Analog komut frekans girig sinyalini
tutma
XCEL stop Hizlanma ve Yavaglama Etkisizlestir
P Gain2 PID P2 kazang kontrolu i¢in
kullanilir
-Reserved- Tleriki kullanim icin ayrilmis
Interlock1 MMC ¢aligmast i¢in kullanilir
Interlock2
Interlock3
Interlock4
Speed-X Ek Adim frekans se¢imi
Reset Sifirlama
BX BX (Acil durma)
JOG Jog
FX Tleri Calisma/Durma
RX Ters Calisma/Durma
Ana Change Analog giris degistirme
Pre excite On tahrik
Ext.PID Run Harici PID Calisma/Durma
Up/Dn Clr Yukari/Asag: kayit temizleme

[Hiz-L, Hiz-M, Hiz-H, Hiz-X]

M1, M2, M3 terminallerini sirasiyla ‘Hiz-L.’, ‘Hiz-
M’ ve ‘Hiz-H’ ‘ye ayarlayarak siiriicii DRV-05 ~
DRV-07 ve I/0-20 ~ I/O-27, I/O-30~10/42 ‘de
ayarlanan ayarl frekansta galisabilir [Cok adiml1
caligma].

[XCEL-L, XCEL-M, XCEL-H]

M1, M2 ve M3 terminallerini sirastyla ‘XCEL-L’,
‘XCEL-M’ ve ‘XCEL-H’ ‘ye ayarlayarak 8 ‘e kadar
farkli Hizlanma ve Yavaslama zamanlari
kullanilabilir. Hizlanma/avaslama zaman1 DRV-01 ~
DRV-02 ve I/O-50 ~ I/O-63 ‘de ayarlanir.
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[Dc-fren]

DC Enjeksiyon Frenleme, Programlanabilir dijital
giris terminallerinden (M 1-M8) birini ‘Dc-fren’ ‘e
yapilandirarak siiriicii durmas1 esnasinda
etkinlestirilebilir. FU1-22 ‘deki ayarli DC-baglama
degeri uygulanir. DC Enjeksiyon Frenlemeyi
etkinlestirmek i¢in, atanmigs terminalin baglantisini
stiriicli dururken kapatin.

[2. fonksiyon]

2. fonksiyon, Programlanabilir dijital giris
terminallerinden (M 1-M8) birini ‘2. fonk’ ‘a
yapilandirarak siiriicii durmasi esnasinda
etkinlestirilebilir. Detaylar igin APP 20~29 ‘a bakin.

[DEGISIM]

Degisim, siiriicii hattindan ticari giice veya tersine
motoru dolastirmak i¢in kullanilir. Motoru ticari hatta
dolastirmak i¢in ‘Degisim’ fonksiyonunu 1/O-20~27
‘de Programlanabilir dijital giris terminallerinden
birinde ve ‘INV hatt1’, ‘COMM hatt1” fonksiyonunu
1/0-76~79 ‘da Programlanabilir dijital ¢ikis
terminalinde(AX-CX) ayarlayin.

[Yukari, Asagi]

Yukar1 ve Asag1 fonksiyonunu kullanarak siiriicii
yalnizca iki girig terminali kullanarak sabit bir hiza
hizlanabilir veya istenen bir hiza hizlanabilir. Ayar
sinir1 Azami frekanstir.

Cikis Frekansi
Frek. oo
Azami
: : Zaman
MI1-CM T'
“Yukarr’ : | Zaman
M2-CM |—|
‘Asagr’ ON Zaman
FX-CM ON |
Zaman
[Yukari/Asag1 Calismasi]
[3-Kablo]

Bu fonksiyon 3-kablo baglama/durma kontrolu
icindir. This function is for 3-wire start/stop control.
Bu fonksiyon esas olarak hizlanma veya yavaglama
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esnasinda mevcut frekans ¢ikisini tutmak i¢in anlik
basma diigmesi ile kullanilir.

(Orn. M1 terminalini FX ‘e, M2 terminalini RX ‘e,
M3 terminalini 3-Kablo ‘ya ayarlayin.)

M1 [ M2 ]| M3 [CM]

i\, lP

L]

[3-Kablo Calismast i¢in kablolama, M3 ‘3-Kablo’ ‘ya
ayarlanmig]

Cikis Frekansi

Frek.
Azami

Zaman

Frek.
Asgari

M3-CM Zaman

FX-CM A_(;iK

Zaman

TACIK |

[3-Kablo Calismasi]

RX-CM Zaman

[Harici Hata]

Bu normal olarak agik baglanti girigidir. ‘Harici
Hata’ ‘ya ayarl terminal ACIK oldugunda, siiriicii
cikigini keser ve hatay: goriintiiler. Bu, harici kalict
hata olarak kullanilabilir. Mantik 1/0-94 [Normal
Acik/Normal Kapali se¢imi] ‘nde programlanabilir.

[iMaddesi Temizle]

Bu fonksiyon PID kontrolu i¢in kullanilir. Bu
terminal ACIK oldugunda, [-Kazancinda
toplulastirilan deger ‘0’ ‘a ayarlanir. PID Kontrol
Blok Semasina bakin.

[Acik dongii]
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Bu, siirticii kontrol modunu PID modundan (Kapali
Dongii) V/F moduna (Agik Dongii) degistirmek igin
kullanilir.

DRV-03 [Siiriicii Modu] ve DRV-04 [Frekans Modu]
mod degistirildiginde uygulanir.

Not: Yalnizca siiriicii durdugunda kullanilir.

[YEREL/UZAK]
Frekans ayari ve ¢alistir/durdur komut ayart igin
secenek kart1 veya dahili RS485 haberlesmesi
kullanildiginda ve ayar ACIK oldugunda,
parametreleri degistirmeksizin siiriicli galigmast
Secenek (veya RS485) calismasina degistirilebilir.
‘YEREL/UZAK’ girildiginde, DRV-

22| YerelUzakTusu] ‘na gore calisir.
Please refer to details for DRV-22 function.

[Analog tutmal]

Frekans referans igin analog giris sinyali
bulundugunda ve ‘Analog tutma’ terminali ‘ACIK’
oldugunda, siiriicii frekans referansini gézetmeksizin
¢ikis frekansini sabitler. Terminal KAPALI
oldugunda, gercek frekans referansi uygulanacaktir.
Bu fonksiyon, sistem hizlanmadan sonra sabit hiza
gereksinim duydugunda veya frek referansinin
degistirilmesi gerekmediginde kullanighdir.

Analog frekans

referansi
Gergek Referans

Frekansi
Son Cikis Frekansi

MI-CM ? |
‘Analog ACIK
tutma’
[Analog tutma Caligsmasi]
[XCEL durma]

Siiriicii hizlanma ve yavaglamayi bu terminal ACIK
oldugunda durdurur.

[P Kazanci 2]
Bu fonksiyon PID caligmasi esnasinda P-Kazancin
degistirmek i¢in kullanilir. Bu terminal ACIK

Zaman

Zaman
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oldugunda, PID kontrol6rii P-Kazancini1 P2-
Kazancia degistirir. PID Kontrol Blok Semasina
bakin.

[Kilit 1, 2, 3, 4]

Bu fonksiyon MMC g¢aligsmasi i¢in kullanilir, MMC
APP-01 ‘de secildiginde ve kilit ayarlandiginda, M1,
M2, M3 ve M4 Kilit fonksiyonu i¢in otomatik olarak
atanir. Bundan dolay1, bu fonksiyonlar kilit etkin
oldugunda diger fonksiyonlar1 ayarlamak i¢in
kullanilamaz. Diger fonksiyon ayar1 i¢in M5, M6,
M7 ve M8 ‘i kullanin. MMC c¢alismasina bakin.

[Sifirlama]
Bu fonksiyon, ACIK oldugunda hata sifirlama
terminali olarak kullanmak i¢in ayarlanir.

[BX]
Bu fonksiyon, ACIK oldugunda Acil Durma
terminali olarak kullanmak i¢in ayarlanir.

[JOG]
Bu fonksiyon, ACIK oldugunda Jog calisma
terminalini kullanmak i¢in ayarlanir.

[FX/RX]
Bu fonksiyon, Ileri/Ters Calisma olusturmak icin
ayarlanir.

[Ana Degisim]|
Stirticii, ACIK oldugunda frekans referans kaynagini
V1 ‘den I ‘ya degistirir.

Orn) V1+I calismasi durumunda, V1 varsayilan
ayardir ve terminal ACIK duruma getirildiginde I
calismasina degistirilir.

[On tahrik]

Bu ayar, siiriicliyli 6n tahrik durumuna degistirir. Bu
fonksiyon, Sensorsiiz kontrolda akisi olusturmak i¢in
motora manyetize edici akim uygular. Caligma
komutu ACIK ‘a ayarlandiginda durum 6n tahrikten
normale degisir.

On Tahrik

FX-CM a l [
DC manyetize

edici akim

Akim m /

A: On tahrik
[Ext.PID Calismasi]
Harici PID kontrol6rii tanimlanan terminal ACIK
duruma getirildiginde ¢aligmaya baslar. Bu, siiriicii
referans komutu gozetilmeksizin ¢alistirilabilir veya
dahili PID galigmasi ile birlikte kullanilabilir.
Detaylar icin Harici PID ¢alismasina bakin.

[Yukari/Asag Temizle (Yukari/Asag kayit
temizle)]

Bu fonksiyon, FU1-80 (Yukari/Asag: kaydet)
ayarlandiginda kaydedilmis frekansi Sifirlamak
(Temizlemek) i¢in kullanilir.

| 1/0-28: Terminal Girig Durumu ‘

I/0» In status
28 00000000000 28 0000
| Fabrika Varsayilan: 00000000000 0000

Bu kod, M1-M8, P4-P6 kontrol terminallerinin giris
durumunu goriintiiler. P4, P5, P6 yalnizca alt-kart
kuruldugunda goriintiilenip kullanilacaktir.

[LCD Tus takimi Gostergesi]

Giris |[P6| P5 | P4 |M8|M7|M6|(M5|M4 (M3 |M2|[M1

™™ (10| 9 [ 8 (7|6 [ 5|43 |2 |1]0
bit| bit | bit | bit | bit | bit [ bit | bit | bit | bit | bit

KAPALI|O| O] O|O]O|O]O|O]O|O]O

durumu

ACIK (1|1 |1 |11 ]1]1|1]1]1]|1

durumu

1/0-29: Programlanabilir Dijital Girig Terminal filtre
zaman sabiti

29

I/O» Ti Filt Num
15

29

15

‘ Fabrika Varsayilan: 15 ms

15

Giris terminalleri M1-M8 ve P4-P6 ‘nin yanit
verebilirligini ayarlayin. Giiriiltii seviyesi yliksek
oldugunda etkilidir. Bunu artirmak yanit siiresini
yavaslatip daha siiratli azalmasini saglayacaktir.

| Kod

LCD

Varsayilan

Ayar arahig
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gosterge I/O- | Adim Frek-4 0 1 0 0 0
1/0-29 | Ti Filt Num 15 [ms] 2~1000 [ms] 31 (Hiz-4)
I/O- | Adim Frek-5 0 1 0 1 0
Not: Siiriicii ticari hat degisim ¢calismasinda 32 (Hiz-5)
100msan ‘den daha yiiksege ayarlaymn. Bu, catirti /O- | Adim Frek-6 0 1 1 0 0
ve anlik hatali calismay1 6nlemek i¢in yararh 33 (Hiz-6)
olacaktir. I/O- | Adim Frek-7 0 1 1 1 0
34 (Hiz-7)
I/O- | Adim Frek-8 1 0 0 0 0
35 (Hiz-8)
I/O- | Adim Frek-9 1 0 0 1 0
1/0-30: Jog Frekansi \ 36 (Hiz-9)
I/O- Adim Frek- 1 0 1 0 0
I/0» Jog freq 37 10
30 10.00 Hz 30 10.00 (Hiz-10)
Fabrika Varsayilan: 10.00 Hz 10.00 ‘ 1/32_ Ad1n11 1Frek- ! 0 ! ! 0
Bu kod jog frekansini ayarlar. Detaylar igin 1/O- (Hiz-11)
31~42, DRV-05~ 07 ‘ye bakin. I/O- | Adim Frek- 1 1 0 0 |0
39 12
1/10-31~42: Adim Frekansi 4, 5, 6, 7, 8, 9, 10, 11, (Hiz-12)
12,13, 14,15 I/O- | Adim Frek- 1 1 0 1 |0
40 13
I/0» Step freqg-4 Hiz-13
o 10 00 s | 81 40.00 (Hz L)
. z I/O- Adim Frek- 1 1 1 0 0
’ Fabrika Varsayilan: 40 .00 Hz 40.00 ‘ 41 14
(Hiz-14)
I/0» Step freg-5 _ :
32 50.00 1/0 Adim Frek 1 1 1 1 0
32 50.00 Hz 42 15
‘ Fabrika Varsayilan: 50.00 Hz 90.00 ‘ (Hiz-15)

Adim frekanslar1 asagidaki tabloda gosterildigi gibi

M1, M2 ve M3 terminal kombinasyonlari tarafindan

0: KAPALI, 1: ACIK, X: Ihmal edilir (Ilk 6nce Jog)
Hiz-L: Cok adimli hiz giriginde en diisiik bit

Hiz-M: Cok adimli hiz giriginde orta bit

kararlastirilir. Hiz-H: Cok adimli hiz girisinde yliksek bit
Hiz-X: Cok adimli hiz girisinde en yiiksek bit
Kod Adim hiz | Hiz-X | Hiz-H |Hiz-M | Hiz-L | J| Not 1: ‘Hiz 0’ DRV-04 ‘de ayarlanir.
Frekansi 0| Not?2: ‘Jog’ terminali ACIK ise, siiriicii diger terminal
G| giriglerini gdzetmeksizin Jog frekansinda caligir.
DRV- | Adim Frek-0 0 0 0 0 0
00 (Sifir Hiz)
/O- Jog Frek X X X X 1 DRV-04 Veri DRV-00 Hiz 0 Frek kaynagi
30 Tus takimi-1 Dijital Frek Ref Tus takimi
DRV- | Adim Frek-1 0 0 0 1 0 Tus takimi-2 Dijital Frek Ref Tus takimi
05 (Hiz 1) Analog Frek Ref. Terminal
DRV- | Adim Frek-2 0 0 1 0 0 V1S Analog Frek Ref. Terminal
06 (Hiz 2) Analog Frek Ref. Terminal
DRV- | Adim Frek-3 0 0 1 1 0 VI+I Analog Frek Ref. Terminal
07 (Hiz-3) Sinyal Sinyal Frek Ref. Terminal
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Dahili 485 Haberlesme Terminal kombinasyonu tarafindan kararlastirilir.
Harici PID Harici PID Frek Tus takimi
Ref. veya Para | Hizlanma/ |XCEL |XCEL |XCEL| Fabrika
Terminal metre | Yavaslama | -H -M -L. | varsayilan
Kodu zamani M3) | (M2) | (M1)
& Ayar 6rnegi DRV- | Hizlanma 0 0 0 10 san
MI1=Hiz-L, M2= Hiz-M, M3= Hiz-H, M4=Jog 01 Zamani-0
M5=BX, M7=FX, M8=RX DRV- | Yavaslama 20 san
Adim hizi1 DRV-05~06, I/0-31~42 ‘de 02 Zamani-0
ayarlanacakglélK ACIK  ACIK ACIK [/0-50| Hizlanma 0 0 1 20 san
Zamani-1
I/0-51| Yavaslama 20 san
Zamani-1
/0-52| Hizlanma 0 1 0 30 san
Zamani-2
I/O-53| Yavaslama 30 san
Zamani-2
1/0-54| Hizlanma 0 1 1 40 san
Zamani-3
I/0-55| Yavaslama 40 san
AdlméAdlmiAdlméAdlmi Adm éAdlmiAdlmEAdlm: Jog Zamani-3
R R 1/0-56 | Hizlanma 1 0 0 50 san
Hiz-L I:l I:l I:l I:l Zamani-4
: ,—_l P i |—| L I/O-57| Yavaslama 50 san
Hiz-M ; A?lK — A({IK ; Zamani-4
B Aok | . 1/0-58| Hizlanma | 1 0 1| 40san
Zamani-5
JOG[_ ¢ ¢ ¢ P ACIK I/0-59| Yavaslama 40 san
R : Zamani-5
PG . . J0-60| Hizlanma | 1 1 | o [ 30san
RX | : ACIK : | Zamani-6
' I/O-61| Yavaslama 30 san
[Cok Adiml1 Frekans Caligmasi] Zamani-6
20 san
1/0-50~63: 1.~7. Hizlanma/Yavaslama Zamani vo-62 g;ii:l; : 1 :
T/0b Acc time-1 I/0-63 | Yavaslama 20 san
50 20.0 sec a0 200 Zamani-7
0: KAPALI, 1: ACIK
Factory Default:  20.0 sec 200 Cikis Frekansi
Rt | ‘
I/0» Dec time-1 Frek. '
51 20.0 sec a1 20.0
Fabrika Varsayilan:20.0 san 200
Zaman

Hizlanma/Yavaslama zamani asagidaki tabloda
gosterildigi gibi M1, M2 ve M3 terminallerinin

Zaman : Zamani ZamanEZaman EZamani Zaman; ZamaniZamani
0 ¢+ 1 i 2 3 ¢ 4 L 5 6 i 7

M2

ML hal Ack] e [ACIK |, g

| AC:IK
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A(,‘LIK

Zaman

Zaman

ma| bbb ACIK

ACIK

| Zaman
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FX

[Coklu Hizlanma/Yavaslama Zaman Calismasi]

I/0-70~73: SO, S1 terminal segimi

I/0» SO0 mode
10 0
70 Frequency
| Fabrika Varsayilan: Frekans 0
I/0» SO adjust
71 100 % n 100
| Fabrika Varsayilan: 100 % 100
I/0» S1 mode
12 0
72 Voltage
| Fabrika Varsayilan: Gerilim 2
I/0» S1 adjust
73 100 3 B 100
‘ Fabrika Varsayilan: 100 % 100

Analog metre S0, S1 terminali iizerinde sinyaller ile
siiriicti ¢ikis Frekans, Akim, Gerilim, DC bara
gerilimi ve Harici PID ¢ikisini goriintiiler. Ortalama
¢ikis gerilimi SO ve S1 terminalleri igin OV - 10V
arasindadir. [/0-71, 73 S0, S1 ¢ikis kazang degerini
ayarlamak i¢in kullanilir.

Kod [ LCD Tanim Fabrika Ayar Arahigi
Gosterge| Varsay
1lan
/O | SO SO 0 0 (Frekans)
-70 | modu | terminalini | (Frek.) | 1 (Akim)
secin 2 (Gerilim)
3 (DC bara
Gerilim)
4 (Harici PID
Cikis)

45

/O | SO S0 Cikis 100 0~200 [%]
-71 | ayarla | Gerilim [%]
Kazanci
/o | S1 S1 2 (Vol.) | 5 (Frekans)
-72 | modu | terminalini 6 (Akim)
secin 7 (Gerilim)
8 (DC bara
Gerilim)
0 (Harici PID
Cikis)
/O | S1 S1 Akim 100 0~ 200 [%]
-73 | ayarla | Gerilim [%]
Kazanci
[Frekans]

S0/S1 terminali siiriicii ¢ikis frekansini gikartir. Cikig
degeri S0/S1 Cikis Gerilimi = (Cikis frek. / Azami
frek.) x 10V x S0,S1 ¢ikis kazanci (I0-71 veya 73)/
100 tarafindan kararlagtirilir.

[AKkim]

S0/S1 terminali siiriicii ¢ikis akimini ¢ikartir. Cikisg
degeri S0/S1 Cikis Gerilimi = (Cikis akimi / Nominal
akim) x 10V x S0,S1 ¢ikis kazanci (10-71 veya 73)/
100 tarafindan kararlagtirilir.

[Gerilim]

S0/S1 terminali siiriicii ¢ikis gerilimini ¢ikartir. Cikis
degeri S0/S1 Cikis Gerilimi = (Cikis gerilimi/ Azami
cikis gerilimi) x 10V x S0,S1 ¢ikis kazanci (I0-71
veya 73)/ 100 tarafindan kararlagtirilir.

Not: Azami ¢ikis gerilimi 200V sinifi icin 220V ve
400V simifi icin 440V ‘tur.

[DC bara gerilimi]

S0/S1 terminali siiriicii DC bara gerilimini ¢ikartir.
Cikis degeri S0/S1 Cikis Gerilimi = (DC bara
gerilimi/ Azami DC bara gerilimi) x 10V x S0,S1
c¢ikis kazanci (I0-71 veya 73)/ 100 tarafindan
kararlagtirilir.

Not: Azami DC bara gerilimi 200V sinifi icin 410V
ve 400V sinifi icin 820V ‘tur.

[Harici PID Cikisi]

S0/S1 terminali Harici PID ¢ikigsini ¢ikartir. Cikis
degeri S0/S1 Cikis Gerilimi = (Harici PID
¢1kis1/10,000) x 10V x S0,S1 ¢ikis kazanci1 (10-71,
73)/ 100 tarafindan kararlastirilir.

> Nominal motor akimui i¢in liitfen Boliim 2
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Ozellikler ‘e bakin.

Yardimci kontak tanimlanan sart gergeklestiginde

Cikis V
A caligir (kapanir).
Kazang*10 V Ayar Arahgi Tamm
None Yok
10V FDT-1 Cikis frekansi ulagim algilama
FDT-2 Belirli frekans seviye algilama
FDT-3 Sinyal ile frekans algilama
SO0/S1-5G |_~ > FDT-4 Kontak kapanisi ile frekans
0% 100 % algilama 1
FDT-5 Kontak kapanisi ile frekans
algilama 2
OL Asin yiik algilama
I/0-74: FDT (Frekans Algilama) Seviyesi I0L Siiriicii asin yiik algilama
I/0-75: FDT Bant genisligi Stall Durma _
ov Asir gerilim algilama
I/ FDT fre LV Diisiik gerilim algilama
72 30.0 OCI Hy L 30.00 OH Siiriicii asir1 1sinma algilama
Lost Command Kayip komut algilama
‘ Fabrika Varsayilan: 30.00 Hz 30.00 Run Siiriicii galiyma algilama
Stop Siiriicii durma algilama
I/0» FDT band Steady Sabit hiz algilama
I INV line Degisim sinyal ¢ikislar
75 10.00 Hz | 19 10.00 BN
‘ Fabrika Varsayilan: 10.00 Hz 10.00 Speedsearch Hiz arama mod algilama
Ready Siiriicii hazir algilama
MMC MMC ¢aligsmasi i¢in kullanilir

Bu fonksiyonlar [/O-76-79 [Programlanabilir Dijital
Yardimei Cikis Terminali] ‘nde kullanilir. I/0-76~79
‘da [FDT-#] ‘ye bakin.

Programlanabilir Dijital Cikis Terminali Q1, Q2, ve
Q3 ‘i kullanmaniz gerekirse Alt-Kartlar1 kullanin.

[FDT-1]

Cikis frekansi referans frekansina (hedef frekans)
ulagtiginda AX-CX terminali KAPATILIR.
Algilama Sarti: Deger (Ref. Frek-Cikis Frek)<=
Frek Algilama Bant genisligi (1/0-75)/2

Cikis Frekanst

I/0-76~79: Programlanabilir Dijital Yardimci Ref, frek
Kontak Gikis modu 1, 2, 3, 4 tanimla (AX-CX) S
__________________________________________________ 1/0-75/2
I/0» Aux model
76 None 16 0
‘ Fabrika Varsayilan: Yok 0 ‘
Zaman
[ KAPALI |
Kod LCD Tamm Fabrika Ayar AX-CX Zaman
Gosterge Varsay | Arahg [‘FDT-1" olarak yapilandirilan AX-CX]
CTan *AX: A1~A4, CX: C1~C4
I/O- | Yardimer | Cok Yardimeili | Yok Asagidaki
76 | modu 1 kontak ¢ikis 1 {iﬂ{l&ya [FDT-2]
JO- | Yardimer | Cok Yardimetl | yo Asagidaki AX-CX, I/0-74 [FDT Frekansi] ‘nda merkezli
77 | modu2 | kontak ¢ikis 2 i[)a;’klﬁl}.'a referans frekansi I/0O-75 [FDT Bant genisligi] ‘nde
I/O- | Yardimer | Cok Yardimeilt | vk Aﬁ?gldaki oldugunda KAPATILIR, ve I/O-74 ‘de merkezli ¢ikis
78 | modu3 | kontak ¢ikis 3 &k&}.’a frekansi I/O-75 ‘e ulagir.
I/O- | Yardimer | Cok Yardimetli | yok ?%éllgldakl Algilama Sarti: FDT-1 sart1 & (Deger (Cikis Frek-
79 | modu4 | kontak gikis 4 ek Frek Algilama)<= Frek Algilama Bant genisligi
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1/0-74

AX-CX
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(1/0-75)/2)

Cikis Frekansi
""""""""""""""""""""" 1/0-75 /2
: : Zaman
KAPALI ! 7
aman

[‘FDT-2’ olarak yapilandirilan AX-CX]
[FDT-3]
AX-CX, cikis frekansi FDT frekansinda merkezli
banda ulastiginda KAPATILIR. Cikis, ¢ikis frekansi
FDT frekansinda merkezli FDT bant genisligi digina
ciktiginda ACILIR.
Algilama Sarti: Deger (Frek Algilama (I/0-74)-
Cikis Frek)<= Frek Algilama Bant genisligi (I/O-
75)/2

Cikig Frekansi

100 X7 R AN

1/0-75/2

Zaman

AX-CX

A kel

[‘FDT-3’ olarak yapilandirilan AX-CX]

Zaman

[FDT-4]

AX-CX, cikis frekansi FDT frekansina ulastiginda
KAPATILIR. Cikis, ¢ikis frekanst FDT frekansinda
merkezli FDT bant genisliginin altina indiginde
ACILIR.

Algilama Sarti:

Hizlanma esnasinda: Cikis Frek >= Frek Algilama
Yavaslama esnasinda: Cikis Frek >( Frek
Algilama (I/0-74) — Frek Algilama Bant genisligi
1/0-75)/2)

Cikis Frekansi
1 2 S . W
: 1/0-75/2
Zaman
AX-CX KAPALI
Zaman

[‘FDT-4 olarak yapilandirilan AX-CX]

[FDT-5]

Bu [FDT-4] “iin ¢evirilmis ¢ikigidir.

Algilama Sarti:

Hizlanma esnasinda: Cikis Frek >= Frek Algilama
Yavaslama esnasinda: Cikis Frek >( Frek Algilama
(I/0-74) — Frek Algilama Bant genisligi (I/0-75)/2)

Cikis Frekanst

VO-T4 Lo N\
! ! 1/0-75/2

Zaman

AX-CX @ :

[‘FDT-5’ olarak yapilandirilan AX-CX]

Zaman

[OL]

AX-CX, ¢ikig akimi1 FU1-65 [Asir1 Yiik Uyari
Zamani] ‘nda FU1-64 [Asir1 Yiik Uyar1 Seviyesi| ‘ne
ulastiginda KAPATILIR.

Gz
[OLseviyesil| .
e ...
(oL seviyeon IIIIIIII""""IIIIIIII
AX-CX | iACIK | Zaman
—
oot ot
tl: FU1-65 [Asirt Yiik Uyar1 Zamani]
[ “‘OL’ olarak yapilandirilan AX-CX]
[IOL]

AX-CX, ¢ikis akimi 36 saniye siiresince nominal
stiriicti akiminin 110% ‘unun iizerinde oldugunda
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KAPATILIR. Bu durum bir dakika siirerse stiriicii
cikisini kesip ‘IOL’ (Siiriicti asir1 yiik) Hatas1

goriintiileyecektir. Nominal siiriicii akimi igin etikete

bakin. (IOL ¢evrilmis zaman ozelligine (I*t) sahiptir ve
zaman belirlenen hata zamaninin 60% ‘i1 gegtiginde
alarm sinyali ¢ikartir.)

Cikis Akimi
Nominal Strtict |-..ooooooooeee JEBFRERERE - oeeeee
s e 1 e
Zaman
IIIIIIII""”"IIIIIIII
Nominal SUriici |--------=-----ee-- ] poeooeneeee
Akimimin 110% ‘u :
AX-Cx ,_| Zaman
i
36san§<_’§
24san

[‘IOL’ olarak yapilandirilan AX-CX]

[Durma]
AX-CX, stiriicli durma 6nleme modunda oldugunda
KAPATILIR.

Cikis Akimi
FULTL | | I ________________
[Durma
sttt ..
LI L
FUL-710( "N} 1 LA
[Durma : :
Seviyesi]
Cikis Frekansi
Zaman
AX-CX | KAPALI | Zaman

[‘Durma’ olarak yapilandirilan AX-CX]
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[OV]
AX-CX, DC bara gerilimi Asir1 gerilim seviyesinin
tizerinde oldugunda KAPATILIR.

DC Bara Gerilimi

OV Seviyesi (380V DC
/ veya760V DC)

__________________________________________

Zaman
AX-CX ACIK Zaman
[ ‘OV’ olarak yapilandirilan AX-CX]
[LV]

AX-CX, DC bara gerilimi Diisiik gerilim seviyesi
altinda oldugunda KAPATILIR.

DC Bara Gerilimi
LV Seviyesi (200V DC

veya 400V DC

___________________________________________

Zaman
AX-CX ACIK | Zaman
[‘LV’ olarak yapilandirilan AX-CX]
[OH]

AX-CX, siiriicii sogutucusu referans seviyesi
iizerinde oldugunda KAPATILIR.

[Kayip Komut]
AX-CX, frekans referansi kayboldugunda
KAPATILIR. 1/0-18, I/0-92 ve 1/0-93 ‘e bakin.

[Calisma]
AX-CX, siirticii ¢alistiginda KAPATILIR. (DC

frenlemede sinyal olusturulmaz.)

1) Sinyali baglama frekansi (FU1-32) iizerinden
cikartir.

-. 0Hz ¢alismasinda ¢ikartmaz.
2) Sinyali DC Baslangi¢, DC Fren, On 1sitma vb.
oldugunda ¢ikartir.

- Otomatik ayarlamada ¢ikartmaz.

[Durma]
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AX-CX, siirticii durdugunda KAPATILIR.

[Sabit] [Degisim Sirasi]
AX-CX, siiriicii sabit hizda ¢alistiginda KAPATILIR. [Hiz arama]
AX-CX, siiriicii hiz aradiginda KAPATILIR.

[INV hatti, COMM hatti]
Bu fonksiyon, ticari hat degigimi i¢in [Hazir]
Programlanabilir dijital girsin ‘Degisim’ fonksiyonu AX-CX, siiriicii ¢alismaya hazir oldugunda
ile birlikte kullanilir. KAPATILIR.
1) Hiz arama fonksiyonu (FU2-22) degistirme AX-CX Kapali
caligmasi esnasinda diizgiin degisimi etkinlestirerek < >
otomatik olarak etkinlestirilir. Calisma Etkinlestir
[MMC]
2) Calisma Oncesi asagidaki ayar gereklidir. ‘MMC’ APP-01 ‘de secildiginde otomatik olarak

‘MMC’ ‘ye ayarlanir.
- Programlanabilir giris terminali ‘Degigim’ ‘e

ayarlanir. | 110-80: Hata Gikis Rélesi (3A, 3B, 3C) |
- Programlanabilir ¢ikis terminali ‘INV hatt1’ ‘na
ayarlanir. I/0» Relay mode 80 010
- Programlanabilir ¢ikig terminali ‘COMM hatt1’ ‘na 80 010
ayarlanr. ‘ Fabrika Varsayilan: 010 010 ‘
Not: Bu fonksiyon esn'as'mda catirtt ve anlik ha@l' Bu fonksiyon, hata olustugunda hata ¢ikis rolesinin
¢aligmay1 engellemek i¢in I/0-29 [Programlanabilir calismasina izin vermek i¢in kullanilir. 3A-3C ‘nin
Dijital Giris Terminalleri i¢in Filtreleme Zaman normal olarak actk kontak ve 3B-3C ‘nin normal
Sabiti] 100 [msan] “den fazlaya ayarlanmalidur. olarak kapali kontak oldugu yerde ¢ikis role terminali
5 Not: Fonkisyon c¢alismada gegersizdir. 3A, 3B, 3C dir.
Bit Ayar | Gosterge Tanim
Cikis Frekanst [Hz] Bit 1 0 000 ‘Diigiik gerilim’ hatasinda
. (LV) hata ¢ikis rélesi ¢caligmaz.
1 001 ‘Diistik gerilim’ hatasinda
60Hz | N hata ¢ikis rolesi caligr.
_____ | N
Bit 2 0 000 Hata ¢ikis rolesi hig bir hatada
> (Trip) calismaz.
1 } § 1 010 Hata ¢ikis rdlesi ‘Diisiik
FX-CM ACIK | - gerilim’ ve ‘BX’ (siiriicii
g etkisizlestir) hatas1 harici
Degisim I ACIK R herhangi bir hatada ¢aligir.
P g (Asirt akim, Asirt akim
COMM hattt I - ACIK koruma, Asir1 gerilim,
4 P L i Elektrik Is1, Kol kisa devre,
INV hatti ACIK ACIK R Toprak kisa devre, Asirt
Siirlici | T/ ' T Siriicii s 1sinma, vb.)
Calismasi ‘T <—2 Caligmasi aman Bit 3 0 000 Fault output relay does not
P (Retry) operate regardless of the retry
P i number
Ticari Hat Callsm;lrsllsz - 500 msan
(Kilit Zamani)
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Bit Ayar | Gosterge Tamm

1 100 Fault output relay operates
when the retry number set in
FU2-25 decreases to 0 by
faults.

Disabled while Auto retry is

ON.

Role girisi

Role ¢ikist

Ayn1 anda birden fazla hata olustugunda, Bit 1 ilk 6ncelige
sahiptir. (Etkin sira: Bit 1->Bit 2->bit3)

‘ I/0-81: Terminal Cikig Durumu ‘

Acik Gecikme Zaman1 Kapali Gecikme Zamani

| 1/0-84: Sogutucu Fan Kontrol Segimi \

I/0» Out status
81 00000000 81 0000 I/OpFan Con. Sel
‘ Fabrika Varsayilan: 00000000 0000 ‘
Fabrika Varsayilan: Gti¢ agilinca Fan 0
Bu kod, AXA-AXC 1~4 durumunu, kontrol
terminalleri Q1~Q3 ve hata rolesi 3A,3C ‘nin ¢ikis
durumunu goriintiiler.
Programlanabilir Dijital ¢ikig terminali Q1, Q2 ve Q3
‘Ui kullanmaniz gerekirse, Alt-kartlar1 kullanin. 1/0-84 Tanim
0 PowerOn | Fan, siiriicii giicii agilinca
.. . Fan acilir.
[LCD Tus takum Géstergesil 1 Run Fan Fge:m, stiriicii calistiginda
Cikis [ 3A-1 Q3| Q2 | Q1 [AUX|AUX|AUXAUX (frekansimi ¢ikardiginda) acilir.
Terminal | 3C 4 | 3 ]2 1 2 | Temper Fan | Fan, siiriicii sicaklig1 [/O-85
leri Bit 7|Bit 6|Bit 5|Bit 4| Bit 3|Bit 2|Bit 1|Bit 0 ‘de ayarlanan degeri astiginda
KAPALI 0 0 0 0 0 0 0 0 agilir.
durumu " Tedbir: 1/0-84, 85 yalmizca 37kW ve daha
ACIK 1 1 1 1 1 1 1 1 yiiksek siiriiciiler icin kullanilabilir.
durumu

I/0-86, -87: Analog Girig Birimini degistirmek
icin

1/0-82, 83: Hata Rolesi Agik/Kapali Gecikme
Zamani

I/0» Relay On

82 0.0 sec 82 0.0
Fabrika Varsayilan: 0.0 san 0.0
I/0» Relay Off

83 0.0 sec 83 0.0
Fabrika Varsayilan: 0.0 san 0.0

Hata role ¢ikist ayarlanan zaman siiresince geciktirilir

ve ayarlanan zamandan sonra ACIK/KAPALI hale
getirilir.
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I/O» V1 Unit Sel
86 Percent 86 0
Fabrika Varsayilan: Yiizde 0
I/0pUnit Max Val
87 Percent 81 0
Fabrika Varsayilan: H1 z 0
No | 1/0-86 Tanmim
Ayar
verisi
0 Yiizde | Akis, Basing, Sicaklik [%] olarak
belirtilir.
1 Bar Basing [Bar] olarak belirtilir.
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kPa
PSI
[}

APP-02 [proses PI modu] ‘nu “Evet” ‘e ayarladiktan

sonra I/0-86 [Kullanict birim se¢imi] ‘nde
birimlerden birini ayarlayin: Yiizde, Bar, mBar, kPa,
PSI, Pa. Sonra, siiriicli hedef frekansina iligkin biitiin
birimler degistirilir.

APP-02 [proses PI modu] “Hayir” ‘a ayarlanirsa, I/O-
86 [Kullanict birim se¢imi] ‘ne ilk deger olarak

“Yiizde” atanir.

No 1/O-87 Tanim
Ayar verisi
0 Birim Azami | Birimin azami degerini
Deger ayarlayin.

I/0-87 [Birim Azami Degeri], ¢alismast miimkiin

olan her birim i¢in Azami ayar1 gosterir. Her sistem

Control system3

120Bar

Control system1
100B ar

Control system?2
80B ar

Y

10Hz
30Hz
60Hz

1/10-90, 91: Siiriicii Numarasi, Baud Hizi
1/0-92, 93: Haberlesme sinyali kayboldugunda
calisma yontemi, Haberlesme Zaman Bitimi
1/10-94: Haberlegsme Gecikme Zamani

I/o»  Inv No.
Kod | LCD Tamm Fabrika Ayar 50 1 90 1
Gosterge Varsayilan Arahigi
VO | Inv. no | Stirtict 1 1~250 Fabrika Varsayilan: 1 1
-90 Istasyon ID
/O | Baud Baud Hiz1 9600 bps 1200 bps
-91 | rate 2400 bps
4800 bps I/0» Baud rate 91 3
9600 bps 91 9600 bps
19200 bps
38400 bps ‘ Fabrika Varsayilan: 9600 bps 3

farkl bir degere sahip olabilir: Azami Akis, Basing,
sisteme gore azami frekans i¢in Sicaklik, I/0O-87
[Kullanict birim se¢imi] kullaniciya yarayabilir.
Ornegin, 3 Kontrol sistemi bulunmaktadir.

Siirticii azami frekans1 60 Hz oldugunda, her sistem
basing gosterir: Kontrol sistem 1 100Bar gosterir,
Kontrol sistem 2 80Bar gosterir, Kontrol sistem 3
120Bar gosterir. [/O-87 [Birim Azami Degeri] ‘nde
girerek her kontrol sisteminin Azami frekansina
karsilik gelen basinci bulmay1 kolaylastirir.

I/O» COM Lost Cmd

92 None 92 0

‘ Fabrika Varsayilan: Yok 0
I/O» COM Time Out

93 1.0 sec 93 10
‘Fabrika Varsayilan: 1.0 san 10

1/0-92, 93 yalnizca DRV-03 [Siiriicii modu] veya
DRV-04 [Frekans modu] “Dahili 485” ‘e
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ayarlandiginda goriintiilenir.

Bu durumda, LCD gosterge “LOR” gosterir.

I/0-93 [Haberlesme zaman bitimi] sinyalin kaybolup
kaybolmadigina karar verir.
Haberlesme sinyali kaybolduktan sonra agagidaki
tabloda tanimlanan {ig tip ¢aligma yontemi

ayarlanabilir.
Ayar Arahigi Tanim
Yok Haberlesme sinyali kaybolduktan
(Fabrika Varsayilan) |sonra siirekli calisma.

Serbest Calisma

caligir.

Siiriicii, haberlesme sinyalinin
kaybolduguna karar verdikten sonra
¢ikisini keser ve durmak igin serbest

Durma

Stirticti, haberlesme sinyaline karar
verdikten sonra Yavaglama sablonu
ve Yavaglama zamani uyarinca durur.

I/0» Delay Time

94

5

94

Fabrika Varsayilan: 5 ms

1/0-94 ayar1, 232-485 doniistiiriicli kullanarak
haberlesme i¢indir. 232-485 doniistiiriicii 6zelligine
gore uygun bir sekilde ayarlanmalidir.

Kod LCD Tanim Fabrika Ayar
Gosterge Varsayilan | Arahg:
I/O- | Gecikme | Haberlesme | 5 [san] 2 ~1200
94 Zamani gecikme [msan]
zamant
1/0-95: Normal Agik/ Normal Kapali segimi
I/0» In No/NC Set
95 00000000000 93 0000
0000 |

| Fabrika Varsayilan: 00000000000

M1, M2, M3, M4, M5, M6, M7, M8, P4, P5 ve P6
i¢in girig kontak mantig1 (Normal A¢ik-A Kontak/
Normal Kapali-B Kontak) bu kodda
programlanabilir. Giris terminalleri P4, P5 ve P6

yalnizca Alt-kart kurulu iken ayarlanabilir.

[LCD TUS TAKIMI GOSTERGESI]

Giris [ P6 | P5 | P4 |[M8 (M7

M6 | M5|M4 | M3

M2 | M1

M |10 9 | 8 | 7
bit | bit | bit | bit

bit

bit | bit | bit | bit

bit | bit

0: NO| 0/1{0/1]0/1]0/1
1: NC

0/1

0/110/1(0/1]0/1

0/10/1

| I/0-96: Girig Kontrol Zamani

I/O» In CheckTime
96 1 ms

‘ Fabrika Varsayilan: 1 ms

Cok adiml1 hiz veya Coklu Hizlanma/Yavaslama

caligmasi etkin oldugunda, siiriicii girisin gegerli

oldugunu 1/0-95 [Giris kontrol zamani] gectikten

sonra kararlagtirir.

Ciks frek
[Hz]

?

v

| Aok g

Hiz0 Hiz0 Hiz0 Hiz0 Hizy Hz7i{Hiz7 Hiz2

ACIK (Hiz-M)

l ACIK (Hiz-H) |

i BX

m
I

ACIK (FX)

RX ‘ACIk‘

! Giris kontrol zamani 1

o

Giris kontrol zamani

)
>

»

[Giris kontrol zamani]
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Boliim 6 — Parametre Tamm [I/O]

\ 1/0-97: Asiri Isinma Hata Segimi \

I/0» OH Trip Sel
97 111 9 m
‘ Fabrika Varsayilan: 111 m ‘
I/0» Mot Trip Temp
98 110 98 110
‘ Fabrika Varsayilan: 110 [°C] 10 ‘

Stiriicli Asir1 Isinma korumasi motor sicaklik ayar
durumu gdzetilmeksizin etkinlestirilir.

Kod | Ayarlanan Fonksiyon Acik | Kapa
Bit I
Vvo- (31211
97 ® | Motor asir1 1sinma 1 0
hata ayar1 (I/0-98
‘de hata olustu)
] -Ayrilmis- 1 0
° Harici sicaklik 1 0
sensor se¢imi (PTC/
NTC)

5" Tedbir: Bit 2 ileriki kullamim i¢in ayrilmistir.

Kod LCD Tanim Fabrika Ayar
Gosterge Varsayilan | Arahgi
I/O- | OH Hata | Harici 111 000 ~
97 | Segimi sicaklik 111 (bit)
sensOr hata
ayarl
I/O- | Mot Hata | Motor asiri 110[C] 0~256
98 | Sicakligr | 1sinma hata [C]
ayari
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Boliim 6 — Parametre Tamim [I/O]

Harici PTC/NTC Isil direng 6zelligi

Sensior | 25C ‘ye gore Sicakliga bagh direnc Olciilebilir
diren¢ Sicaklik arahg
PTC | 1kR(+5%) R(T)=[1+A*(Olgiilen siacklik-25)+B *(Olgiilen s1acklik 0~125[C]
-25)°][k&]
A=7.635X107, B=1.371 X10°~
NTC | 2.545kR(+5%) | Sicakliga bagli NTC direnci i¢in asagidaki tabloya bakin. 0~150[C]

> Not : Olgiilebilen sicaklik 1s1l sensérlere bagh olarak degisiklik gosterir. Sensorii 6l¢iilebilir sicaklik
aralik ozelligini kontrol ett,kten sonra secin.

Sicakhiga gore NTC direnci

Sicakl | Diren¢ | Sicak | Diren¢ | Sicak | Diren¢ | Sicak | Diren¢ | Sicak | Diren¢ | Sicak | Diren¢ | Sicak | Direng
1k [kQ] hk k] Ik (kL] hk k] Ik [kQ] hk (k] hk kL]
[C] [C] [C] [C] [C] [C] [C]
80 0.3562 90 0.2649 | 100 [ 0.2002 110 0.1536 120 | 0.1195 130 | 0.0942 [ 140 | 0.0752
81 0.3455 91 0.2574 | 101 0.1949 111 0.1497 121 0.1167 131 [ 0.0921 141 0.0736
82 0.3353 92 0.2502 102 0.1897 112 0.1459 122 ] 0.1139 132 [ 0.0900 [ 142 | 0.0720
83 0.3254 93 0.2432 | 103 0.1847 113 0.1423 123 | 0.1112 133 [ 0.0880 [ 143 0.0705
84 0.3158 94 0.2364 | 104 [ 0.1798 114 0.1387 124 [ 0.1085 134 [ 0.0860 [ 144 | 0.0690
85 0.3066 95 0.2299 | 105 0.1751 115 0.1353 125 | 0.1060 135 [ 0.0841 145 [ 0.0675
86 0.2976 96 0.2236 | 106 0.1705 116 0.1319 126 | 0.1035 136 | 0.0822 | 146 | 0.0661
87 0.2890 97 0.2174 | 107 0.1661 117 0.1287 127 | 0.1011 137 [ 0.0804 [ 147 | 0.0647
88 0.2807 98 0.2115 ] 108 0.1618 118 0.1255 128 | 0.0987 138 [ 0.0786 [ 148 | 0.0633
89 0.2727 99 0.2058 | 109 0.1577 119 0.1225 129 | 0.0965 139 [ 0.0769 [ 149 | 0.0620

150 | 0.0608

5~ Not: Yukaridaki 6zellige sahip olan harici NTC ‘yi kullanin ve 1/0-98 ‘i siiriicii ve harici sensor
arasinda sicaklik farki olustugunda ayarlayin.
5" Not: Asiri isinma korumasi I/O-76~79 [Yardimel mod 1, 2, 3] ‘ten birini “OH” ‘ye ayarlayarak
gozlemlenebilir.
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Boliim 6 — Parametre Tanmim [APP]

6.5 Uygulama grubu [APP]

APP-00: istenen kod # ‘ya ziplama

APP» Jump code
00 1

Fabrika Varsayilan: 1

Dogrudan herhangi bir parametre koduna ziplama
istenen kod numarasini girerek gerceklestirilebilir.
Bu kod, yalnizca LCD tug takimu ile kullanilabilir.

APP-01: Uygulama Mod Segimi

APP» App. mode
01 None 01 0
Fabrika Varsayilan: Yok 0

Bu kod uygulama modunu ayarlar.

APP-01 Ayarh Tanim
veri
Yok Uygulama modu secilmez.
(Fabrika Varsayilan)
MMC MMC (Cok motorlu Kontrol) modu

uygulama moduna segilir. Ilgili
parametreler (APP-40~71) goriintiilenir.
I/O-76~79 [Programlanabilir dijital
Yardimer réle ¢ikisi] otomatik olarak

motor bagli ise, kalan rdleler diger
fonksiyonlar i¢in kullanilabilir.

“MMC” ‘ye ayarlanir. 4 ‘ten az yardimet

5" Tedbir: “MMC” ayarlandiktan sonra “Yok”
ayarlansa dahi I/0-76~79 degerine otomatik
olarak ilk deger atanmaz. Bu durumda, istenen
secim icin I/0-76~79 ‘u yeniden ayarlayn.

| APP-02: PID Galisma Segimi

APP» Proc PI mode
02 No

02 0

‘ Fabrika Varsayilan: No 0

Bu fonksiyon, akis, basing ve hava hacim kontrolu
gibi Proses kontrol i¢in kullanilabilir.

Bu fonksiyonu kullanmak i¢in, APP-02 [proses PI
modu] ‘nu “Evet” ‘e ayarlaymn. PID kontrol
sensorden geri besleme miktarin algilar ve hedef
deger ile kiyaslar. Degerler farklilik gosterir ise,
fonksiyon farklilig1 bertaraf etmek igin bir ¢ikt1
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iretir. Diger bir ifadeyle, bu kontrol geri besleme
miktarini hedef deger ile eslestirir.

HVAC veya Pompa uygulamalari i¢in, PID kontrol
geri beslemeyi siiriicliye verilen ‘Ayar noktas1’ ile
kiyaslayarak gercek ¢iktiy1 ayarlamak icin
kullanilabilir. Bu ‘Ayar noktasi” Hiz, Sicaklik,
Basing, Akis seviyesi, vb. bi¢iminde olabilir. ‘Ayar
noktast’ ve geri besleme sinyalleri siiriicii analog
girig terminallerine haricen saglanir. Siiriicii, stiriici
cikisinda yansitilan ‘toplam-hata’ hesaplamasinda
sinyalleri kiyaslar.

Not: PID kontrol, Programlanabilir giris terminalleri
(M1~M8, P4~P6) ‘dan birini “A¢ik-dongli” ‘ye
tanimlayarak gegici olarak el ile caligmaya
atlatilabilir. Stiriicii, bu terminal ACIK
oldugunda PID kontroldan el ile ¢alismaya
degisecektir ve terminal KAPALI oldugunda
geriye PID kontroluna degisecektir.

[P Kontrolu]

P kontrolu I kontrolu olmaksizin yalniz
kullanildiginda sabit durum esnasinda giris i¢in hata
olusturulacaktir.

Bu kontrol sistem girisi i¢in orantisal olarak hatayi
telafi etmek i¢indir. Bu, kontroldre hataya stiratli
yanit verdirmek i¢in kullanilir. P kontrolu yalniz
kullanildiginda, sabit durum esnasinda sistem harici
bir miidahale tarafindan kolayca etkilenir. I kontrolu
dahil edilirse, hata bertaraf edilebilir.

[I Kontrolu]

I kontrol sistemi kurmak Integral Kazang Ki i¢in
istikrarsizdir. Bu, sistem hatasini integral olarak telafi
etmek i¢indir ancak sistemi istikrarsizlastirir. Bu,
sabit durum hatasini toplulastirarak telafi eder. Bu
kontrolu yalniz kullanmak sistemi istikrarsizlastirir
ve bu uygulama nadiren kullanilir. PI kontrolu
genellikle sabit durum esnasinda giris i¢in hatayi
bertaraf etmek i¢in kullanilir.

[PI kontrolu]

PI kontrolu giris (temel giris, miidahale) i¢in istikrarl
ise, hata olusturulmayacaktir.

Bu kontrol bir ¢ok sistemde istikrarlidir. “D
kontrolu” eklenirse, 3. sira sistemi olur. Bu, bazi
sistemlerde Orantisal kazan¢ Kp arttigindan dolay1
sistem istikrarsizligina onciiliik edebilir.



Boliim 6 — Parametre Tanimi [APP]

[D Kontrolu]

D kontrolu hata degisim oranini kullandigindan
dolay1 hatayi ¢iik biiyiik olamadan 6nce kontrol etme
yetenegine sahiptir. D kontrolu baglangicta biiyiik
kontrol miktarina gereksinim duyar ancak sistem
istikrarimi artirma egilimine sahiptir. Bu kontrol sabit
durum hatasin1 dogrudan etkilemez ancak sistem
kazancini artirir ¢iinkii sistem lizerinde azaltici bir
etkisi vardir. Sonug olarak, diferansiyel kontrol
bileseninin sabit durum hatasini azaltma {izerinde
etkisi vardir. D kontrolu hata sinyali {izerinde
calistigindan dolay1 yalniz kullanilamaz. Daima P
kontrolu veya PI kontrolu ile birlikte kullanin.

PID ¢alisma icin parametre ayarlama 6rnegi

®APP-02 [PID galisma se¢imi] ‘ni “Evet” ‘e
ayarlayin.

@APP-06 [PID geri besleme se¢imi] ‘ni I, V1 ve
Sinyal arasinda ayarlayin.

® Geri besleme degerini goriintiileme birimini 1/O-
86~88 [Kullanici birim se¢imi] ‘nde ayarlayin. Sonra,
siiriicti hedef frekansina iliskin biitlin birimler
degistirilir.

@ Uygun degeri APP-04~05 ‘de ayarlayin
(Asagidaki PID blok semasina bakin).

® APP-04 “Hayir” ‘a ayarlandiginda, DRV-04 [Frek
Modu] PID referansi olur. APP-04 “Evet” ‘e
ayarlanirsa APP-05 ‘de ayarlanan deger PID referansi
olur. I/O-20~27 [Programlanabilir dijital giris
terminal se¢imi] ‘nden birisi “A¢ik-dongii” ‘ye
ayarlanir ve secilen terminal A¢ik/Kapali duruma
getirilirse, DRV-04 [Frek Modu] ‘nun Hedef frek
veya Hedef frek ‘in PID Cikisi olup olmayacagi
kararlastirilir.
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Boliim 6 — Parametre Tanimi [APP]

Genelde, PID c¢ikis siiriiciiniin “Hedef Frek™ ‘1 olur. Bu durumda, PID biitiin sistemi kontrol eder ve PID ¢ikisi
sistemin hedef frek ‘1 olur ve siiriicii Hizlanma/Yavaslama Zamanina gore ¢aligir. PID kontrol 6rnekleme
zamani 10msan ‘dir.

Cok fonksiyonlu
girig terminal ayari
1/0-20~27 (M1~M8)
P Kazang2 iMaddesi Temizle

\ 4

@ PID P kazanci

PID | kazanci

(apP12)
@ I;Ilg Ezkazancl
@ kazanci

. PD
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Boliim 6 — Parametre Tanimi [APP]

PID Kablolama Ornegi

R(L1) vy

S(L2) vy '“

T(L3) w

G oo
\/
/\

3-faz
AC girisi

"'ILTTT

M7 ILERI Calistir/Durdur

PID Kontrol Segimi ~ A M8 TERS Caligtir/Durdur
p— M1 (Ayar: Acik-déngii)

M Ortak Terminal

V+ Hiz Sinyali igin glig ]
(+12V, 10mA) (CIKIS) (COM) (R4V)

)V1 Ana Hiz Sinyal Girigi
(0~10V, 1kQ)

)5G VR, V1, | Ortak

| Geri besleme Referansi
(4-20 mA, 250Q)

Geri besleme (4~20mA)

oV 24V
Gilg
Kaynagi

AC220V 50/60 Hz
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Boliim 6 — Parametre Tanimi [APP]

® P Kazanci

Bu, mevcut hata degeri ile orantili ¢ikist kontrol eder. P kazanci, Referans 100% ‘e saglanir ve Geri besleme 0% ‘da
tutulur ise, boylece hata degeri 100% ‘de tutar, P kazanci
100% oldugunda ¢ikis 0% ‘dan 100% ‘e degistirilir
demektir. Azami frekans 100% oldugunda cikis 100%

Hata olur. Ornegin, azami frekans 60Hz oldugunda Cikis frekansi

60Hz olur. Boylece, P kontrolor azami P kazancina sahiptir,

P Kontrolor 10% hata degeri ile azami ¢ikis frekansi ¢ikartabilir.
¢ikisi

® [ Kazanci
Bu, toplulastirilmis hata ile orantili olan ¢ikist uygun bir sekilde kontrol eder. I kontrolorii zaman degerini
goriintiilemelidir. I kazanci, Referans 100% ‘e saglandiginda ve Geri besleme 0% ‘de tutuldugunda, x san siiresince

100% hata ile I kontrolor ¢ikigint 0% ‘dan 100% ‘e almak igin gereken zaman demektir.

Hata Hata

1 Kontrolor D Kontrolor

¢ikis1

¢ikisi

I zamam D zaman

® D Kazanci
Bu, Hata degisimine karsilik gelen orani kontrol eder. Bu degisim oranini bu deger ile carpmaktir.D kontrolor
matematik formiil ve ger¢ek uygulama arasindaki farka sahip oldugundan dolay1 D kontroldrii asagidaki formiil

uyarinca kararlastirilir.

E(n)- E(n-1 - i
Kd x (n) - E( )x (1- e Dzamam)
Ts
Referans 100% olur ve Geri besleme degeri 0% ‘da tutulur ise D kazang ¢ikis1 100% olur, yani, T=0 ‘da Hata degeri 0

% olur ve sonraki 6rneklemede 100 % ‘e degistirilir ve sonra 100% degerini muhafaza eder.

D zamani kalan zaman tarafindan kararlastirilir ki, ¢ikis yavas yavas 3 % ‘e distiriiliir.
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Boliim 6 — Parametre Tanim [APP]

APP-03: PID F Kazang Segimi (4-20mA), ‘VI” (0~12V) ve ‘Sinyal’ (A0 and BO,
APP-04: PID Yardimci Referans Mod Segimi 0~100kHz) ‘den birine ayarlanabilir. I i¢in I/O-06~10
APP-05: PID Yardimci Referans Segimi ‘a, V1 i¢in I/O-01~05 “e, Sinyal i¢in I/O-11~16 ‘ya
bakin.
APP» PID F-Gain
03 0.0 % 03 0.0 IR . .
meter I max
Fabrika Varsayilan: 0.0% 0.0 ‘ 07 20mA 07 20
Bu kod, Ileri Besleme kontrolunda kullanilacak F ‘ Fabrika Varsayilan: 20mA 20
Kazancini ayarlar.
100% ‘e ayarlandiginda, kontroldr referans APPP meter V max
degerinden ¢ikis F kazang yanit verebilirligi (%) 08 10 V 08 10
100% “diir. Siiratli yanit gerekli oldugunda kullanilir. .
Tedbir: Bu deger cok yiiksek ayarlanirsa kontrol ‘ Fabrika Varsayllan: 10 v 10
Sistem ci1kisi istikrarsizlasabilir.
APPM t P
APPPAUX Ref Mode neRer omeE 09 100
04 0 09 100
04 No
‘ Fabrika Varsayilan: 100 kHz 100
‘ Fabrika Varsayilan: No 0 ‘

Bu kod, PID Yardime: Ref. Giris APP-07 [Metre I Azami], APP-08 [Metre V Azami],

Etkinlestir/Etkisizlestir ‘i secer. Detaylar i¢in PID APP-09 [Metre P Azami] APP-06 segimine gore

Blok Semasina bakin. ayarlanabilir. Geri besleme sistem veya sensor

ozelligine baglidir. Bundan dolay1, hesaplamada Geri
APP» Aux Ref Sel , o o
05 V1 05 2 besleme Azami degerini kullanarak. Sonraki Sekil

Azami Geri besleme degerinin sirastyla 10V ve 5V

’ Fabrika Varsayilan: V1 2 ‘ oldugunu gosterir

Bu kod, Yardimci referans sinyal kaynagini ayarlar. A

Tedbir: APP-04 “Hayir” ‘a ayarlandiginda DRV-

04, Cok adimh frekans, YUKARI/ASACI, Jog 1o
frekansi PID kontrolor referansi olur ve “Evet” ‘e

ayarlandiginda, PID referans1 APP-05 [PID

Yardimc1 Referans sinyal secimi] ‘nde ayarlanan .y

degerden olusturulur.

APP-06: PID Geri besleme Sinyal Segimi
APP-07: Metre | Azami Deger
APP-08: Metre V Azami Deger
APP-09: Metre P Azami Deger

\

25%
50%
75%
100%

APP» PID F/B
06 I 06 0
Fabrika Varsayilan: T 0 ‘

PID kontrolu igin geri besleme sinyalini se¢in. Bu, ‘I’



611

2.5V

= =
o
8 =3

[Azami deger i¢in Geri besleme ayart]

APP» PID P Gain
11 1.0 %

\/

75%
100%

APP» PID Hi Limit
14

‘ Fabrika Varsayilan: 60 . 00Hz 60.00 ‘

APPP» PID Low Limit
15 0.5Hz
05 |

‘ Fabrika Varsayilan: 0. 5Hz

APP-14 &15 PID kontroldr ¢ikiginin iist ve alt sinir
degerini ayarlar.

APP» PID OutScale
16 100.0%

‘ Fabrika Varsayilan: 100.0% 100.0

APP-16[PID Cikis Olgegi] PID kontroldr déniisiim

Fabrika Varsayilan: 1.0 %

10 |

6lcegini ayarlar.

Bu, PID kontroloriiniin P Kazancidir. I Kazanci
100% hata ile 0 ise, P Kazanc1 100 % deger ¢ikartir.

Ek olarak, I Kazanci 100%
50% deger cikartir.

APP» PID I Time
12 10.0 sec

hata ile 0 ise, P Kazanci

APP» PID P2 Gain
17 100.0%

‘ Fabrika Varsayilan: 100.0% 100.0

App-17 [PID P2 Kazanci] PID kontrolor orantisal
kazang 2 degerini ayarlar.

Fabrika Varsayilan: 10.0 sa

n

Bu, PID kontroloriiniin I Zamanidir. I Kazanci 1
saniyedir ki; 100% hata elde etme ile P Kazanci 0
oldugunda ¢ikis degeri 100% ‘e toplulastirilir. Yani, I
Kazanci 30 saniye demektir ki; ¢ikis degeri 100%

hata elde ederek 30 saniye

suresince 100% ‘e

toplulastirilir. 100% hata, referans degerinin
ayarlandigini ancak geri besleme degerinin 0 oldugu

anlamina gelir.

APP» PID D Time
13 0.0Omsec

APP» P Gainscale
18 100.0%

‘ Fabrika Varsayilan: 100.0% 1000

APP-18[P Kazang Olgegi] PID kontrolér orantisal
kazang P ve P2 ‘nin doniisiim 6l¢egini ayarlar.

APP» PID OutlInvrt
19 No

Fabrika Varsayilan: 0.0 man

Bu kod PID kontroldrii diferansiyel Kazancini

ayarlar.

APP-19[PID Cikig Cevirim] PID kontrolor ¢ikis
Cevirimini ayarlar.62

‘ ‘ Fabrika Varsayilan: HAYIR




APP» PID U Fbk
20 No

‘ Fabrika Varsayilan: HAY TR 0

APP» PrePID Dly
25 600

APP-20[PID U egri geri besleme se¢imi] PID
kontroldriiniin “U” ‘ya geri beslemesini doniistirtir.
(Sensor geri besleme orantisal degeri olarak “karesel”
calismada kullanilir.)

Bu kod, fan ve pompa uygulamasi i¢in kullanighdir.
Hig bir ayar olmaksizin geri besleme sensorii
dogrusal sablonunu karesel sablona doniistiirtir.

PID ¢ikis degeri, 1/0- 1/0-20 ~ I/O-27 “de bir
Programlanabilir dijital girig terminalini (M1 ~ MS)
‘Acik-dongli’ ‘ye ayarlayarak ‘0’ ‘a ayarlanabilir.

Toplulastirilmis I-Kazanci, I/0-20 ~ 1/0-27 ‘de bir
Programlanabilir dijital girig terminalini (M1 ~ MS8)
‘iMaddesi Temizle’ ‘ye ayarlayarak ‘0’ ‘a
ayarlanabilir.

P-Kazanci 2, bir Programlanabilir dijital girisi (I/O-
20 ~ I/O-27) ‘PID P2' ‘ye ayarlayarak PID kontrolorii
icin secilebilir.

APP-02 [PID galisma se¢imi] “Evet” ‘e
ayarlandiginda, APP-06[PID geri besleme se¢imi]
deger gostergesini etkileyen 1/0-86, -87, -88
[Kullanici Birim se¢imi] ‘nde istenen gosterge birimi
Hiz, Yiizde, Bar, mBar, kPa, Pa arasindan ayarlanir,
stiricii hedef frekansina iliskin biitiin parametre
birimi degistirilir.

APP» PrePID Freq
23 0

Fabrika Varsayilan: 600

APP» Pipe Broken
26 No

Fabrika Varsayilan: Hayir

Fabrika Varsayilan: 0

APP» PrePID Exit
24 0

Fabrika Varsayilan: 0

On PID, iyi durumda ¢aligma icin PID ¢alismasindan
once etkinlesen bir fonksiyondur. Ornegin, Sargi
caligmasinda hat hizinin berlirli bir hizina erismeden
once bu fonksiyon hizlanma/yavaglama hiz ¢aligmasi
yapar.

APP-23 [On PID Referans Frekansi]

On PID segildiginde, On PID hedef frekans
tarafindan tamamlanana kadar cikartilan frekanstir.
APP-24 [On PID Cikis Seviyesi]

Basing gibi algilanan deger On PID ¢alismasinda PID
calistirmaya yetkin ise, On PID ¢alismasindan ¢ikilir

ve PID c¢alismasina baglanir.

APP-25 [On PID Durma Gecikmesi]

Bu kodda ayarlanan zamandan sonra, algilanan deger
PID c¢alismasti i¢in ayarlanan seviyenin altinda ise,
sistemde problem vardir (Orn. Boru Kirik).

Dolayisiyla yeniden uygun bir sekilde ayarlanmalidir.

APP-26 [Boru Kirik]

Algilanan degerin APP-24 altinda olmas1 ve APP-25
‘de ayarlanan zamandan daha uzun siire tutulmasi
durumunda, sistem boruda problem olduguna

hiikmeden “Boru Kirik” mesaj1 gosterir.

APP» Sleep Delay
27

Fabrika Varsayilan: 60.0 san 60.0




APPP2™ Dec time
31 10.0 sec 31 100
Fabrika Varsayilan:10.0 san 100

APPP» Sleep Freq

28 0.00Hz 28 0.00
Fabrika Varsayilan: 0.00Hz 0.00
APPP» WakeUp level

29 2.0% 29 20
Fabrika Varsayilan: 2.0% 2.0

Uyku fonksiyonu akis talebi diigiik oldugunda
baslatilir. Uyku Gecikme Zamani (APP-27)
esnasinda motor Uyku Frekansi (APP-28) altinda
calistiginda siirticii motoru durdurur. Uyku modunda
iken, siirlicii gézlemlemeye ve kontrol etmeye devam
eder ve kontrol miktar1 gergek degeri Hedef Seviye
temelli Uyanma seviyesi (APP-29) ‘nden biiyiik
oranda fakli oldugunda Uyanma fonksiyonunu
baslatir.

Not: Uyku Gecikme Zamani (APP-29) ‘0’ ‘a

ayarlanirsa uyku fonksiyonu ¢alistirilmaz.

Uyanma seviyesi

Bu fonksiyonlar APP-30 ~ APP-39 yalnizca 1/0-20 -
1/0-27 aras1 kodlarda ¢ok fonksiyonlu girislerden
birisi ‘2.fonksiyon’ ‘a ayarlandiginda goriintiilenir.
Bir siiriicii iki motoru degistirerek kontrol ettiginde,
¢ok fonksiyonlu giris terminalini kullanarak 2. motor
icin farkli degerler ayarlanabilir.
Asagidaki ¢apraz referans tablosu 1. fonksiyonlara
karsilik gelen 2. fonksiyonlar1 gosterir.

Tamm 1. Fonksiyonlar | 2. Fonksiyonlar
Hizlanma zaman1  |DRV-01 APP-30
[Hizlanma [2. Hizlanma
zamani| zamanti |
Yavaslama zaman1 |DRV-02 APP-31
[Yavaslama [2. Yavaglama
zamani| zamani|
Temel Frekans FU1-31 APP-32
[Temel Frekans] |[2. Temel
Frekans]
Volt/Hz modu FU1-40 APP-33
[V/F Sablonu] [2. V/F]
Tleri tork artig1 FU2-68 APP-34
[fleri Artis] [2. Tleri Artis]
Ters tork artigt FU2-69 APP-35
[Ters Artis] [2. Ters Artis]
Durma 6nleme FU1-60 APP-36
seviyesi [Durma seviyesi] |[2. Durma
seviyesi]
1 dakika i¢in ETH |FU1-61 APP-37
seviyesi [ETH 1dak] [22 ETH 1dak]
Siirekli olarak ETH |[FU1-62 APP-38
seviyesi [ETH siirekli] [2. ETH siirekli]
Motor nominal FU2-43 APP-39
akim [Nominal Akim] |[2. Nominal
Akim]

1. fonksiyonlar, atanan ¢ok fonkisyonlu terminal ‘2.
fonksiyon’ olarak tanimlanmaz veya ACIK olmazsa
uygulanir. 2. fonksiyon parametreleri, ok
fonksiyonlu giris terminali ‘2.fonksiyon” ACIK ‘a
ayarlandiginda uygulanir. Yukaridaki tabloda

Gergek Miktar
(APP-29)
Hedef == *j;\/
> Zaman
Frek.
Uyku gécikmesi
t<APP-27  (APP=27)

Uyku Frek . _._ _ _ > e _
APP-28)
Ana Zaman
motor

Bitis Bagslangi¢

[Uyku Caligmasi]
APP-30 ~ APP-39: 2. Fonksiyonlar |

APPP2™ Acc time
30 5.0 sec 30 9.0
Fabrika Varsayilan: 5.0 san 9.0

listelenmeyen parametreler 1. fonksiyon ile aynidir.

= Tedbir: Motor durdugunda motor baglantisini 1.
motordan 2. motora veya tersine degistirin. Calisma
esnasinda motor degistirildiginde asir1 gerilim veya
agir1 akim hatasi olusabilir.

Not: FU1-40 [V/F Sablonu] ‘Kullanict V/F’
fonksiyonu 1. ve 2. motor i¢in sik olarak kullanilir.



APP-40: Caligan Yardimci Motor Sayi Gostergesi
APP-40~APP-72: MMC Calisma Kontrolu

APP» Aux Mot Run
20 0 40 0
Fabrika Varsayilan: 0 0

Bu kod MMC kontolu tarafindan kag adet yardimci
motor ¢aligtirildigini gdsterir.

[MMC]: Bu fonksiyonu kullanmak i¢in APP-02 ‘de
‘PID’ kontrol secilmelidir.

¢ Bir siiriicii birden fazla motoru kontrol edebilir. Bu
fonksiyon genellikle fan veya pompalardaki akis hiz1
ve basinci kontrol edildiginde kullanilir. Dahili PI
kontrolorii proses kontrol geri besleme degerini
aldiktan sonra ana motoru kontrol eder ve gerekli
oldugunda yardimci motorlari ticari hatta baglayarak
kontrol degerini sabit tutar.

¢ Akis hiz1 veya akis basincinin referans 6tesinde
veya altinda olmasi ve bdylece ana motorun kendi
basina kontrol edemedigi durumda, yardimci
motorlar otomatik olarak agilir/kapatilir. Azami dort
(Yardimci 1-4 ¢ikis) yardimc1 motor ¢alistirilabilir.
Dort yardimcr motoru otomatik olarak ¢aligtirmak
icin Baglama ve Durma Frekanlarinin her biri
ayarlanmalidir.

¢ Motor ¢alisma zamanini1 sabit tutmak igin ¢alisan
motorlarin sirasini degistirmek i¢in otomatik degisim
secilebilir. Yalnizca yardimci1 motorlarin otomatik
degisimi icin mod ‘1’ ‘i ayarlayin ve ana motor dahil
biitiin motorlarin otomatik degisimi i¢in mod ‘2’ ‘yi
ayarlaym. Mod ‘2’ i¢in, harici sira
yapilandirilmalidir.

¢ Anormal motorun ¢alismasi Programlanabilir
dijital giris terminallerini (M1, M2, M3, and M4)
kullanarak atlanabilir. Programlanabilir dijital
terminal (M1, M2, M3 ve M4) acilirsa, siiriicii
c¢alisan biitiin motorlar1 durdurur ve anormal (Kapali)
motor haricinde yalnizca normal motorlarla
calismaya tekrar baslar.

¢ Uyku fonksiyonu akis talebi diisiik oldugunda
baslatilir. Motor Uyku Gecikme Zamanindan sonra
Uyku Frekansi altinda calistiginda siiriicii motoru
durdurur. Uyku durumunda iken, kontrol miktar1
gercek degeri (geri besleme) Uyanma seviyesi altina

diistiiglinde siiriicli gozlemlemeye devam eder ve
Uyanma fonksiyonunu baslatir.

Not: MMC Secenek Kart1 kullanilmaksizin kontrol
terminal seridinde AUX terminaline yalnizca bir
yardime1 motor baglanabilir.
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[MMC Semasi]

Kod LCD Tanmm Fabrika Ayar

Gosterge Varsayil | Arahg

an
APP-40 | Aux Mot | Caligan * *

Run Yardime1

motor sayisl
APP-41 | Starting | Baslangi¢ 1 1-4

Aux Yardimet1
motorunu
sec¢in

APP-42 | Auto Op [ Otomatik * *

Time degisim
fonksiyonu
icin ¢aligma
zamani

APP-43 | Nbr Yardimet1 4 0-4
Aux’s motor
sayisini se¢in
APP-44 | F-in L- Yardimei Evet Hayir
out motor durma Evet
sSirasi
APP-45 | ALL Yardimei Evet Hayir

Stop motor durma Evet

yontemi
APP-47 | Start freq | No.1 49.99 0-

1 Yardimet1 Hz Azami
motor frek.
baslama frek.

APP-48 | Start freq | No.2 49.99 0-

2 Yardimet1 Hz Azami
motor frek.
baslama frek.

APP-49 | Start freq | No.3 49.99 0-

3 Yardimet1 Hz Azami

motor frek.




Kod LCD Tamm Fabrika Ayar Kod LCD Tanim Fabrika Ayar
Gosterge Varsayil | Arahg Gosterge Varsayll | Arahg
an an
baslama frek. APP-71 | Aux Stt | Yardimct 2% 0-
APP-50 | Start freq | No.4 49.99 0- Diff motor 100%
4 Yardimci Hz Azami baglangig
motor frek. basing farki
baslama frek. APP-72 A_ux Stp Yal‘dlmql_ 2% 0-
APP-51 | Stop freq | No.1 20.00 0- Diff motor bitig 100%
1 Yardimci Hz Azami basing farki
motor durma frek.
frek. APP-40 [Yardimci Motor Calisma] MMC kontrolu
APP-52 | Stop freq | No.2 20.00 0- tarafindan kac adet vard " listirildis
) Yardimet Hz Azami a"ra indan kag adet yardimer motor galistirtldigins
motor durma frek. gosterir.
frek. APP-41 [Baslangi¢ Yardimc1 Motoru] MMC
APP-53 | Stop freq | No.3 20.00 0- kontrolu igin baglangi¢ yardimc1 motoru tanimlar.
3 Yardimc1 Hz Azami . .
APP-42 [Otomatik Calisma Zamani] Otomatik
motor durma frek. o R
frek. Degisim gerceklestirildikten sonra ¢alisma zamanini
APP-54 | Stop freq | No.4 20.00 0- gorintiiler. [
4 Yardimet Hz Azami APP-43 [Yardimce1 Sayisi] siiriiciiye bagli yardimei
motor durma frek.
frok. motor sayisin ayarlar.
APP-58 | Aux start | Yardimet 50san | 0_ APP-44 [1lk Giren Son Cikar] yardimer motor durma
DT motor 999.9 sirasini tanimlar.
baslima san ‘Evet’ ‘e ayarli ise, ilk ¢alisan motor en son
g:;iaglle duracaktir (FILO: ilk Giren Son Cikar). ‘Hayir’ ‘a
APP-59 | Aux stop | Yardimet 50san | 0_ ayarl %se, ilk ¢alisan motor ilk dnce duracaktir (ilk
DT motor durma 999.9 Giren Ilk Cikar).
gecikme san Ornegin, yardime1 motor No.1 motor — No.2 motor
zamani
APP-60 | Pid Acc | Pompa sayist | 2.0san | 0= — No.3 fnotor’ ‘—> No.4 1.not0r sirasinda ¢aligtirilir,
Time azaldiginda 600.0 APP-44 ‘Evet’ ‘e ayarli ise, yardime1 motor No.4
Hizlanma san motor — No.3 motor — No.2 motor — No.l motor
i zamani sirasinda duracaktir. Hayir’ ‘a ayarli ise, sira tersidir
APP-61 Pl.d Dec PomP asayisi | 2.0san | 0~ No.1 motor — No.2 motor — No.3 motor — No.4
Time arttiginda 600.0
Yavaslama san motor. o
zamani APP-45 [HEPSINI Durdur] motor durdugunda
APP-62 | Regul Atlama Hayir Hayir yardimci motor durma ydntemini tanimlar.
Bypass | secimi Evet ‘Evet’ ‘e ayarli ise, yardimc1 motor ayni anda
APP-63 | Sleep Uyku 60 san 0- .
Delay gecikme 999 9 duracaktir. Degil ise, yardimc1 motor APP-44 ayar
zamani san diizeni ile sirayla duracaktir.
APP-64 | Sleep Uyku frek. 0.0Hz 10- APP-47~50 [No.1~4 Yardimci motor baslama
Freq Azami frekansi| her yardime1 motorun baslama frekansini
frek y 3
APP-65 | WakeUp | Uyanma 350% | 0.0 ayarlar. ||
level Seviyesi 100.0 % Akis basinci veya miktari ayarlanan seviyeden diisiik
APP-66 | AutoCh_ | Otomatik 0 0-2 oldugunda siiriicii ¢ikis frekansi siirekli bir sekilde
Mode degisim mod artirilacaktir.
se¢imi .
APP-67 | AutoEx- | Otomatik 72:00 00:00 — 1) Ana motor ¢alisma hizi APP-44~50 ‘de ayarlanan
intv degisim 99:00 degerden daha yiiksek olacaktir,
zamani 2) APP-58 ‘de ayarlanan gecikme zamani gegirilir,
APP-68 ?utOEX' gtgmgtlk ilo.oo ([)\' . 3) Komut degeri ve geri besleme arasindaki basing
req egisim z zami ] . .
frekans frek. farki1 APP-71 ‘den daha yiiksektir,
APP-69 | Inter- Kilit se¢imi Hayir Hayir
lock Evet Yani, Yardimci kontak AUX1~4 yukaridaki 3 sarta




bagli bu sirada agilacaktir.

APP-51~54 [No.1~4 Yardime1 motor durma
frekansi] her yardime1r motorun durma frekansini
ayarlar.

Akis basing veya miktar1 astiginda ana motor hizi
dahili PID kontrolorii tarafindan azaltilacaktir.

1) Ana motor ¢alisma frekansi APP-51~54 ‘te
ayarlanan degerden daha diisiik olur.

2) APP-59 ‘da ayarlanan gecikme zamani gegirilir,
3) Basing farki APP-72 ‘den daha diisiiktiir,

Yani, Yardimci kontak AUX4~1 yukaridaki 3 sarta
bagl bu sirada kapatilacaktir.

APP-58 [Yardimc1 baglama gecikme zamani], APP-
59 [Yardimci durma gecikme zamani] siiriiciiniin
yardimc1 motorlar1 baslatmasindan (durdurmasindan)
once bekledigi zamani 0.1 birim mertebesinde
ayarlar.

Fabrika Varsayilan: 49.99 Hz 4999
APP» Start freqd

50 49.99 Hz a0 49.99
Fabrika Varsayilan: 49.99 Hz 4999

Cikis frekansi sirasiyla APP-47 ile APP-50 arasinda
ayarlanan frekanslarin {izerinde, zaman APP-58 ‘in
tizerinde ve referans ve geri besleme arasindaki
basing farki APP-71 [Gergeklesen Basing Farki] ‘de
ayarlanan degerin {izerinde ise siiriicii AUX1, AUX2,
AUX3, ve AUX4 ‘ii acar.

‘ APP-51~54: Yardimci Motor 1~4 Durma Frekansi ‘

APP» Stop freql
— c1 20.00 H o1 20.00
APP-41: Baslangi¢ Yardimci Motor Segimi . z
Fabrika Varsayilan: 20.00 Hz 20.00
APP» Starting Aux
i1 1 L) 1 _
]
Fabrika Varsayilan: 1 1 APP» Stop freqgd
54 20.00 Hz a4 20.00
Bu kod MMC kontrolu i¢in baglangi¢ yardimei Fabrika Varsayilan:20.00 Hz 20.00

motorunu tanimlar.

APP-42: Otomatik Degisimde Calisma Zaman
Gostergesi

APP» Auto Op Time
42 00:00 42 00:00
Fabrika Varsayilan: 00 : 00 00:00

Bu kod Otomatik Degisim gergeklestirildikten sonra
caligma zamanini goriintiiler.

APP-43: Yardimci Motor Sayisi

APP» Nbr Aux's

13 4 a3 4

Fabrika Varsayilan: 4 [

Cikis frekansi sirasiyla APP-51 ile APP-54 arasinda
ayarlanan frekanslarin altinda, zaman APP-59 ‘un
iizerinde ve referans ve geri besleme arasindaki
basing farki APP-71 [Gergeklesen Basing Farki] ‘de
ayarlanan degerin altina diiger ise siiriicii AUX4,
AUX3, AUX?2, ve AUXI ‘i bu sirada kapatir.

APP-58: Yardimci Motor Baglatmadan once
Gecikme Zamani

APP-59: Yardimci Motor Durdurmadan dnce
Gecikme Zamani

APP-60, 61: Pompa sayisi arttiginda/azaldiginda
Hizlanma/Yavaglama zamani

Siirticiiye bagli yardime1 motor sayisini ayarlar.

APP-47~50: Yardimci Motor 1~4 Baglama
Frekansi

APP» Aux Start DT
58 5.0 sec a8 9.0
Fabrika Varsayilan: 5.0 san 9.0

APPP
1

Start Freqg

a1 49.99

Yardimei motorlar1 baslatmadan once siiriiciiniin
bekledigi zamani ayarlar.




APPP» Aux Stop DT

59 5.0 sec 99 9.0

Fabrika Varsayilan: 5.0 san 9.0

APPPPid AccTime

60 2.0 sec 60 20

Fabrika Varsayilan: 2.0 san 20

APPPPid DecTime

ol 2.0 sec 61 20

Fabrika Varsayilan: 2.0 san 20

Yardimc1 motorlar1 durdurmadan 6nce stiriiciiniin
giris bekledigi zamani ayarlar.

Cikis Frekansi Yardimci baglama DT(APP-58)
) >
' K APP-58 ‘e bagli frekans
artigl
Baslama
frek1(APPI47)
/ k ‘
Durma frek1
(APP-51) / APP-59 ‘a bagl frekans diisiist
_ Y
>
Eaiama Yardimei durma DT(APP-59) Akt
rek. '

Akis arttiginda

Baglama

Yardimel Motor
Baglama/Durma ¢

Akis azaldiginda

Durma

[MMC ile Yardimct Motor Baslama/Durma]

APP-58 ve APP-59, daha fazla/daha az yardimc1
motor bagli oldugunda Ana motor
hizlanma/yavaslama zamanin 0.1 san mertebesinde
ayarlar.

\ APP-62: PID Atlama Segimi

APP» Regul Bypass
62 No 62 0
Fabrika Varsayilan: Hayir 0

Bu, APP-02 ‘de se¢ilen PID calismasini atlamak i¢in
kullanilir. PID kontrolsuz MMC fonksiyonu
kullanildiginda bu kodu ‘Evet’ olarak secin. Frekans
PID kontrolor ¢ikisi yerine kontrol miktar1 gercek
degeri (geri besleme) tarafindan kararlastirilir.
Gergek deger Yardimcr motorlarin Baglama/Durma

referansi olarak ta kullanilir.

Asagidaki sekil tank akig hizin1 kontrol etmek i¢in
uygulanan bu fonksiyon ile ¢aligma sablonunu
gosterir. Tank su seviyesi ile orantili akig hizini
kontrol etmek i¢in, tanktaki su seviyesini Yardimec1
motor sayisindan bir fazla bdlgeye ayirin ve her
bolgeyi baslangic frekansi ile azami frekans arasinda
eslestirin. Tanktaki su seviyesi arttiginda siiriicii
tanktaki su seviyesini diislirmek icin ¢ikis frekansini
artirir. Azami frekans ulasildiginda, stirticii yardime1
motorlart dogrudan ticari hatta baglar. Yardimci
motoru bagladiktan sonra siiriicii yeniden baglama
frekansindan baslar. APP-61 [Diizenli Atlama] ‘Evet’
‘e ayarlayarak PID caligsmasi etkisizlestirilir ve
Kontrol Modu ‘V/F’ ‘ye degistirilir. PID Atlama,
yalnizca DRV-04 [Frek. Modu] “V1°, ‘I’ veya
‘Sinyal’ ‘e ayarlandiginda kullanilabilir.

Cikis Frekansi
A
Azami Frek

Baslama
Frek

> Tanktaki su seviyesi
H-asgari H-azami

CALISTIR |

DURDUR Ana Motor

CALISTIR [
DURDUR

[Ana motor ve Yardimc1 Motor ile PID atlama]

Yardimci Motor




motorlarin ¢aligma sirasini degistirmek igin kullanilir,

EXCH_NONE modu: Otomatik Degisim
kullanilmaz

Siirticii ana motoru kontrol eder ve Yardimci
motorlar1 baglamak i¢in réleleri ACIK hale getirir.
Ornegin, Yardime1 motor 3 ‘ten baslayarak, siiriicii
roleleri RLY3 = RLY4 = RLY1 = RLY2 ‘den
ACIK hele getirir ve siiriicii ¢alistyorsa siiriicii
degisim ¢aligmasina baslayacaktir. Pompa sayisi
azaltilirsa, yardimct motorlar1 zit olarak RLY2 =
RLY1 = RLY4 = RLY3 ‘den kapatir.

AUX_EXCH modu: Otomatik Degisim Fonksiyonu
yalnizca yardimct motorlara uygulanir.

Acik/Kapali sirast EXCH_NONE modu ile aynidir.
Ancak, fark sudur ki; XCH_NONE modu ‘nda
baslangi¢ Yardimci motoru sabittir ancak

AUX EXCH modu ‘nda belirli bir motorun asir1
kullanimini1 6nlemek i¢in siiriicii tarafindan otomatik
olarak degistirilir. Ornegin, Yardimci motorlarin
calisma sirast RLY1 = RLY2 = RLY3 = RLY4
oldugunda ve sonra Otomatik degisim sart1
karsilandiginda, siiriicii roleyi RLY 2= RLY3 =
RLY4 = RLY]1 sirasiyla acacaktir.

wTedbir: EXCH_NONE, AUX_EXCH modlari
Ana motor Siiriiciiye dogrudan bagh oldugunda
kullanilabilir.

MAIN_EXCH modu: Ana/Yardimci motorlarin
Otomatik Degigimi.

Biitiin motorlar rolelere baglidir ve réleler
araciligiyla calistirilir. Siiriiciiye dogrudan bagli hig
bir motor olmamasi haricinde ¢aligma isleyisi
AUX_EXCH modu ile aynidir.

P-67: Otomatik Degisim Zamani
APP-68: Otomatik Degisim Seviyesi

APP» AutoEx-intv
67 72:00 67 12:00
| APP-66: Otomatik Degigim Mod Seimi Fabrika Varsayilan: 72:: 00 zZ
APP» AutoEx-Freq
APP» AutoCh Mode 68 20.00 Hz 68 20.00
— 66 .
66 0
Fabrika Varsayilan:20.00 Hz 20.00

Fabrika Varsayilan: 0

Bu fonksiyon, MMC i¢in birden fazla motor
baglandiginda, ¢alisma zamanlarini diizenlemek igin

Bu fonksiyon, ¢alismay1 diger motora degistirerek
motorun uzun siire ¢alismadan korumak i¢in
kullanilir.




Otomatik Degisim asagidaki sartlar karsilandiginda
gergeklestirilir:

1) APP-67 ‘de ayarlanan zaman gegmistir ve

AUX EXCH modudur.

2) Kontrol miktar1 ger¢ek degeri APP-68 ‘de
ayarlanan degerden daha kiigiiktiir ve biitiin Yardimc1
motorlar kapalidir. (AUX EXCH modunda)

3) Bir motor ¢alisiyor (MAIN_EXCH modunda).

Yukaridaki ti¢ sart karsilandiginda, siiriicii ¢alisan
motoru durdurur ve motoru APP-66 ‘da ayarlanan
sira ile ¢alismaya degistirir ve sonra ¢aligmaya yeni
siraya gore devam eder. Siiriicli yalnizca yardimct
motor ¢alistiginda saymaya baglar.

MAIN_ EXCH modunda, siiriicii ¢ikis frekansi
Otomatik Degisim Seviyesi altinda oldugunda,
stiriicli motoru otomatik olarak durdurur ve Otomatik
degisim fonksiyonunu gergeklestirir ve sonraki
motoru galistirir.

APP-69: Kilit Segimi

APP» Inter-lock

o 69 0

Fabrika Varsayilan: Hayir 0

APP-69 [Kilit se¢cimi] “Evet” ‘e ayarlandiginda,
When APP-69 [Interlock selection] is set to “Yes”,
M1~M4 AX1~AX4 icin ayni etkinlestirme sart1
olarak kullanilabilir. Programlanabilir dijital giris
terminalleri ACIK hale getirildiginde etkinlestirilir.
Birisi kapatilirsa kapali terminale bagli motor
haricinde biitiin motorlar ¢aligmaya baslayacaktir.
Giris sinyali ¢alisma arasinda kapatilirsa siiriicii
biitiin motorlar1 durdurur ve ¢calismay1 normal etkin
motorlarla tekrar baslatir.

Durma esnasinda Kilit

Durma esnasinda Caligma sinyali girilirse, MMC
caligmas1 Yardimci motorlar(Roleler) ACIK iken
baslatilir.

Orn) Kilit secilmediginde:

RLY1->RLY2->RLY3->RLY4

Kilit etkin oldugunda (Kilit/RLY?2 olarak
tanimlanan terminal kapatilir):
RLY1-> RLY3->RLY4

CALISMA esnasinda Kilit
CALISMA (kilit/ROLE olarak tanimlanan terminal

CALISMA esnasinda kapatilir) esnasinda Kilit etkin
oldugunda, siiriicii biitiin motorlar1 durdurur ve MMC
caligmasini kilitli olan (kapatilmis terminal) haricinde
yardimct motorlar ile tekrar ¢alistirir.

Orn)Normal ¢alisma:

RLY12>RLY2->RLY3>RLY4

Kilit etkin oldugunda (Kilit/ROLE3 olarak
tanimlanan terminal kapatilir), biitiin Yardimc1
motorlar kapatilir ve durdurulur. MMC ¢aligmast
Yardimer motor 3 (ROLE 3 kapali) haricinde tekrar
calistirilir.
Yardimer motorlar RLY1->RLY2->RLY4 sirasiyla

donmeye baslar.

Otomatik Degisim MAIN_EXCH modu esnasinda
Kilit kullanildiginda Litfen asagidaki kablolama
ornegine bakin.

3 Faz
Girig
RST d _d_d d _d_d
iPSA NN Mi-I NN M2-1
UV W
T RN
Ml\\\ MZWTT
L~ L ——~

[Kilit Yapilandirmasi igin Kablolama Semasi]
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[Kilit Yapilandirmasi i¢in Sira Devresi]
Yardimci motor baslama sarti ve cikisi (Basing,
hava hacmi..) ayan
Ana motorun artirilmis yiikii kontrol etmesi imkansiz
olmasi sebebiyle akis hizinda veya akis basincinda
yetersizlik oldugunda siiriicii Yardimct motorlari
otomatik olarak ACIK hale getirir. Azami 4 Yardime1
motor kullanilabilir. 4 Yardimc1 motoru otomatik
olarak agmak i¢in her motor i¢in baglangi¢ frekansi
ayarlanmalidir.
Kod LCD Tanim Fabrika | Ayar
Gosterge Varsay1 | Arahg
lan
APP- Start freq | No.1~4 49.99 0-
47~50 | 1~4 Yardimet Hz AzamiF
motor rek.
baslangi¢
frek.
APP-58 | Auxstart | Yardimci 50san | 0—

DT motor durma 999.9
gecikme san
zamani

APP-61 | Pid Dec Pompa sayis1 | 2.0san | 0—

Time arttiginda 600.0
yavaslama san
zamani.

Kod LCD Tamm Fabrika | Ayar
Gosterge Varsay1 | Arahg:
lan
APP-71 | Aux Stt Yardimci 2% 0-
Diff motor 100%
baslangi¢
basing farki
Baslangi¢ Yardlm'c1 motor basing farki APP-71
: . O . . ‘
E§ik| Yardime1  n
_______________________________ 4 motor 1
Yardimet1 S mmmmm?’
motor

Yardimer motor durma frek.
APP 51~54

Yardime1 motor
baslangi¢
gecikme zamani
APP-58

Pompa sayis1 arttiginda Siiriicii
Yavaglama Zaman1 APP-61

Yardimci motor etkin sart: Ana motor hizi APP-
58[Aux motor baslangi¢ gecikme zamani] siiresinden
fazla slire boyunca Yardimci motor baglangig
frekansini (APP-47~50) asar, PID referans ve Geri
besleme degeri arasindaki fark APP-71 [Baslangig
Yardime1 motor basing farki] ‘ni1 asar.

APP-47~50: Yardimci motoru acma frekansi.
Yardimci motor ACIK oldugunda ana motor
frekansinin esit olarak cikis verdigiyle aym olarak
ayarlanir.

APP-58: Sistem gecikme zamanindan daha
biiyiige ayarlanmahdir.

APP-71: Yardimce1r motor ACIK oldugunda ve
Yardimci motor baslangic frekansi arasindaki
basing¢ farkim kiyaslayarak ayarlanir.

APP-61: Bu, Yardimci motor acildiktan sonra
siiriicii frekansimin azaltildig1 zamandir. Sistem
gecikme zamanmindan daha yiiksege
ayarlanmalhdir ancak Yardimer motor ACIK
durumunun ¢ok uzun olmasina yol acar.

Yardimer motor durma sarti ve cikisi (Basing,

hava hacmi..) avari

Azaltilmig ylike bagl olarak akis hizi veya akis
basinci ¢ok biiylik oldugunda siiriicii Yardimci
motorlar kapatir. Siiriicliniin Azami 4 Yardime1



motoru otomatik olarak kapatmasi i¢in, 4 durma
frekansi ayr1 olarak ayarlanmalidir.

Geri besleme o
degeri Yardime1 motorlar ACIK oldugunda ve Yardimci

Durma Yardimer motor basing farki APP-72  motor baslangic frekansi arasindaki basing farkini

ayarlar.
Yardimet
MOtOX |aameasazzzocees. : Esik
baglangig :
frek { Yardimer motor durma APP-80~97: Harici PID galigmasi

APP-44~47 |- Y SR e,

. : i APP-51~54

: — : APP» Ext Ref Sel 81 3
Yardimci motor ~ Pompa sayisi aaldiginda 81 KeyPad
durma gecikme  Siiriicli Hizlanma Zamani

zamani APP-59 APP-60 Fabrika Varsayilan: Tus takimi 3
APPPExt Ref Perc
82 50.00% 82 50-“0
Yardime1 motorlar, ana motor APP-59 [Yardimci .00%
motor durma gecikme zamani] ‘nndan fazla siire
APP-51~54 [Yardimc1 motor durma frekansi] altinda Fabrika Varsayilan: 50.00% 90.00
dondigiinde ve PID referans ve Geri besleme degeri
arasindaki basing farki APP-71[Yardimc1 motor
. . . Kod LCD Varsayilan Aralik
baslama / durma basing farki] ‘nda ayarlanan degeri Gasterge
astiginda agilir. —
APP-80 Harici PI 0 (Haywr) |0 (Hayr)
modu 1 (Evet)
APP-51~57: Yardimci motorlar bu frekansta APP-81 | Harici Ref 3(Tus |0 (D)
kapatilir. Cikis1 Yardimelr motor kapah oldugu ile Segimi takimi) |1 (V1)
eslesen dF olarak ayarlanir. 2 (Sinyal)
(dF = Yardimci motor Agik Frek — Yardimci motor — 3 (Tus takimi)
APP-82 Harici Ref 50.00 [%] |0 —100.00 [%]
Kapali Frek) Yiizde
APP-83 | Harici Geri 0 0 (D
APP-59: Sistem Gecikme Zamanindan daha besleme 1 (VD)
yiiksek ayarlanmalidir. Segumi 2 (Smyal)o
APP-85 | Harici D P | 1.0[%] [0—999-9 %]
APP-60: Bu, Yardimci motor kapatildiktan sonra kazanci
siiriicii frekansinin artirildigr zamandir. Sistem _
. &l APP-86 | Harici pip 1 | 10-0 [san] 0= 32.0 fsan]
Gecikme Zamanindan daha yiiksek Jamani
ayarlanmalidir ancak Yardimci motor KAPALI
durumunun ¢ok uzun olmasina sebep olur. APP-87 | Harici PID D 0 [msan] {0 —2000 [msan]
zamani
APP-71: Yardimci motor Baglangici i¢in Basin
Fark slangict ig ¢ APP-88 | Harici PID | 100.00 [%] [0 — 100.00 [%]
arki sinir-ist
APP-72: Yardimci motor Durmasi igin Basing
Farki APP-89 | Harici PID | 0.00[%] [0—30.00[%]
siir-alt
APPPAuUx Stt Diff
o H 2 APP-90 | Harici PID | 100.0 [%] [0—999.9
71 2% w
Olgegi
Fabrika Varsayilan: 2% 2 APP-91 | Harici P2- | 100.0 [%] |0-999.9
kazanci

APPPAux Stp Diff
72 2% n 2

Fabrika Varsayilan: 2% 2




Kod LCD Varsayilan Arahk
Gosterge
APP-92 Harici P 100.0 [%] |0 —100.0
Olgegi
- 0 _ 0,
APP-93 ExtPID F 0.0 [%] [0—999.9 [%]
kazanci
Harici PID 0 (Haywr) [0 (Haymr)
APP-95 Cikis Cevrim 1 (Evet)
APP-97 | Harici Déngii | 100 [msan] |50 — 200 [msan]
Zamani

APP-80~96 ayar degeri APP-02~17 ile aymdir.

APP —82 [Harici PID Ref degeri], APP-81 [Harici
PID Ref se¢imi] “Tus takimi” ‘na ayarlandiginda
ayarlanabilir.

APP-97 [Harici PID Doéngii Zamani] Harici PID
kontroloriinii etkinlestirmek i¢in gereken zamani
ayarlar. Istenen degeri sisteme gore ayarlayin.

Harici PID, @diger sistemi harici PID kontrolori
olarak bagimsiz sekilde kontrol etmek @hem APP-02
‘de PID kontrolorii ve Harici PID kontrolorii
kullanmak ®Harici PID ¢ikisin1  Siiriicii  hedef
frekansi1 olarak kullanmak icin kullanilabilir. Daha
fazla detay igin 10) APP-02, APP-80 (ikili PID
calismasi) ‘na bakin.

Siriici Ref. Frek
(Ana Hiz) Ayari

Harici Pl modu

Harici Ref

Frek Modu
Cikis Ayari

Analog Metre

AP-_
80

Cok fonksiyonlu Giris
Terminal Ayari
(M1~M8)

o

O

PID Yardimci Ref

Yard. Ref Segimi

Harici PID
Parametresi

proc Pl dis

APP-89
Harici PID
Alt Sinir Frek.

Harici PID
Ust Sinir Frek
APP-88
Sinir
Sifir>
A 4
— JL
A

Kazang

TZ

APP-90

Kazanci

Harici PID F Kazanci:

ileri Besleme

R

—+

Harici
PID

Harici PID Cikig

Sinyal

Harici Geri Bes.

2

Harici PID Geri
Besleme Segimi

+

-

Tus takimi

Harici PID Ref Ayan
0 |
1 V1
2 Sinyal
3

Harici Ref Segimi

-
Q@
ol
o
<

Gok fonksiyonlu Girig
Terminal Ayari
(M1~M8)

Harici PID
Calismasi



[Harici PID dahili blok semasi]

[Ext. PID block diagram]



Cok fonksiyonlu Girig
Terminal Ayari
1/0-20~27 (M1~M8)
P Kazang2 | | Madde Temizle

e s "'Hérici PIDP
APP-92) yazang Olgegi

Harici PID P Kazanci

Harici PID | Kazanci

Harici PID D Kazanci

Harici PID P2 Kazanci

APP-91




Chapter 6 - Parameter Description [APP]

APP-02 , APP-80 (ikili PID calismasi kullanmak icin)

Harici PID asagidaki durumlar igin kullanilabilir; @harici bir PID kontrolérii gibi diger sistemi bagimsiz olarak
kontrol etmek i¢in @hem APP-02 ‘de kontrolérii hem de Harici PID kontrolorii kullanma ®Harici PID ¢ikisini

Sturici hedef frekansi olarak kullanma.

[Durum @ icin ikili PID blok semasi]

Harici Pl modu
Harici Ref Yiizdesi Harici PID F Kazanci: Harici PID Ust Cokaeorr:Tl](isanIORIuaSlﬂ?
ileri Besleme Sinir Frek. M1~M8y
Harici PID Ref Ayan ( )
@ Analog Metre Cikis Ayari
O-70
Kazang Sinir ——
Harici Ref Segimi -o o S0, S1 Modu
+ Harici : >0 .
APP-81 o o > o S — WS Harici Kontrolére
_ PID + b.a'QIant] igin
Harici PID lo o proc Pl dis (Diger Sistem)
arici
GCaligmasi
LTS (i) APP-90 APP-89
Bes. Secimi
Gok fonksiyonlu Girig n Harici PID Gikig Harici PID Alt Harici PID
Terminal Ayari Kazanci Sinir Frek. Parametresi
(M1~M8)

Bu diger sistemi bagimsiz olarak kontrol etmeyi resmeder. 1/0-70 veya 72 [S0/S1 modu] ‘nu “Harici PID
Cikis1” ‘na ayarlaym ve harici sistemi SO veya S1 terminaline baglayin. Harici PID Caligma sinyali [/0-20~27
‘de tamimlanan terminalde ACIK ‘tir, ¢ikisa baslar.




[Durum @ icin ikili PID blok semasi]

Harici Pl modu

APP-82

Harici Ref
Yiizdesi

Harici PID F
Kazanci:
ileri Besleme

Harici PID Ust Sinir Cok fonksiyonlu Girig
Frek. Terminal Ayari
M4=018)

Kazang Sinir

[SE>—g ]
L

Harici PID Ref Ayari

Ext. Ref Sel

APP-81

?2?2?7?2?2?2?2?272?

Harici
PID +

—-1 0 O
proc Pl dis

B &=

Harici PID
Caligmasi

Harici Geri Bes.

Segimi
- i Harici PID Gikig  Harici PID Alt Sinir Harici PID
ok fonksiyonlu Girig Kazanci Frek. Parametresi

Terminal Ayari
(M1~M8)

Erer
Frek >
TR proc Pl modu
PID F Kazanci: ileri PID Ust ‘;Ok-r:.':r:(:grzlua,?m§
Vard. Ref Modu Besleme Sinir Frek. M1~M8y
A J APP-10 ( )
APP-04
Kazang Sinir o] Hizlanma /
> o ) Yavaglama
»-0 i
—p ——

proc Pl dis

wTarFreq
Hedef Frek.

PID F/B

o o
oo \0-—
0
Yard. Ref Sel

PID Yard. Ref Ayari

O

APP-12

PID Gikig Olgegi

PID Alt
Sinir Frek.

PID Geri Bes.
Segimi

Bu PID kontrolérii (APP-02) Harici PID kontroloriiniin ikili kullanimini resmeder. APP-81 [Harici Ref Se¢imi]
‘ni Analog Giris (V1, I, veya Sinyal) ‘e ayarlayin ve analog giris i¢in terminal kablolama gerceklestirin. Dijital
referans vermek i¢cin, APP-81 [Harici Ref Se¢imi] ‘ni “Tus takim1” ‘na ayarlayin ve APP-82 [Harici Ref
Yiizdesi]| ‘nde uygun degeri ayarlayin. Harici PID Geri besleme ‘yi APP-83 ‘de V1, I, Sinyal arasindan
ayarlayin ve analog giris i¢in terminal kablolamay1 ger¢eklestirin. Harici PID Referansi ve geri besleme PID
kontroloriine baghdir. Harici PID Calisma sinyali 1/0-20~27 ‘de tanimlanan terminale ACIK oldugunda,
¢ikigini baglatir. SO/S1 terminali diger sisteme baglanmak i¢in kullanilabilir.
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[Durum @ icin Ikili PID blok semasi]

Harici Pl modu

Cok fonksiyonlu Girig
Terminal Ayari
(M1~M8)

Harici PID F Harici PID
Kazanct: Ust Sinir Frek.
lleri Besleme

Harici Ref
Yiizdesi

Analog Metre Cikig Ayari

Harici PID Ref Ayan

Tus takimi
Kazang Sinir
Harici Ref Segimi + i° e N S0, S1 Modu
= Harici >
APP-81 o o > PID L el 0
re—o - + proc Pl dis Siiriicii Referans Frek.
Harici PID ayari (Ana Hiz Ref.)
Galigmasi DRV-04
Harici Geri
il APP-90
Bes. Secimi Q oD Frek Modu
arici

Harici PID Harici PID Parametresi
Cikis Kazanci  Alt Sinir Frek.

[t vt |

Gok fonksiyonlu Girig
Terminal Ayari (M1~M8)

Harici PID ¢ikis siiriicii hedef frekansi i¢in kullanilabilir. Bu fonksiyonu etkinlestirmek i¢in, analog giris (V1, I,
Sinyal) ‘i referans degeri olarak diger sisteme ayarlayin veya APP-81 [Harici Referans Sec¢imi] ‘ni “Tus takimi”

‘na ayarlayin ve APP-82 [Harici Ref Yiizdesi] ‘nde uygun deger ayarlayin. APP-83 [Harici Geri besleme
Se¢imi] ‘ni Analog giris (I, V1, Sinyal) ‘e ayarlayin ve kablolama gerceklestirin. Ve DRV-04 [Frek Modu] ‘nu
“Harici PID” ‘e ayarlayin, sonra Harici PID ¢ikis1 Siiriicii ana hiz referansi (hedef frekans) olarak islev goriir.
Harici PID Calisma sinyali [/0-20~27 ‘de tanimlanan terminalde ACIK oldugunda, ¢ikisina baglar ve siiriicii
¢ikig frekansi ile Hizlanma/Yavaglama gerceklestirir. Diger sistem S0/S1 terminali araciligiyla baglanabilir.



B Notlar :



BOLUM 7 - SORUN GIDERME & BAKIM

7.1 Hata Gostergesi
Hata olustugunda, siiriicii ¢ikigini kapatir ve DRV-12 ‘de hata durumunu goriintiiler. Hata anindaki ¢aligma
durumu ile son 5 hata FU2-01 ile FU2-05 arasinda kaydedilir. Hata olustugunda siirticiiyii sifirlayin.

Tus takim Koruyucu Tanm
Gostergesi Fonksiyon
Over Current Asirt Akim  |Siiriicii ¢ikis akimi siiriicii nominal akiminin 200% “linden daha fazla aktiginda
Over Current 1 Koruma stirticti ¢ikigini kapatir. Bu stirticti hasarina veya tehlikeye yol agabilir, bundan
dolayi ikili koruma gerektirir.
Ground Fault Toprak Hata |Toprak hatasi olustugunda ve toprak hata akimi siiriicli dahili ayar degerinden
Koruma daha fazla oldugunda siiriicii ¢ikisini kapatir. Diisiik toprak hatali direncine bagl
olarak toprak hatasi olugtugunda asir1 akim hata fonksiyonu siiriiciiyii koruyabilir.
Over Voltage Asiri gerilim  |[Motor yavasladiginda veya geri besleme yiikiine bagli olarak geri besleme enerjisi
koruma geri siirticliye aktiginda ana devre DC gerilimi nominal degerden daha fazla
yikselirse siiriicii ¢ikisini kapatir. Bu hata gii¢ kaynagi sisteminde olusturulan asir
gerilima bagli olarak ta olusabilir.

Over Load Akim Smir  [Siiriicii ¢ikis akimi siiriici nominal akiminin 120% ‘sinde akarsa siiriicii ¢ikigint

Koruma kapatir.
(Asin yiik
Koruma)

Over Heat Siiriicii agirt  [Sogutucu hasar gérmiis sogutucu fandan veya sogutucu fandaki yabanci cisimden

1sinma dolay1 asir1 isinirsa, siiriicii ¢ikigini kapatir.

E-Thermal Elektronik Is1 [Siiriicliniin dahili elektronik 1s1 eleman1 motorun asir1 1sindigini algilar. Motor
agir1 yiiklenirse siiriicii ¢ikigi kapatir. Cevrici ¢ok kutuplu motoru veya birden
fazla motoru kontrol ederken motoru koruyamaz, bundan dolay1 her motor igin 1s1
roleleri veya diger 1s1 koruyucu cihazlar1 degerlendirin.

Asin yiik kapasitesi: 1 dak icin 130%

Ext. Trip Harici Hata |Kullanicinin ¢ikisi harici hata sinyali ile kapatmasi gerekirse bu fonksiyonu
kullanin. (Normal Agik Kontak) Siiriicii bu terminal araciligiyla algilayarak
motoru korumak i¢in ¢ikigt bloke eder.

Low Voltage Diisiik Gerilim |Yetersiz torktan dolay1r DC gerilimi algilama seviyesinin altinda ise veya siiriicii
Koruma giris gerilimi distiigiinde motor agir1 1sinirsa siiriicii ¢ikisini kapatir.
Over Current 2 [IGBT Kisa devre|IGBT kisa devre veya bir ¢ikis kisa devresi olusursa siiriicii ¢ikisini kapatir.
Output Phase Open | Cikis Fazi agik |Bir veya daha fazla ¢ikis (U, V, W) faz1 agik oldugunda siiriicii ¢ikisini kapatir.
Siiriicii ¢ikis faz agikligini kontrol etmek igin ¢ikis akimini algilar.

Input Phase Open | Giris Faz1 A¢ik [Bir veya daha fazla giris (R, S, T) faz1 acik oldugunda siiriicti ¢ikigini kapatir.
Siiriicii giris faz agikligini kontrol etmek igin giris akimini algilar. Daha kiigiik yiik
kullanilirsa, algilanamaz.

BX BX Koruma |Siiriicii acil durmasi igin kullanilir. BX terminali agildiginda siiriicii anlik olarak
(Anlik Kesilme) |¢ikisi kapatir ve BX terminali kapatildiginda normal ¢alismaya doner. Bu
fonksiyonu kullanirken tedbirli olun.

HW-Diag Stirticti Donanim [Siiriicii kontrol devresinde hata olugursa hata sinyali ¢ikarilir. Bu hata icin Wdog

Hatasi hatasi, EEP hatasi, Giris faz agik, NTC a¢ik ve ADC Avansi vardir.
COM Error Haberlesme |Siiriicii tus takimi ile haberlesemediginde bu hata goriintiilenir.
CPU Error Hatast
Inv. OLT Stirtici Asirt  [Siiriicii ¢ikis akimi nominal seviyeden daha fazla aktiginda siirticii ¢ikisini kapatir.
yiikii (1 dakika icin 110%, 4 saniye icin 130%).
NTC open NTC Ac¢ik  |Siiriicii dahili NTC agik oldugunda bu hata goriintiilenir.
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Tus takim Koruyucu Tanim
Gostergesi Fonksiyon
LOP Frekans 1/0-48 [Frekans Referansi kayboldugunda ¢aligma yontemi] ayarina gore, i mod
LOR Referansi vardir: siirekli ¢alisma, yavaslayarak durma ve serbest ¢alisarak durma,
LOV kayboldugunda [LOP: seg¢enck frekans referansi kayboldugunda (DPRAM zaman bitigi)
LOI caligma yontemi |goriintiilenir
LOX LOR: Secenek frekans referansi kayboldugunda goriintiilenir (Haberlesme ag
hatasi)

LOV: “V1’ analog frekans referansi kayboldugunda goriintiilenir.
LOI: ‘I’ analog frekans referansi kayboldugunda goriintiilenir.

LOX: Alt-kart iVZ, ENCi analoi frekans referansi kaiboldugunda goriintiilenir.

Bu hata siiriicti dahili sigortasi asir1 akim tarafindan agildiginda goriintiilenir.
37 kW iizeri iirinlerde uygulanir

Fuse Open Sigorta Acik

Hatay1 sifirlamk i¢in, RESET tusuna basin, RST-CM terminallerini kapatin veya giris giiclinii kapatip agin.
Sorun devam ederse, liitfen fabrika veya yerel dagitimcinizla goriisiin.

Frekans kaybi durumunda ¢alisma yontemleri ve hata gostergesi

® [/O-18 <Kayip Komut> asagidaki tanimdaki gibidir
1/0-18 aiar verisi Description

® Komut kayboldugunda tus takim gdstergesi

LCD gosterge Tanmm
LOP Secenek komutu kayboldugunda goriintiilenir (DPRAM Zaman bitisi)
LOR Secenek komutu kayboldugunda goriintiilenir
(Anormal haberlesme ag1)
LOV V1 analog frekans komutu kayboldugunda goriintiilenir.
LOI I analog frekans komutu kayboldugunda goriintiilenir.
LOX Alt kart (V2, ENC) frekansi kayboldugunda goriintiilenir.

Olusan siiriicii hatasinin 6nceki durumu ve siiriicii hata tanimim1 kontrol etmek isterseniz,

® Akim hata tanimi

Kod Gosterge Tanim
DRV-7 | Asir1 Akim Akim hata mesajini goriintiiler. (Asir1 akim)

Cikis frekansi, ¢ikis akimi ve hata olustugu anda siiriicliniin hizlanmakta, yavaslamakta veya sabit hizda mi
oldugu gibi hata igerik(ler)ini kontrol etmek icin RESET tusuna basmadan 6nce PROG, A ve V tuslarini
kullanin. Cikmak i¢in ENT tusuna basin.

Hata ge¢misini FU2-01~05 ‘de kaydetmek icin RESET tusuna basin.
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® Son hata ge¢cmisi

® Bu kod siiriictiniin bese kadar dnceki ariza (hata) durumunu goriintiiler. “Son hata 1 gibi en

kiiciik numarali hata en son olandir. Olusan siiriicti hatasinin 6nceki durumu ve siiriicii hata tanimi

kontrol edilebilir.

® FU2-06 [Hatalari sil] FU2-01~05 [Son hata-x] ‘e ilk deger atar. Fabrika varsayilan degeri olur.

Kod LCD gosterge Tanim
FU2-01 Last trip-1 Hata gecmisi 1
FU2-02 | Last trip-2 Hata gecmisi 2
FU2-03 | Last trip-3 Hata gecmisi 3
FU2-04 | Last trip-4 Hata gecmisi 4
FU2-05 | Last trip-5 Hata gecmisi 5

Hatayi sifirla (Anormal siiriicii durumu)

3 tip sifirlama yontemi vardir. Otomatik tekrar ¢aligma sayisina siiriicii sifirlandiktan sonra ilk deger atanir.

1. Tus takimindaki [RESET] tusu ile sifirlama.

2. Siirticii kontrol devresi terminal blogunun RST-CM ‘ini kesin.

3. Siiriicii giiciinii kapatin ve siiriiciiyii acin.

Akim Koruma

Koruma LCD gosterge Tanm
fonksiyonu
Asirt Akim 1 Over Current Siirticii ¢1kist nominal akimin 200% “iinii astiginda siirticii ¢1kisi
Koruma Over Current]  |kesilir. 222 ?/&0| A= 23 0l E= LICH
Toprak Hatasi Ground Fault Siirticti ¢1kis kisminda topraga bagl olarak tavsiye edeilen

miktardan fazla akim aktiginda siiriicii ¢ikist kesilir. Diisiik toprak
direncine bagli olarak toprak hatasi asir1 akim hatasi tarafindan
koruyucu olabilir.

Asirt Gerilim
Koruma

Over Voltage

Yavaslama veya geri besleme enerjisine bagli olarak tavsiye edeilen
miktardan fazla DC akimi aktiginda siiriicii ¢ikist kesilir. Giig
sisteminden gerilim artigina baglh olarak olusabilir.
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Hata Giderme

Akim Koruma

Koruyucu Sebep Coziim
Fonksiyon
Asint Akim  |1)Ylik GD? ‘sine kiyasla Hizlanma/Yavaslama| 1) Hizlanma/Yavaglama zamanini artirin.
Koruma 1 zamani ¢ok kisadir. 2) Siiriicii kapasitesini artirin.
2) Yiik siiriicii degerinden daha biiytiktiir. 3) Motor durduktan sonra galistirin.
3) Motor serbest ¢alistiginda siiriicii ¢ikis agar. 4) Cikig kablolamasini kontrol edin.
4) Cikis kisa devre veya toprak hatasi olusmustur. 5) Mekanik fren ¢aligmasini kontrol edin.
5) Motor mekanik freni ¢ok iiratli ¢alisiyor. 6) Sogutucu fani kontrol edin.
6) Hatali sogutma fanmna bagli olarak ana devre
bilesenleri agirt 1sinmustir. (Tedbir) Hatay1 gidermeden Once siiriiciiyii
calistirmak IGBT ‘ye hasar verebilir.
Toprak Hatast |1) Siiriicii ¢ikis kablolamasinda toprak hatasi|1) Siiriicii ¢ikis kablolamasini inceleyin.

olusmustur.
2) Motor yalitim1 sicakliktan dolay1 zarar gérmiistiir.

2) Motoru degistirin.

Asirt Gerilim

1) Yikin GD?suna kiyasla hizlanma zamani ¢ok

1) Yavaslama zamanini artirin.

Koruma kisadir.
2) Cikista yiikten geri besleme 2) Geri besleme direng segenegini kullanin.
3) Hat gerilimi yiiksektir. 3) Hat gerilimini kontrol edin.
Akim Smir  |1) Yik stiriici degerinden daha biiyiiktiir. 1) Motor ve siiriicii kapasitesini artirin.
Koruma 2) Yanlis siirticii kapasitesi segilmistir. 2) Dogru siiriicti kapasitesi segin.
(Asirt yik  |3) Yanlis V/F sablonu ayarlanmustir. 3) Dogru V/F sablonu segin.
Koruma)
Siiriicti Asirt | 1) Sogutucu fan hasar gérmiis veya yabanci cisim|l) Sogutucu fanlar1 degistirin ve/veya yabanci
1sinma sikigmustir. cisimi bertaraf edin.
2) Sogutucu sistemde hatalar vardir. 2) Sogutucu i¢inde yabanci cisim kontrolu yapin.
3) Ortam sicaklig1 yiiksektir. 3) Ortam sicakligini 40 °C altinda tutun.
Elektronik Is1 |1) Motor agir1 isinmuistir. 1) Yiik ve/veya caligma isini azaltin.

2) Yiik siiriicti degerinden daha biiytiktiir.
3) ETH seviyesi ¢ok diistiktiir.

4) Yanls siiriicii kapasitesi se¢ilmistir.

5) Yanlis V/F sablonu ayarlanmistir.

6) Diisiik hizlarda ¢ok uzun calistirilmistir.

2) Siiriicii kapasitesini artirin.

3) ETH seviyesini uygun bir seviyeye ayarlayin.

4) Dogru siiriicii kapasitesi secin.

5) Dogru V/F sablonu se¢in.

6) Ayn giic kaynagina sahip olan sogutucu fan
kurun.

Harici Hata

Harici Hata olusmustur.

Harici hata terminaline bagli devredeki hatay1
giderin veya harici hata girisini ¢ikartin.

Diisiik Gerilim
Koruma

1) Hat gerilimi diisiiktiir.

2) Hatta hat kapasitesinden biiylik yiik baglanmistir.
(ticari hatta kaynak makinesi, yliksek baglangic
akimina sahip motor baglanmistir)

3) Siiriicii giris tarafinda hatali manyetik diigme

1) Hat gerilimini kontrol edin.
2) Hat kapasitesini artirin.
3) Manyetik diigmeyi degistirin.

Asirt Akim 2

1) Ust ve alt IGBT arasinda kisa devre olusmustur.

2) Siiriicti ¢1kisinda kisa devre olugsmustur.

3) Yiikiin GD?*suna kiyasla Hizlanma/Yavaglama
zamani ¢ok kisadir.

1) IGBT ‘yi kontrol edin.
2) Siiriicii ¢1kis kablolamasini kontrol edin.
3) Hizlanma zamanini artirin.

Cikis Faz1 Agik

1) Cikista manyetik diigme hatali kontag1
2) Hatali ¢ikis kablolamasi

1) Siiriicii ¢ikiginda manyetik diigmeyi kontrol
edin.
2) Cikis kablolamasini kontrol edin.

Donanim Hatasi

1) Wdog hatas1 (CPU hatas1)
2) EEP hatasi (hafiza hatas)
3) ADC Avans (akim geri besleme devre hatas)

1) Siiriiciiyli degistirin.
2) Giris gli¢ kablolamasini kontrol edin.

caligma yontemi

Haberlesme |1) Siiriicii ve tus takimi arasinda hatali baglanti 1) Baglantiy1 kontrol edin.
Hatas1 2) Siiriicii CPU hatal1 ¢aligmasi 2) Siiriiciiyli degistirin.
Hiz Referans: [LOP (Segenekten referans kaybi), Hata sebebini bertaraf edin.
kayboldugunda |LOR (Uzak)

LOV (V1),

LOI (D),
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Koruyucu
Fonksiyon

Sebep

Coziim

LOX (Alt-V2, ENC)

Stiriicti Asirt
yiikii

1) Yiik siiriicli degerinden daha biiytiktiir.
2) Dogru olmayan siiriicii kapasitesi se¢ilmistir.

1) Motor ve/veya siiriicii kapasitesini artirin.
2) Dogru siiriicii kapasitesi se¢in.
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7.2 Sorun giderme

Durum

Kontrol Noktasi

Motor dénmiiyor.

1) Ana devre muayenesi:

- Giris (hat) gerilimi normalmidir? (Siiriicii igindeki LED yaniyor mu?)
- Motor dogru sekilde baglanmis m1?

2) Giris sinyal muayenesi:

- Siiriicliye ¢alisma sinyal girisini kontrol edin.

- Siirticliye es zamanli ileri ve ters sinyal girigini kontrol edin.

- Stiriiciiye komut frekans sinyalini kontrol edin.

3) Parametre ayar muayenesi:

- Ters 6nleme (FU1-01) fonksiyonu ayarlanmis mi1?

- Kontrol modu (DRV-03) dogru olarak ayarlanmis m1?

- Komut frekansi 0 ‘a ayarlanmig mi1?

4) Yik muayenesi:

- Yiik ¢ok bilyiik mii veya motor sikismis m1? (Mekanik fren)

5) Diger:

- Tus takimu iizerinde alarm goriintiileniyor mu veya alarm LED ‘i yaniyor mu?
(DURMA LED ‘i yanip séner)

Motor Zit Yonlerde
Doner.

- Cikis terminali U, V, W faz sirast dogru mu?
- Baslangic sinyali (ileri/ters) dogru olarak baglanmig mi1?

Donitis Hizi ve Referansi
arasindaki fark ¢ok
biiyiiktiir.

- Frekans referans sinyali dogru mu? (Giris sinyal seviyesini kontrol edin)
- Asagidaki parametre ayar1 dogru mu?

- Alt smir frekans1 (FU1-34), Ust simir frekansi (FU1-35), Analog Frekans
Kaanci (I/0O-1~10)

- Giris sinyal hatt1 harici giiriiltiiden etkileniyor mu? (Koruyuculu kablo
kullanin)

Siirticii diizgiin olarak
Hizlanmiyor veya

- Hizlanma/yavaslama zamani ¢ok kisa bir zaman dilimine mi ayarlanmis?
- Yiik ¢ok biiylik mii?

Yavaglamiyor. - Tork Artis (FU2-68, 69) degerinin ¢ok yiiksek olmasi dolayisiyla akim simir
fonksiyonu ve durma 6nleme fonksiyonu ¢alismiyor mu?

Motor Akimi ¢ok - Yiik ¢ok mu biiyiiktiir?

yiiksektir. - Tork Artis Degeri (el ile) ¢ok mu yiiksektir?

Doniis Hiz1 artmiyor.

- Ust Sinir Frekans (FU1-35) degeri dogru mu?

- Yiik ¢ok mu biiytik?

- Tork Artis (FU2-68, 69) degerinin ¢ok yiiksek olmasi dolayisiyla durma
Onleme fonksiyonu (FU1-71) ¢aligmiyor mu?

Siiriicii calistiginda doniis
hiz1 dalgalaniyor.

1) Yiik muayenesi:

- Yiik dalgalaniyor mu?

2) Giris sinyal muayene:

- Frekans referans sinyali dalgalaniyor mu?

3) Diger:

- Siirticti V/F kontrolunu kullandiginda kablolama ¢ok mu uzun? (500 m
iizerinde)
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7.3 Gug Bilesenleri nasil kontrol edilir

1) Diode modiil ve IGBT modiil kontrolii (5.5~ 30kW)
Gig bilesenlerini kontrol etmeden dnce Ana Elektrolitik Kapasitdrler (DCP-DCN) desarj olana kadar AC Giris
kaynaginin baglantisini ayridiginizdan emin olun.

T Tr5
r r
@{1 %{ 0%1
A A A
o— o— o—
R + cuU
Elektrolitik
Se kapasitorler ZZZ oV
™ — °W
A 4 A
0{1 %{ 0{1
A A |
D4 |D5 |D6 I:I\A N o— | o— o— |
o
Tr4 Tr6 Tr2
L Giicii kapatin ve RST/UVW kablolamasinin baglantisini ayirin.
o Test cihazi kullanarak siiriicii terminalleri (R,S,T, U, V, W, P1(veya P2),N) ‘nin enerjilenmis
olup olmadigim tespit edin.
°® Ana Elektrolitik Kapasitorler (DCP-DCN) giivenli bir seviyeye kadar desarj olana kadar
bekleyin.
o Agik oldugunda Mega gibi yiiksek miktarda deger goriintiilenecektir. Kapali oldugunda,

direng degeri bir ka¢ ohm ‘dan onlarca Q araliginda bulunur. Bazan, elektrolitik kapasitorlere bagh
olarak kapal1 sanilabilir ancak sonra mega deger direnci goriintiilenecektir.

o Goriintiilenen deger modiil ve test cihaz tiplerine gore her zaman ayn1 degildir ancak benzer
olmalidir.
L Modiil numaralar1 ve kontrol noktasi
Modiil Test kutuplulugu Kontrol | Numara Test kutuplulugu Kontrol
A - degeri A - degeri
Diyod D1 R DCP+ Kapali D4 R N Acik
DCP+ R Acik N R Kapali
D2 S DCP+ Kapali D5 S N Acik
DCP+ S Acik N S Kapali
D3 T DCP+ Kapali D6 T N Acik
DCP+ T Acik N T Kapali
IGBT Trl U DCP Kapali Tr4 U N Acik
DCP U Acik N U Kapali
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Tr3 \ DCP Kapali Tr6 \ N Acik
DCP \ Acik N \ Kapali
Tr5 \ DCP Kapali Tr2 \ N Acik
DCP w Acik N w Kapali
2) Diyod modiilii ve IGBT modiil kontrolu (37~ 90kW)
oy G0
Sarj diyodu giar‘gnci l;l D
+ c T Tr5
° o
P r r
£« X X ™ ™ ™
SCR1 [SCR2 |SCR3
RO——— + °uU
Elektrolitik
s° kapasitor ﬂ °v
T — °W
A A A
o—\{\ O—k j O—k\
D4 D5 D6 I:LA N o— ‘ o— |
@
Tr4 Tr6 Tr2
(] Giicii kapatin ve RST/UVW kablolamasinin baglantisini ayirin.
® Test cihaz1 kullanarak siiriicii terminalleri (R,S,T, U, V, W, P1(veya P2),N) ‘nin enerjilenmis
olup olmadigini tespit edin.
® Ana Elektrolitik Kapasitorler (DCP-DCN) giivenli bir seviyeye kadar desarj olana kadar
bekleyin.
® Acik oldugunda Mega gibi yiiksek miktarda deger goriintiilenecektir. Kapali oldugunda,

diren¢ degeri bir ka¢ ohm ‘dan onlarca Q araliginda bulunur. Bazan, elektrolitik kapasitorlere bagl
olarak kapal1 sanilabilir ancak sonra mega deger direnci goriintiilenecektir.

L] Goriintiilenen deger modiil ve test cihaz tiplerine gore her zaman ayn1 degildir ancak benzer
olmalidir.
® Modiil numaralar1 ve kontrol noktasi
Modiil Test kutuplulugu Kontrol | Numara Test kutuplulugu Kontrol
+ - degeri 4 - degeri
Diyod D1 R DCP+ Kapali D4 R N Acik
DCP+ R Acik N R Kapali
D5 S N Kapali D6 T N Acik
N S Acik N T Kapali
IGBT Trl U DCP Kapali Tr4 U N Acik
DCP U Acik N U Kapali
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Tr3 \Y DCP Kapali Tr6 \Y N Acik
DCP \ Acik N \ Kapali

Tr5 W DCP Kapali Tr2 W N Acik
DCP w Acik N w Kapali

7.4 Bakim

iP5A serisi geligkin yari iletken elemanlara sahip endiistriyel elektronik bir tirlindiir. Ancak, sicaklik, nem,
titresim ve eskiyen parcalar yine de onu etkileyebilir. Bunu 6nlemek i¢in diizenli muayeneler gerceklestirilmesi
tavsiye olunur.

7.4.1  Onlemler

5~ Bakim gergeklestirirken siiriicii giiclinii ¢ikardiginizdan emin olun.

5 Bakimi yalnizca baranin bogaldigini kontrol ettikten sonra gerceklestirdiginizden emin olun (Terminal P1-N
(veya P2-N) arasindaki gerilim DC 30V ‘dan az olmalidir). Elektronik devredeki bara kapasitorleri giig
kapatildiktan sonra dahi hala dolu olabilir.

5 Dogru ¢ikis gerilimi yalnizca rektifiye gerilim 6l¢iim aleti kullanilarak Slgiilebilir. Dijital gerilim 6l¢tim
aletleri dahil diger gerilim dl¢tim aletlerinin siirticliniin yiiksek frekans PWM c¢ikis geriliminin sebep oldugu
dogru olmayan degerler goriintiillemesi olasidir.

7.4.2 Diizenli Muayene

5~ Calistirmadan 6nce asagidakileri kontrol ettiginizden emin olun:
5 Kurulum boélgesinin sartlari

s Siirlicii sogutma sartlar

5~ Anormal titresim veya yiiksek ses

5 Anormal 1si1nma veya renk bozulmasi

7.4.3 Donemsel Muayene

5 Gevsek vida, civata veya ¢evre sartlarinin sebep oldugu paslanma var mi1? Var ise, sikilastirin veya degistirin.

« Siirlicii sogutucu faninin i¢inde herhangi bir kalint1 var m1? Var ise, hava tabancasi kullanarak cikartin.

« Siiriicii PCB (Baskili Devre Kartlari) tizerinde herhangi bir kalint1 var mi1? Var ise, hava kullanarak ¢ikartin.

o Siiriicli PCB ‘nin ¢esitli baglantilarinda herhangi bir anormallik var m1? Var ise, sozii edilen baglanti
durumunu kontrol edin.

5 Sogutucu fanin doniis durumunu, kapasitorlerin boyutu ve durumunu ve manyetik kontaktor ile baglantilar
kontrol edin. Herhangi bir anormallik var ise degistirin.

7.4.4 Megger/Mukavemet Gerilim Testi

Megger testini siiriicii kablo baglantisi ¢ikarildiktan sonra gerceklestirin. Test gerilimi siiriiciiye
uygulanmamalidir.

Megger testi yalnizca ana devre i¢in gerceklestirilmelidir, kontrol devresi igin degil. DC 500V megger kullanin.

Stiriicliye dielektrik test uygulanmamalidir. Aksi takdirde, IGBT hasar gorebilir.

SURUCU

DC500 TOPRAK
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7.4.5 Giinliik ve Donemsel Muayene Maddeleri

2 z Muayene Dénem Muayene Yontemi Kriterler Olciim Aleti
sl = 3
5 g
= 5]
= =
. = .
E Cevre Ortam Toz var m1? Onlemlere bakin. Sicaklik: Termometre,
Z Ortam sicaklig1 ve nem uygun mu? -10~+40 don Higrometre,
olmaksizin. Kaydedici
Nem: 50%
altinda ¢ig
olmaksizin
Teghizat Anormal sallanma veya giiriiltii var Gorerek ve dinleyerek. Anormallik yok
mi?
Giris Gerilimi | Ana devre giris gerilimi normal mi? R, S, T terminalleri arasindaki Dijital Multi-
gerilimi 6l¢iin. Metre/Test
cihazi
g Tiimi 1) Megger kontrolu (ana devre ve O | O | 1) Siiriicti baglantilarini ¢6ziin R, 1) SMQ iistiinde DC 500V simifi
A toprak arasinda) S, T, U, V, W terminallerini kisa 2), 3) Hata yok Megger
s 2) Cikarilmis sabit par¢a var m1? 0 devre yapin ve bu parcalarla
< 3) Her bilesenin temizlenmesinde asir1 0 toprak arasini dlgiin.
1sinma belirtisi var mi1? 2) Vidalart sikistirm.
3) Gorsel muayene.
Iletken/ Kablo | 1) Iletken paslanmis mi? [e) Gorsel muayene Hata yok
2) Kablo kaplamasi hasar gérmiis mii? o)
Terminal Hasar var mi1? (@) Gorsel muayene Hata yok
IGBT Modiilii | Her terminal arasindaki direnci O | Suricii baglantisini gikarin ve R, (“Giig Bilesenleri | Dijital Coklu
/Diyod Modiilii | kontrol edin. S, T®P,NveU,V,WoP,N Nasil Kontrol Metre/Analog
arasindaki direnci bir test cihazi ile | Edilir” ‘e bakin.) | Test Cihazi
Olciin.
Diizgiinlestirici | 1) Disar1 ¢ikan bir sivi var mi1? 1), 2) Gorsel muayene 1), 2) Hata yok Kapasitans
Kapasitor 2) Giivenlik ignesi ¢ikmig mi, ve 3) Kapasitans 6l¢tim cihazi ile 3) Nominal Olgiim Cihaz1
sisme var mi? oletin. kapasitenin 85%
3) Kapasitans: olgtin. 0 tlizerinde
Role 1) Calisma esnasinda gatirdama sesi (0] 1) Dinleyerek muayene Hata yok
var m1?
2) Kontakta hasar var mi1? [e) 2) Gorsel muayene
Direng 1) Direng yalitiminda hasar var m1? (0] 1) Gorsel muayene 1) Hata yok Dijital Coklu
2) Direngteki kablolama hasarli (agik) 2) Hata Metre/Analog
mi1? [e) 2) Baglantilardan birinin goriintiilenen Test Cihaz1
baglantisin1 ayirin ve bir test direncin +£10% ‘u
cihazi ile 6lgiin. dahilinde
olmalidir.
3 Calisma 1) Cikis geriliminin her bir fazi [e) 1) Cikis terminalleri U, V ve W 1) 200V (400V) Dijital Coklu
:>) Kontrolu arasinda dengesizlik var m1? arasindaki gerilimi dl¢iin. smifl i¢in fazlar Metre /Rektifiye
A 2) Swrali koruyucu galisma [e) 2) Suiriicti devre ¢ikisini kisa devre | arasinda gerilim edici Gerilim
° gerceklestirildikten sonra gosterge yapin ve agin. dengesi 4V (8V) | olger
% devresinde hata olmamalidir. altindadir.
% 2) Hata devresi
g siraya gore
A caligir.
=
3
3
=]
N
5| Sogutucu Fan | 1) Anormal sallanma veya giiriiltii var | O 1) Giicii kapatin ve fani el ile 1) Diizgiin bir
£ mi? dondiiriin. sekilde
2 2) Baglanti bolgesi gevsekligi var mi1? (0] 2) Baglantilar sikistirin. donmelidir.
VE) 2) Hata yok
L
2z
é)o Metre Goriintiilenen deger dogru mu? ofo Panelin disindaki 6l¢iim degerini Belirtilen ve Gerilim olger/
2 kontrol edin. Kontrol edin. yonetsel Ammetre vb.
‘8 degerleri kontrol
edin.
S Timii 1) Anormal titresim veya giiriiltii var 0 1) Dinleyerek, sensorsel, gorsel Hata yok
§ mi1? kontrol
2) Olagandis1 koku var m1? 0 2) Asir1 1sinma ve hasar kontrolu
yapin.
Yalitim Direnci | Megger kontrolu(gikis terminalleri ve U, V ve W baglantilarini ¢6ziin ve | SMQ iizerinde 500V sinifi
toprak terminali arasinda) motor kablolamasini baglayin. Megger
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Not: () icindeki degerler 400V smufi siiriiciiler igindir.
Not: Yukarida gosterilen Ana bilesenlerin yasam dongiisii nominal yiik ile siirekli ¢aligmaya géredir. Cevresel ortama gore degisiklik gosterebilir.

7.4.6 Parca degisimleri

Parca ismi Donem Yorumlar
Sogutucu fan 2-3 yil LS A/S merkezine danigdiktan sonra
yeni bir parca ile degistirin.
Elektrolitik Syl 1 y1l donemsel muayenede kontrol edin.
kapasitor LS A/S merkezine danigdiktan sonra

yeni bir parca ile degistirin.

Ana/kontrol devresindeki kapasitor
degisimi icin tavsiye edilen seviye ilk
degerin 85% veya daha azidir.

Roleler - LS A/S merkezine danisdiktan sonra
yeni bir parca ile degistirin.

Parca beklenen dmrii parca tipi, gevre ve caligma sartlarina baghdir.



BOLUM 8 - SECENEKLER

8.1 Secenek Listesi

1P5A serisine asagidaki secenek cihazlari baglanabilir.

:g Tus takim LCD 32 karakter gosterge tus takimi Tim
ﬁ_% Indirme ve Yiikleme miimkiindiir uniteler
Uzak Uzak kablosu | 2m, 3m and 5m uzunlugunda tus takimi Secimli
kablosu kullanicilarin siiriicliyii uzak bir
bolgeden kontrol etmelerine olanak saglar.

Dinamik fren DB direnci Geri beslemeli fren performansini Stiriicii
iyilestirmek igin, siiriicliyii siiratle kapasitesine
hizlandirir/yavaglatir. gore

DB {initesi Geri besleme freni gerekli ise, DB direnci
ile birlikte kullanilir.
Muhafaza NEMA TIPi 1 | NEMA TIPI 1 Muhafazasi veya IP20 igin 15~90kW
secenegi icin Muhafaza | uyacak sekilde kurun. (20~125HP)
Not) Detaylar i¢in Segenek kilavuzlarina bakin.
8.2 Harici secenekler
8.2.1 Tus takimi boyutlan
1) LCD Tus takimi (Agirlik: 140 g)
&
{4 H (3
A
2-Md JNIERT
i

LC—=200

@ &

®
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®
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130
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8.2.2 Uzak kablosu
Siparis No. Tanim
051050025 Uzak kablosu — 2m
051050026 Uzak kablosu — 3m
051050027 Uzak kablosu — Sm

8.2.3 DB (Dinamik Fren) Unitesi
Detaylar icin DB Unite secenek kilavuzuna bakin.

1) DBU Modelleri
UL Siiriicii Uygulanabilir motor degeri DB Unitesi Boyut
UL 200V smift | 11 ~15 kW (15 ~20 HP) SV150DBU-2 Grup 1.
olmayan 18.5 ~22 Kw (25 ~ 30 HP) SV220DBU-2 4) Boyutlar ‘a bakin
Tip 30 ~37 kW (40 ~ 50 HP) SV037DBH-2 Grup 2.
45 ~ 55 kW (60 ~ 75 HP) SV037DBH-2, 2Set | 4) Boyutlar ‘a bakin
400V smift [ 11 ~ 15 kW (15 ~20 HP) SV150DBU-4 Grup 1.
18.5~22 kW (25 ~ 30 HP) SV220DBU-4 4) Boyutlar ‘a bakin
30 ~37 kW (40 ~ 50 HP) SV037DBH-4 Grup 2.
45 ~ 55 kW (60 ~ 75 HP) SV075DBH-4 4) Boyutlar ‘a bakin
75 kW (100 HP)
UL Tip | 200V smifi | 11 ~15kW (15 ~20 HP) SV150DBU-2U Grup 3.
18.5 ~22 kW (25 ~ 30 HP) SV220DBU-2 U | 4) Boyutlar ‘a bakin
30 ~ 37 kW (40 ~ 50 HP) SV370DBU-2 U
45 ~ 55 kW (60 ~ 75 HP) SV550DBU-2 U
400V smuft [ 11 ~ 15 kW (15 ~20 HP) SV150DBU-4 U
18.5 ~22 kW (25 ~ 30 HP) SV220DBU-4 U
30 ~ 37 kW (40 ~ 50 HP) SV370DBU-4 U
45~ 55 kW (60 ~ 75 HP) SV550DBU-4 U
75 kW (100 HP) SV750DBU-4 U
90~110 kW (125 ~ 150 HP) SV550DBU-4, 2Set
132~160 kW (200 ~ 250 HP) SV750DBU-4, 2Set
220 kW (300 HP) SV750DBU-4, 3Set
280~315 kW (350 ~ 400 HP) -
375~450 kW (500 ~ 600 HP) -

2) Terminal Yapilandirmasi

- Grup 1:

CM | OH G B2 B1 N P
- Grup 2: G N B2 |P/B1
- Grup 3: P N G |B1 | B2
Terminaller Tanim Terminaller Tanim

G Toprak terminali N Siirticii terminali N ‘ye baglayin

B2 DB Direnci B2 ‘ye baglayin P Siiriicli terminali P1 ‘e baglayin

B1 DB Direnci B1 ‘e baglayin CM OH Ortak

N Siiriicii terminali N ‘ye baglayin OH* Asir1 1sinma hata ¢ikis terminali

P Siiriicii terminali P1 ‘e baglayin (Agik toplayict ¢ikisi: 20mA, 27V DC)

= Tedbir) Detaylar i¢in Dinamik Fren Unitesi kilavuzlarina bakin.
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3) DB iinitesi ve DB direnci i¢in kablolama (5.5~90kW/7.5~125HP siiriiciiler igin)

—
30 —0
Giris Giici —((

50/60 Hz

DB Unitesi

B2

B1

DB
Direnci

P1(+)  P2(+)

R(L1)
S(L2) Vv
T(L3) W

cD

DB direng terminali

Tanim

B1, B2

Terminali kablolama blok semasina bagl olarak uygun sekilde

kablolayin.

DB Unitesinin B1, B2 terminallerine DB direnci baglayn.
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4)Boyutlar
® Grupl
(Birim: mm)
4-M5 Mounting
® ® I
Dynamic Braking Unit
WIRING
R INVERTER U :‘
Ty “'I’R
B2
81 suwng
N UNIT
s ? ol o o
@) ) @)
OHT ~ POWER  RUN
LS
® ®
7 A
[te)
12 5‘ 125 ‘12.5 " 68.5
T T 1
150




Boliim 8 - Secenekler

® Grup2
(Birim: mm)
80
2-¢5.5
| o o | R
Dynamic Braking Unit
@RESEI’
QO rower
O A : g
Oow 88|
Ow i
Ls
O- O |
[ ety |-
—>| I I‘ 5.5 I [ L15
[ 80 | N
: 123 ! Z
! 130
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® Grup3

4—M5 Mounting

5) Gozlemleme LED ‘leri

| ¢ %

Dynamic Braking Unit

5 POWER
& RUN
ot
@ ocT
@ rot

WIRING

=

274

285

(Birim: mm)

DB Unitesinin 6n kapakta 3 ¢esit LED ‘i vardir. Ortadaki kirmizi LED ana giic girisini goriintiiler ve sagdaki

yesil LED frenleme ¢alismasini goriiniitler. Soldaki yesil LED Asir1 isinma hatasini goriintiiler.
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* Grup 1
LED Tanim
OHT Sogutucu asirt 1sindiginda ve seviye ayar sinirini agtiginda,
(YESIL agir1 1sinma korumasi etkinlesir ve DBU sinyali
LED) kapandiktan sonra OHT LED ‘i yanar.
POWER Siiriicii giicii agilimca GUC LED ‘i yanar ¢iinkii normal
O O @) (KIRMIZI | olarak siiriicliye baglhdir.
LED)
OHTPOWER RUN RUN DBU motor geri besleme enerjisi ile normal bir sekilde
(YESIL calistyorken CALISMA LED ‘i yanip soner.
LED)
LED Tanim
RESET OCT HATA durumunu sifirlamak icin bu diigmeye basin.
Buna basmak OCT LED ‘ini sondiirecektir.
POWER GUC LED ‘i siiriicii giicii agilinca yanacaktir ¢iinkii
(YESIL) | normal olarak siiriiciiye baglidir.
RUN DBU motor geri besleme enerjisi ile normal bir sekilde
(YESIL) calistyorken CALISMA LED ‘i yanip soner.
OHT Sogutucu asir1 1sindiginda ve seviye ayar sinirini astiginda,
(KIRMIZI) asir1 1sinma korumasi etkinlesir ve DBU sinyali
kapandiktan sonra OHT LED ‘i yanar.
OCT Asirt akim hata sinyali. iGBT ‘ye agir1 akim aktiginda,
(KIRMIZI) | koruma fonksiyonu c¢alisma sinyalini kapatir ve OCT LED
‘i yanar.
LED Tanim
POWER GUC LED ¢i siiriicii giicii agilinca yanacaktir ¢iinkii
(KIRMIZI) | normal olarak siiriiciiye baglhdir.
RUN DBU motor geri besleme enerjisi ile normal bir sekilde
(YESIL) caligiyorken CALISMA LED ‘i yanip soner.
OHT Sogutucu asir1 1sindiginda ve seviye ayar siirini astiginda,
(KIRMIZI) | asir1 1stnma korumasi etkinlesir ve DBU sinyali
kapandiktan sonra OHT LED ‘i yanar.
OCT Asir1 akim hata sinyali. iGBT ‘ye agir1 akim aktiginda,
(KIRMIZI) | koruma fonksiyonu ¢aligma sinyalini kapatir ve OCT LED
‘i yanar.
FOT Sigorta agildiginda frenleme esnasinda asir1 akimi
(KIRMIZI) | kapatmak i¢cin FOT LED ‘i yanar.

8.2.4 DB Direnci

1) Harici DB Direnci

SV-iP5A siiriicleri fabrika kurulumu olarak Gii¢ yigininda dahili DB direncine sahip degildir. Harici DB Unitesi
ve Direnci (Se¢imli) kurulmalidir. Daha fazla detay i¢in asagidaki tabloya bakin (%ED: 5%, Siirekli Fren
Zamant: 15 san). Is Etkinlestir (%ED) 10% “a yiikseltilirse, iki kat Watt degerine sahip harici DB direnci
kullanin.
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Vol | Uygulanan Calisma 100 % Fren Torku 150% Fren Torku
motor orani(%ED/Siire
kapasitesi | kli Fren Zamani)| [ohm] [W] Tip [ohm] [W] Tip
(kW / HP)
2 0.75/1 5%/15 san 200 100 TIP 1 150 150 TIP 1
0 1.5/2 5%/15 san 100 200 TIP 1 60 300 TIP 1
0 22/3 5%/15 san 60 300 TIP 1 50 400 TIP 1
\Y% 3.7/5 5%/15 san 40 500 TIP 1 33 600 TIP 2
55/175 5% /15 san 30 700 TiP 3 20 800 TiP 3
7.5 /10 5% /15 san 20 1000 TiP 3 15 1200 TiP 3
11/15 5%/ 15 san 15 1400 TIP 3 10 2400 TIP 3
15/20 5% / 15 san 11 2000 TiP 3 8 2400 TiP 3
18.5/25 5% /15 san 9 2400 TiP 3 5 3600 TiP 3
22 /30 5% /15 san 8 2800 TiP 3 5 3600 TiP 3
30/40 10% / 6 san 4.2 6400 - - - -
0.75/1 5%/15 sec 900 100 TYPE 1 600 150 TYPE 1
4 1.5/2 5%/15 sec 450 200 TYPE 1 300 300 TYPE 1
0 22/3 5%/15 sec 300 300 TYPE 1 200 400 TYPE 1
0 3.7/5 5%/15 sec 200 500 TYPE 2 130 600 TYPE 2
\'% 5.5/17.5 5% /15 san 120 700 TYPE 3 85 1000 TYPE 3
7.5/10 5%/ 15 san 90 1000 TYPE 3 60 1200 TYPE 3
11/15 5%/ 15 san 60 1400 TYPE 3 40 2000 TYPE 3
15/20 5%/ 15 san 45 2000 TYPE 3 30 2400 TYPE 3
18.5/25 5%/ 15 san 35 2400 TYPE 3 20 3600 TYPE 3
22 /30 5% /15 san 30 2800 TYPE 3 20 3600 TYPE 3
30/40 10% / 6 san 16.9 6400 - - - -
37/50 10% / 6 san 16.9 6400 - - - -
45/ 60 10% / 6 san 114 9600 - - - -
55/75 10% / 6 san 11.4 9600 - - - -
75/100 10% / 6 san 8.4 12800 - - - -
90/ 125 10% / 6 san 8.4 12800 - - - -
2) DB Direnci i¢in Boyutlar
Model Siirticti Tip Boyut [mm]
W H D A B C
BR0400W150J SV 008iP5A-2 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W060J SV 015iP5A-2 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400WO050J SV 022iP5A-2 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0O600WO033J SV 037iP5A-2 2 128 390 43 64 370 5
BRO8OOWO020J SV 055iP5A-2 3 220 345 93 140 330 7.8
BR1200W015J SV 075iP5A-2 3 220 345 93 140 330 7.8
BR2400WO010J SV 110iP5A-2 3 220 445 93 140 430 7.8
BR2400W008J SV 150iP5A-2 3 220 445 93 140 430 7.8
BR3600W005J SV 185iP5A-2 3 220 445 165 140 430 7.8
BR3600W005J SV 220iP5A-2 3 220 445 165 140 430 7.8
BR0400W600J SV 008iP5A-4 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W300J SV 015iP5A-4 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W200J SV 022iP5A-4 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0O600W130J SV 037iP5A-4 2 128 390 43 64 370 5
BR1000WO085J SV 055iP5A-4 3 220 345 93 140 330 7.8
BR1200W060J SV 075iP5A-4 3 220 345 93 140 330 7.8
BR2000W040J SV 110iP5A-4 3 220 445 93 140 430 7.8
BR2400W030J SV 150iP5A-4 3 220 445 93 140 430 7.8
BR3600W020J SV 185iP5A-4 3 220 445 165 140 430 7.8
BR3600W020J SV 220iP5A-4 3 220 445 165 140 430 7.8
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* Tip 1 (Azami 400 Watt)
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* Tip 2 (Azami 600 Watt)

*Tip 3
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8.2.5 Mikro asir1 gerilim filtresi (Siiriicii kontrollu 400V Sinifi motor icin tasarlanmistir)

PWM tip siiriiciide motor terminallerinde kablolama sabitlerine atfedilebilir asir1 gerilim olusturulur. Ozellikle
400V siift motor icin agir1 gerilim yalitimi kétiilestirebilir. 400V sinift motor siiriicii tarafindan kontrol
edildiginde asagidaki dnlemleri dikkate alin:

1. Motor yalitimini rektifiye etme
400V smifi motor i¢in yalitimla rektifiye edilmis motor kullanin. Ozellikle “400V smifi siiriicii kontrollu,

yalitimla rektifiye edilmis motor”.
Sabit tork motor ve diisiik titresimli motor gibi tahsis edilmis motor i¢in “siiriicii kontrollu, tahsis edilmis

motor” kullanin.

2. Siiriicii ¢ikis tarafinda asir1 gerilimi bastirma
Siirticii ikincil tarafinda motor terminal gerilimini 850 V ‘un altina diisiirmek i¢in se¢imli agir1 gerilim bastirma

filtresi baglaymn.

3. Kablolama

U,V,W

Asirt gerilim
bastirma filtresi

Stirticti

( Motor
\

\ ) N J
Y

4. Tedbir . 5m dahilinde 150m dahilinde

Filtreyi kabloladiginizda Giris/C....,. c.ccoor e

Siirticii ¢1ikigindan filtre girisine kadar kablolama mesafesi 5 metreyi gegmemelidir.
Filtreden motora kadar kablolama mesafesi 150 metreyi gegmemelidir.
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8.2.6 NEMA TiP 1 Secimli Kablo Boru Kutusu

1) NEMA TIP 1 kablo borusu baglantis: icin muhafaza

m Genel

NEMA TYPE 1 Kablo Boru Kutusu: Bu takim siiriiciiniin duvar iizerine siiriicli paneli olmaksizin
kurulumunu miimkiin kilar ve NEMA Tip1 ‘i karsilar. 15~90kW UL Agik Tip siiriiciiler icin NEMA 1 ‘i

kargilamak i¢in kurulmalidir. Ancak, bu secenegi kurmak UL Tip 1 demek degildir. Gerekli oldugunda
litfen Standart UL Tip 1 modellerini satin alin.

m Kurulum:

Stiriicii alt tarafindaki metal plakay1 ¢ikartin ve bu takimi metal plakanin vidalari ile ayn1 bolgeye takin.

2-950

,
‘ ‘ ‘ LT
- / - ‘ a =Tl
\ \
ISERG:REEE
) ‘ i Bl
- ___ 1~ ] _ ] =
65 65 69.2
80 £S5 82,5
200.8 94.2

[20~25 HP (15~18.5kW) iP5A icin Kablo Boru Kutusu]

e p— _ - — - - - - . H |
= =
| \ - -
-— - -— - -— - = Bel
‘
) |
: : —
80 80 139.2
88 88 1513638
254.8 :

[30~40 HP (22~30 kW) iP5A i¢in Kablo Boru Kutusu]



Boliim 8 - Secenekler

180
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2832.3
[50~75 HP (37~55kW) iP5A igin Kablo Boru Kutusu]
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[50~75 HP (75~90kW) iP5A i¢in Kablo Boru Kutusu]
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mKablo Borusu Delik Boyutu

mm(inch)
Stirticii Kontrol terminali i¢in Kablo Boru Kablo Borusu Ticari Boyutu
Deligi
Gili¢ terminali i¢in Kablo Boru
Deligi

SV008~055iP5A 24 (0.98) 16 (1/2)
-2/4 24 (0.98) 16 (1/2)
SVO075iP5A-2/4 24 (0.98) 16 (1/2)

35(1.37) 27(1)
SV110iP5A-2/4 24 (0.98) 16 (1/2)

35(1.37) 27 (1)

SVI150iP5A-2/4 35(1.37) 27 (1)
50 (1.96) 41 (3/2)

SV185iP5A-2/4 35(1.37) 27(1)
50 (1.96) 41 (3/2)
SV220iP5A-2/4 50 (1.96) 41 (3/2)
50 (1.96) 41 (3/2)
SV300iP5A-2/4 50 (1.96) 41 (3/2)
50 (1.96) 41 (3/2)

SV370iP5A-2/4 22(0.86) 16(1/2)
51(2.00) 41(3/2)

SV450iP5A-2/4 22(0.86) 16(1/2)
51(2.00) 41(3/2)

SV550iP5A-2/4 22(0.86) 16(1/2)
51(2.00) 41(3/2)

SV750iP5A-2/4 22(0.86) 16(1/2)
76(2.99) 63(5/2)

SV900iP5A-2/4 22(0.86) 16(1/2)
76(2.99) 63(5/2)

5~ Not: Kullanilan Kablo Borusu ticari boyutuna karsilik gelen uygun boyutta kilit somunu, kovan
secin.
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9.1 Tamitim

Siirticii PLC sira programi veya diger master modiilii tarafindan kontrol edilebilir ve gézlemlenebilir.
Stiriiciiler ve diger slave cihazlar RS-485 agina ¢oklu baglanti tarzinda baglanabilir ve tek bir PLC veya PC
tarafindan gozlemlenebilir veya kontrol edilebilir. Parametre ayar1 ve degisikligi PC kanaliyla yapilabilir.

9.1.1 Ogzellikler
Siirticii Fabrika otomasyonu i¢in kolaylikla uygulanabilir ¢iinkii Calistirma ve gézlemleme Kullanici programi
tarafindan yapilabilir.

* Bilgisayar araciligiyla parameter degisikligi ve gdzlemleme yapilabilir.
(Orn: Hizlanma/Yavaslama zamani, Frek. Komutu vb.)
* RS485 referans arayiiz tipi:
1) Siiriiciiniin diger bilgisayarlarla haberlesmesini miimkiin kilar.
2) Coklu baglanti sistemi ile 31 ‘e kadar siirliciiniin baglanmasini miimkiin kilar.
3) Giiriiltiiye dayanikli araytiz.

9.1.2 PC, PLC ve RS232/485 ile RS485 haberlesmesi icin baglanti rehberi

RS-232C/485
Donustiricu Surucu Suracu Suracu
veya USB485 #1 #2 #n

‘. ‘. Tekrarlayici ﬂ

* TEKRARLAYICI zaruri bir birim degildir ancak uzun mesafe haberlesmesi veya yiiksek giiriiltii ortaminda
haberlesmeye yardime1 olur.

PC

9.1.3 Kurulumdan énce
Kurulum ve ¢aligtirmadan 6nce bu tamamen okunmalidir. Aksi takdirde, kisisel yaralanmaya veya diger
techizatta hasara yol acabilir.
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9.2 Ozellik

9.2.1 Performans ozelligi
Madde Ozellik

fletim bigimi Bara yontemi, Coklu baglant1 Sistemi
Uygulanabilir siiriicii SV-iP5A serisi

Baglanabilir siiriiciiler Azami 31

[letim mesafesi Azami 1,200m (700m dahilinde tavsiye olunur)
Tavsiye edilen kablo 0.75mm*(12AWG), Koruyucu Tip Burgulu Kablo

9.2.2 Donanim ozelligi

Madde Ozellik
Kurulum Kontrol terminal blogunda C+, C-,CM terminallerini kullanin
Giic kaynagi Siiriicii gli¢ kaynagindan yalitimli gii¢ kullanin

9.2.3 Haberlesme o6zelligi
Madde Ozellik
Haberlesme hiz1 19,200/9,600/4,800/2,400/1,200 bps segilebilir
Haberlesme sistemi Yar1 duplex (¢ift yonlii) sistem
Karakter sistemi ASCII (8 bit)
Stop bit uzunlugu 1 bit
Toplam kontrolu 2 byte

(CRC16)
Parity bit Yok
Desteklenen Protokol | Parametre Okuma/Yazma, Gozlemleme parametresi kaydetme/calistirma

Yayilama

9.2.4 Kurulum

= Haberlesme hattin1 baglama

1) RS485 haberlesme hattini siiriiciiniin kontrol terminallerinin (C+), (C-) ve CM terminallerine baglayin.

2) Istikrarli haberlesme i¢in siiriiciiler arasinda CM terminalini baglayin.

3) Baglantiy1 kontrol edin ve siirliciiyii agin.

4) Haberlesme hatt1 dogru sekilde baglanmissa, haberlesmeye iliskin parametreleri agagidaki gibi ayarlayin.

5) Haberlesme hizini yiikseltmek i¢in veya 1200mm ‘den daha uzun haberlesme hatt1 kullaniliyorsa tekrarlayict
kurun.

Yiiksek giiriiltii ortaminda haberlesme kalitesini yiikseltmek icin tekrarlayic1 gereklidir.
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= Haberlesme parametreleri

Kod Gosterge Isim Ayarlanan deger Birim Varsayilan
DRV 03 Drive mode Siiriicli modu Dahili 485 Fx/Rx-1
DRV 04 Freq mode Frek modu Dabhili 485 Tus takimi-1
DRV 91 Drive mode 2 Siirticii modu Tus takimi Fx/Rx-1

2 Fx/Rx-1
Fx/Rx-2
DRV _92 Freq mode2 Frek modu 2 Tus takimi-1 Tus takimi-1
Tus takimi-2
Vi
V1S
I
VI1+1
Sinyal
/O_20~27 M1 ~ M8 Programlanabilir Ana siiriicti
Dijital Girigler
1/0 90 Inv No Siiriicii numarasi 1~250 1
/0 91 Baud rate Haberlesme hiz1 1200 bps 9600 bps
2400 bps
4800 bps
9600 bps
19200 bps
/O 92 COM Lost Cmd Haberlesme Yok Yok
sinyali Serbest ¢alisma
kayboldugunda Durma
caligtirma modu
/0 93 COM Time Out Haberlesme 0.1~120.0 san 1.0
sinyalinin
kayboldugunu
tespit zamani.
I/O_94 Delay Time Haberlesme 1~1200 msan 5
yaniti gecikme
zamani

9.3 Calhistirma

9.3.1

Calistirma adimlari

1) Bilgisayar ve siiriicliniin dogru sekilde baglandigini kontrol edin.

2) Siiriiciiyii acin. Ancak, bilgisayar ve siiriicli arasinda istikrarli haberlesme saglanmadan yiiki baglamayin.

Siirticii calistirma programini bilgisayardan baslatin.

3) Bilgisayar master ise, bilgisayar RS485 portuna sahip degildir. Haberlesme i¢in RS232-485 donustiiriicii

gereklidir.

RS232-485 dontstiiriicti kullanildiginda haberlesme iletimde/almada geciktirilir. Gecikme meydana gelirse,

[/0-94 [Gecikme Zamani] ‘n1 artirarak haberlesmeyi tekrar deneyin.
4) Siiriicii i¢in ¢alistirma programini kullanarak siiriicliyi ¢alistirin.,
5) Haberlesme normal sekilde ¢alismiyorsa “13.8 Sorun giderme” ‘ye bakin.
6) Siiriicii i¢in ¢aligtirma programi olarak LS Endiistriyel Sistemler ‘den saglanan kullanici program veya
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“Siiriicii Gortintiilleme™ programi kullanilabilir.
7) Ag sonu i¢in sonlandirici direnci baglamak igin siiriicii J3 diigmesini agin.
* Kontrol terminalinde C+,C-,CM terminaline baglayin. Kutupluluk(+, -) icin dikkatli olun.
* Azami baglanabilir siiriicii 31 ‘dir.

9.4 Haberlesme protokolu (RS485)
RS485 yapilandirmasi PC veya PLC ‘nin Master ve Siiriicii Slave olmas1 seklindedir.
Siiriicii Master Okuma/Yazma Isteklerine yanit verir.

Master Siiriicii adresi # 255 ‘e Yazma Istegi génderdiginde biitiin siiriiciiler Yazma eylemi gerceklestirir ancak
Onay yanit1 dondiirmez. Bu RS485 araciligiyla birden fazla siiriiciiyii ayn1 anda kontrol etmek i¢in kullanilir.

Master

Istek Cercevesi

Slave
(Stiriicti)

9.4.1 Temel format
1) Komut mesaj1 (Istek):

I/0 94 [Haberlesme
yanit gecikme zamani]

A

Yanit Cergevesi

* Normal yanit (Onay Yaniti):

* Olumsuz yanit (Olumsuz Onay

ENQ | Siiriicii No. | CMD | Veri SUM | EOT

1 byte 2 byte 1byte | nbyte | 2byte | 1byte
ENQ | Siiriicii No. | CMD | Veri SUM | EOT

1 byte 2 byte 1 byte n*4 2 byte | 1 byte

byte
Yanit1):

ENQ | Siiriicii No. | CMD | Veri SUM | EOT

1 byte 2 byte 1byte | 2byte | 2byte | 1byte

2) Tanim:

* [stek “ENQ” ile baslar ve “EOT” ile biter.

* Onay Yanit1 “ACK” ile baglar ve “EOT” ile biter.

* Olumsuz Onay Yanit1 "NAK?” ile baglar ve “EOT” ile biter.
* “Siirticii Numaras1” kullanilan siiriicii sayisidir ve 2 byte ASCII-HEX olarak temsil edilir.

(ASCII-HEX: Hexadecimal ‘0’ ~

‘9, ‘A’ ~ ‘F’ igerir.)

* CMD: Biiyiik harf (Kiigiik harf kullanildiginda “IF Error™.)

Karakter ASCII-HEX Komut
‘R’ 52h Okuma
‘W’ 57h Yazma
‘X 58h Gozlem kaydi i¢in istek
Y’ 59h Gozlem kaydi gerceklestirme

® Veri: ASCII-HEX
Orn) veri degeri 3000 oldugunda: 3000 (dec) — ‘0’ ’B’ °B’ ’8’h — 30h 42h 42h 38h

\4
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® Hata kodu: ASCII (20h ~ 7Fh)

® Alma/Gonderme buffer boyutu: Alma= 39 byte, Gonderme=44 byte
® (Gozlem kayit tampon: 8 Word

® SUM (TOPLAM): haberseme hatasini kontrol etmek icin

SUM= (Siiriicii No. + KOMUT + VERI) ‘nin ASCII-HEX biciminde diisiik 8 biti
Orn) Komut Mesaji (istek) “9000” adresinden bir adres okumak icin

ENQ Stirticti CMD Adres Okunacak adres SUM EOT
No. sayisl

05h 4601” ‘GR” 659000” ‘61” G‘AD” O4h

1 byte 2 byte 1 byte 4 byte 1 byte 2 byte 1 byte

SUM — 60’ + G]’ + ’R’ + ‘9’ + 60’ + 60’ + GO’ + Gl’
=30h + 31h + 52h + 39h + 30h + 30h + 30h + 31h
= 1ADh (ENA/ACK/EOT degeri haricinde)

9.4.2 Detayh haberlesme protokolu
1) Okuma istegi : “XXXX” adresinden ardigik N* sayida WORD okuma istegi

ENQ Stiriicii CMD Adres Adres sayisi SUM EOT
No
05h “01” ~ “R” “XXXX” “17~“8”=n “XX” 04h
G‘FA”
1 byte 2 byte 1 byte 4 byte 1 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =12
Tirnak isaretleri (
1.1) Onay Yanitt:

({32

) karakter anlamindadir.

ACK Siiriicti No CMD Veri SUM EOT
06h 6‘01’3 ~ “FA” 65R” ‘GXXXX” “XX’! O4h
1 byte 2 byte 1 byte N * 4 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =7 * n * 4 = Azami 39
1.2) Olumsuz Onay Yaniti:

NAK Siiriicii No CMD Hata kodu SUM EOT
15h 4601” ~ ‘CFA” LGR” GC* *” “XX” O4h
1 byte 2 byte 1 byte 2 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =9
2) Yazma istegi:

ENQ Siirticii No | CMD Adres Adres sayis1 SUM EOT | EOT
05h “017 ~ “W” “XXXX” “17~“87=n | “XXXX... | “XX” | 04h
CEA »
1 byte 2 byte 1 byte 4 byte 1 byte n*4 pyte | 2 byte 1
byte

Toplam byte = 12 + n * 4 = Azami 44
2.1) Onay yaniti:
ACK Siirlicti No. CMD Veri SUM EOT
06h “01” ~“FA” “W” “XXXX...” “XX” 04h
1 byte 2 byte 1 byte n * 4 byte 2 byte 1 byte
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Toplam byte =7 +n * 4 = Azami 39
Not) Yazma Istegi ve Onay Yamt1 PC ve Siiriicii arasinda ilk kez alimip verildiginde, 6nceki veri dondiiriiliir.
Ikinci iletimden itibaren mevcut veri alinacaktir.
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2.2) Olumsuz yanit:

NAK Siiriicii No. CMD Hata kodu SUM EOT
15h “01” ~ “FA” “W” 6‘* *” “XX” 04h
1 byte 2 byte 1 byte 2 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =9

3) Gozlem kaydetme istegi: Bu sabit parametre gézlemleme ve veri giincellemeleri gerekli oldugunda
kullanighidir.

‘n’ sayida Adres Kaydetme Istegi (ardisik olmayan)

ENQ Siirticti No. CMD Adres Sayist Adres SUM EOT
05h ‘4017’ ~ ‘éFA” ‘CX” ‘él” ~ 618?7:n LCXXXX. . .’, ‘6XX’7 04h
1 byte 2 byte 1 byte 1 byte n * 4 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =8 + n * 4 = Azami 40
3.1) Onay Yaniti:

ACK Siiriicti No. CMD SUM EOT
06h (‘01” ~ (‘FA” “X” ‘(XX” 04h
1 byte 2 byte 1 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte = 7
3.2) Olumsuz Onay Yaniti:

NAK Stiriicii No. CMD Hata kodu SUM EOT
15h CLOI” ~ CLFA” LCX” GG**” CLXX” O4h
1 byte 2 byte 1 byte 2 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =9

4) Gozlem Kaydi icin Calistirma Istegi: Gézlem kaydi tarafindan kaydedilen adresi okumak icin istek.

ENQ Siirticti No. CMD SUM EOT
Osh 6‘01?7 ~ G‘FAﬁ’ ‘GY” ‘GXXQ’ O4h
1 byte 2 byte 1 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =7
4.1) Onay yaniti:

ACK Siirticii No. CMD Veri SUM EOT
06h (‘01” ~ (‘FA” ‘GY” GCXXXX‘ i "9 (‘XX” O4h
1 byte 2 byte 1 byte n * 4 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =7 + n * 4 = Azami 39
4.2) Olumsuz yanit:

NAK Siirticii No. CMD Hata kodu SUM EOT
15h ‘601” ~ ‘CFA” ‘CY” “**” ‘GXX” O4h
1 byte 2 byte 1 byte 2 byte 2 byte 1 byte

Toplam byte =9

* Gozlem Kaydi igin Istek gézlem kayd icin Calistirma Istegi ‘nden 6nce yapilmalidir. Siiriicii giicii
kapatilmis ise, gdzlem kayd silinir boylece gii¢ agilinca gozlem kaydi i¢in istegi tekrar gerceklestirin.
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5) Hata kodu
Hata Tanim
kodu
IF GECERSIZ FONKSIYON
Master Fonksiyon kodu (R, W, X, Y) haricinde kodlar gonderdiginde.
IA GECERSiZ ADRES
- Parametre adresi bulunmadiginda
ID GECERSIZ DEGER
- ‘W’ (Yazma) esnasinda siiriicii parametresi i¢in Veri aralik dis1 deger
bulundurdugunda.
WM YAZMA MOD HATASI
- Istenen veri Yalnizca Okuma gibi ‘W’ (Yazma) esnasinda
degistirilemediginde (yazilamadiginda), Calisma parametreleri
esnasinda ayarlanmaz.
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9.5 Parametre kod listesi

<Ortak bdlge>: Siirlicii modellerinden bagimsiz erisilebilir bolge (Not 3)

Adres Parametre Birim [Birim[R/W| Veri degeri

0x0000 Siiriici modeli R 19:SV-iP5A

0x0001 R [0: 0.75kW(1HP) 1: 1.5kW(2HP)

Siirticii kapasitesi 2: 2.2kW(3HP) 3: 3.7kW(5HP)

4: 5.5kW(7.5HP), 5: 7.5kW(10HP),
6: 11kW(15HP), 7: 15kW(20HP),
8: 18.5kW(25HP), 9: 22kW(30HP),
A: 30kW(40HP), B: 37kW(50HP),
C: 45kW(60HP), D: 55kW(75HP),
E: 75kW(100HP) F: 90kW(125HP)
10: 110kW(150HP) 11: 132kW(200HP)
12: 160kW(250HP) 13: 220kW(300HP)
14: 280kW(350HP) 15: 315kW(400HP)
16: 375kW(500HP) 17: 450kW(600HP)

0x0002 | Siiriicii Giris Gerilimi R |0:220V Smufi
1:400V Sinifi

0x0003 Yazilim Siiriimii R {(Ex) 0x0100 : Siiriim 1.00

0x0101 : Siirtim 1.10
0x0005 Frekans Referansi 0.01 | Hz R/W|
0x0006 |Calistir Komutu (Segenek) IR/WBIT 0: Durma (S)
(Not 1) BIT 1: Ileri calisma (F)
BIT 2: Ters ¢alisma (R)
BIT 3: Hata sifirlama (0->1)
BIT 4: Acil durma
BIT 5: Kullanilmaz
R [BIT 6, BIT 7: Calisma/Durma komut kaynagi

0(Terminal), 1(Tus takimi), 2(Secenek) 3(Dabhili 485)
BIT 8 ~14: Frek. referansi
0 ~ 16: Cok adimli hiz frek. (0, 2~16)
17 ~ 19: YukariAsagi (Yukari, Asagi, UD Sifir)
20 ~21: AYRILMIS
22 ~25: Analog (V1, V1S, 1, V1I)
26: Sinyal 27: Alt 28: Dabhili 485
29: Secenek, 30: Jog, 31 : PID
BIT 15: Ag hatas1 oldugunda ayarlanir

0x0007 Hizlanma Zamani 0.1 san [R/W|

0x0008 Yavaslama Zamani 0.1 san |[R/W|

0x0009 Cikis Akimi 0.1 A | R

0x000A Cikis Frekansi 0.01 [ Hz | R

0x000B Cikis Gerilimi 0.1 V | R

0x000C DC Bara Gerilimi 0.1 V | R

0x000D Cikis giicii 0.1 |kW]|R

0x000E | Siiriicti galisma durumu R |BIT 0: Durma
BIT 1: Ileri calisma
BIT 2: Ters galisma
BIT 3: Ariza (Hata)
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Adres Parametre

Birim [Birim|

R/W|

Veri degeri

0x000E | Siiriicii ¢galisma durumu

0x000F Hata bilgisi

BIT 4: Hizlanma
BIT 5: Yavaslama
BIT 6: hiz erigimi

BIT 7: DC Fren
BIT 8: Durma

Bit 9: Kullanilmaz
BIT10: Fren Agik

BIT11: ileri calisma komutu

BIT12: Ters ¢alisma komutu

BIT13: REM. R/S (Dahili 485, OPT)
BIT14: REM. Frek. (Dahili 485, OPT)

BIT 0: OCT1

BIT 1: 0V

BIT 2 : EXT-A

BIT 3 : BX

BIT4:LV

BIT 5 : AYRILMIS

BIT 6 : GF(Toprak Hatasi)

BIT 6: OHT (Siiriicii asir1 1sinma)
BIT 7: ETH (Motor asir1 1stnma)
BIT 8: OLT (Asir1 yiik hatasi)
BIT10: HW-Diag

BIT11: AYRILMIS

BIT12: OCT2

BIT13: OPT (Segenek hatasi)
BIT14 : PO (Acik Faz)

BIT15: IOLT

0x0010 | Giris terminal durumu

BIT 0 : M1
BIT 1: M2
BIT 2 : M3
BIT 3 : M4
BIT 4 : M5
BIT 5 : M6
BIT 6 : M7
BIT 7 : M8
BIT 8 : -

BIT 9 : -

BIT 10 : -

0x0011 | Cikis terminal durumu

BIT 0 : AUX1
BIT 1: AUX2
BIT 2 : AUX3
BIT 3 : AUX4
BIT 4 : -
BIT S : -
BIT 6 : -
BIT 7 : 30AC

0x0012 V1

0~10V
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Adres Parametre Birim |Birim|R/W]| Veri degeri
0x0013 V2 0~10V R
0x0014 I 0~20mA| R
0x0015 RPM R
0x001A Birim gosterge R [0:Hz, 1 : Devir
0x001B Kutup sayisi R
0x001C Ozel Siiriim R

Not 1) Ortak bdlge adresi 0x0006 iizerinde detayli tanim

Bit | Deger R/W Isim Tanim
0 0x01 R/W Durma  |Haberlesme araciligiyla Durma komutu ver (0->1)
1 0x02 R/W fleri calisma [Haberlesme araciligiyla Ileri calisma komutu ver (0->1)
2 0x04 R/W Ters calisma |[Haberlesme araciligiyla Ters ¢alisma komutu ver (0->1)
3 0x08 R/W  |Hata sifirlamaHaberlesme araciligiyla Hata sifirlama komutu ver (0->1)
4 0x10 R/W Acil durma [Haberlesme araciligiyla Acil durma komutu ver (0->1)
5 Kullanilmiyor[Kullanilmiyor
6~7 R Operating |0(Terminal),1(tus takim),2(se¢enek),3(Dahili 485)
command
8~14 R Frekans |A. Terminal, Tus takimi veya Segenek araciligiyla ¢aligma
komutu  |komutu verildiginde
0: DRV-00, 1: Kullanilmyor,
2 :Cok adimli hiz 1, 3 : Cok adimli hiz 2,
4 : Cok adiml1 hiz 3
5:Cok adimlt hiz4, 6:Cok adimli hiz 5,
7 : Multi-step speed 6
8 : Multi-step speed 7, 9 : Multi-step speed 8, 10 :
Multi-step speed 9
11: Cok adimli hiz 10, 12: Cok adimhi hiz 11,
13: Cok adiml1 hiz 12
14: Cok adiml1 hiz 13, 15 : Cok adimli hiz 14 ,
16 : Cok adimh hiz 15,
17 :Yukari, 18: Asagi, 19: Yukar/ Asag1 Sifir
20~21 : AYRILMIS
22:V1, 23:VIS, 24:1, 25:VI+I
26 : Sinyal
27 : Alt
28 : Dahili 485
29 : Option
30: Jog
31:PID
15 [ 0x8000 R Ag hatasi Ag hatali ¢calisma
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9.5.1 Address E, Ortak bolge ‘de iPSA calisma durumu

Cikis frekansi

fleri Calisma komutu

[
[
[
!
[
|
|
Ters Calisma komutu ,—I
[
|

Hizlanma

Yavaslama | ! [

Hiz erisimi

Durma

Durma
fleri Calisma

]
[
!
|
Ters Calisma [ |
T

<Gruplarca iP5A Adres kullanim bolgesi>

DRV 9100 - 91FF
FU1 9200 — 92FF
FU2 9300 — 93FF

/O 9400 - 94FF
EXT 9500 - 95FF
CoOM 9600 - 96FF
APP 9700 - 97FF

RS485 kullanarak parametreye erismek i¢in adres ayarlama yontemi: siirliciiniin atadig1 bolge+ Gruplarca Adres
kullanim bolgesi + Kod no. (Hex).

Orn) I/0-93 [COM Zaman Bitti] icerigini kontrol etmek i¢in, 0x945D adresini Okuma veya Yazma
gergeklestirin.
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9.6 Sorun giderme

RS485 haberlesme hatasi olustugunda asagidaki semaya bakin.
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Durum LED ‘leri
(TXD, RXD) yanip sGnmuyor.

RS232-485
dénusturicu gug
kaynagi ACIK mi?

Doénuasturicuye
gli¢ uygulayin.

(donustirtci
kilavuzuna bakin.)

surucu ve
doénusturicu

kablolamasi dogru bir
sekilde yapilmis mi1?

Hayir

Dogru
kablolamayi
kontrol edin.
(donlstarici
kilavuzuna

bakin)

PC Uzerindeki
haberlesme
programi
galigilyor mu?

PC haberlesme
programini
galistirin.

Port ayari uygun
mu?

A

Hayir

p» F10 tusuna basin

ve onu dogrultun.

-
Evet
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Sirtct ve PC

G/C 91 ‘de surlcu
ve PC bps ‘i ayni
ayarlayin.

arasindaki BPS Hayir
ayari uyusuyor
mu?
Evet
v
Kullanici Hayir

programinin veri
bigimi dogru mu?

A

Kullanici programini
protokole uymasi
icin dogrultun.

Evet

Kontrol kartindaki
Durum LED ‘leri
kapali mi?

Evet

Bitir

Hayir

PC ‘de hata
var mi?

Hayir

PC durumunu
kontrol edin.

4

Dagitici ile
iletisime
gegin.

N
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9.7 ASCII Kod Listesi
Karakter Hex Karakter Hex Karakter Hex
A 41 q 71 @ 40
B 42 r 72 [ 5B
C 43 S 73 \ 5C
D 44 t 74 ] 5D
E 45 u 75 5E
F 46 \Y; 76 5F
G 47 w 77 60
H 48 X 78 { 7B
I 49 y 79 | 7C
] 4A z 7A ¥ 7D
K 4B 0 30 ~ 7E
L 4C 1 31 BEL 07
M 4D 2 32 BS 08
N 4E 3 33 CAN 18
(0] 4F 4 34 CR oD
P 50 5 35 DC1 11
Q 51 6 36 DC2 12
R 52 7 37 DC3 13
S 53 8 38 DC4 14
T 54 9 39 DEL 7F
U 55 bosluk 20 DLE 10
V 56 ! 21 EM 19
w 57 " 22 ACK 06
X 58 # 23 ENQ 05
Y 59 $ 24 EOT 04
Z 5A % 25 ESC 1B
A 61 & 26 ETB 17
B 62 ' 27 ETX 03
C 63 ( 28 FF oC
D 64 ) 29 FS 1C
E 65 * 2A GS 1D
F 66 + 2B HT 09
G 67 2C LF 0A
H 68 - 2D NAK 15
I 69 . 2E NUL 00
] 6A / 2F RS 1E
K 6B : 3A S1 OF
L 6C ; 3B {0 OE
M 6D < 3C SOH 01
N 6E = 3D STX 02
0] 6F > 3E SUB 1A
P 70 ? 3F SYN 16
us 1F
VT 0B




EK A- UL ISARETLEME

1. KISA DEVRE DEGERI
“Tablol RMS Simetrik Amperler ‘den daha fazla saglama kapasitesi olmayan devre iizerinde kullanima
uygundur, 240V degerli siiriiciiler icin 240V, 480V degerli stiriiciiler i¢in 480V _Volt Azami,”

Tablo 1. iP5A serisi icin RMS Simetrik Amperler.

Model Deger
SVO055iP5A-2, SV055iP5SA-4, SVO75iP5SA-2, SV075iP5SA-4, SV110iP5SA-2, 100,000A
SV110iP5A-4, SV150iP5A-2, SV150iP5A-4, SV185iP5A-2, SV185iP5A-4,
SV220iP5A-2, SV220iP5A-4, SV300iP5A-2, SV300iP5A-4, SV370iP5A-4,
SV450iP5A-4, SV550iP5A-4, SV750iP5A-4, SV900iP5SA-4, SV1100iP5A-4,
SV1320iP5A-4, SV1600iP5A-4, SV2200iP5A-4, SV2800iP5A-4, SV3150iP5A-4,
SV3750iP5A-4, SV4500iP5A-4

2. KISA DEVRE SIGORTA/KESICI
Yalnizca Smif H veya K5 UL Listelenmis Girig Sigortasi ve UL Listelenmis Kesici kullanin. Sigorta ve kesici
Gerilim ve Akim degerleri igin agagidaki tabloya bakin.

Giris Motor Siiriicii Harici Sigorta Kesici Dahili Sigorta
Gerilimi | [kW] Akimt | Gerilim | Akim | Gerilim | Akim Gerilim Uretici Model Numarasi
[A] [V] [A] V] [A] [V]

200V | 5.5 SV055iP5A-2 40 500 50 230
Swnifi 75 SV075iP5A-2 60 500 60 230
11 SVI110IP5A-2 80 500 | 100 | 230
15 SV150iP5A-2 100 | 500 | 100 | 230
185 | SVI85iP5A-2 125 500 | 225 | 230
22 SV220iP5A-2 150 | 500 [ 225 | 230
30 SV300iP5A-2 200 | 500 | 225 | 230
400V | 5.5 SV055iPS5-4 20 500 30 460
Simifi 75 SV075iP5A-4 30 500 30 460
11 SV110iPS5-4 40 500 50 460
15 SV150iP5A-4 60 500 60 460
18.5 | SVI85iP5A-4 70 500 75 460
22 SV0220iP5A-4 30 500 | 100 | 460
30 SV0300iP5A-4 | 100 | 500 | 125 | 460

37 SV0370iP5A-4 125 500 125 | 460 160 660 Hinode 660GH-160SUL
45 SV0450iP5A-4 150 500 150 460 160 660 Hinode 660GH-160SUL
55 SV0550iP5A-4 175 500 175 460 200 660 Hinode 660GH-200SUL
75 SV0750iP5A-4 250 500 | 225 | 460 250 660 Hinode 660GH-250SUL
90 SV0900iP5A-4 300 500 300 460 315 660 Hinode 660GH-315SUL
110 | SVO01100iP5A-4 350 700 400 460 200x2P 660 Hinode 660GH-200SUL*2P
132 | SV01320iP5A-4 400 700 500 460 250x2P 660 Hinode 660GH-250SUL*2P
160 | SV01600iP5A-4 450 700 600 460 315x2P 660 Hinode 660GH-315SULx2P
220 | SV02200iP5A-4 700 700 800 460 250x3P 660 Hinode 660GH-250SULx*3P
280 | SV02800iP5A-4 800 700 1000 | 460 315x3P 660 Hinode 660GH-315SULx*3P
315 | SV03150iP5A-4 900 700 1000 | 460 800 690 Ferraz 6.9URD32TTF0800
375 | SV03750iP5A-4 | 1000 700 1200 [ 460 900 690 Ferraz 6.9URD32TTF0900
450 | SV04500iP5A-4 | 1200 | 700 | 1200 | 460 1000 690 Ferraz 6.9URD32TTF1000




3. ASIRI YUK KORUMA

IOLT: IOLT(stirticii Asir1 yiik hatasi) koruma 1 dakika ve daha fazla siireyle siiriicii nominal akimimin 110%
‘unda etkinlestirilir.

OLT : Siiriicii ¢ikis1 asir1 yiik hata zamani siiresince asir1 yiik hata seviyesini gecerse siiriicli ¢ikisini kapatir.
OLT FU1-66 [Asir yiik hata se¢imi] “Evet” ‘e ayarlandiginda segilir ve FU1-68 [Asir1 yiik hata gecikme
zamani] ‘nda ayarlanan 60 san siiresince FU1-67 [Asir1 yiik hata seviyesi] ‘nin 120% °sinde etkinlestirilir.

4. ASIRI HIZ KORUMA
Asir1 hiz koruma ile saglanmaz.

5. TERMINAL ALAN KABLOLAMA
1) 600V, 75°C degerleri ile yalnizca bakir kablolar kullanin.

2) Giig terminal bloklar1 sikma torku

Sirlici Kapasitesi Terminal Vida Torku? Kablo?
[kW] Vida
Boyutu Kgf-cm Ib-in mm? AWG veya kcmil
R,S, T u,v,Ww R,S, T u,v,Ww
é(l)r?l\fll 5.5 M4 71~122 6.2~10.6 5.5 5.5 10 10
7.5 M5 - - 8 8 8 8
71 M5 245~ 31.8 21.2~27.6 14 14 5 5
15 M6 22 22 4 4
30.6 ~38.2 26.6~33.2
18.5 M6 38 38 2 2
22 M8 38 38 2 2
61.2~91.8 53.1~79.7
30 M8 60 60 1/0 1/0
400V 5.5 M4 - - 3.5 3.5 12 12
Sinifi 7.5 M4 71~122 6.2-106 3.5 3.5 12 12
11 M4 5.5 5.5 10 10
15 M6 - - 8 8 8 8
85 NG 30.6~38.2 26.6~33.2 14 14 5 5
22 M8 - - 22 22 4 4
30 M8 61.2~91.8 53.1~79.7 5 5 2 7
37 M8 38 38 2 2
7.3~87. A4~75.
45 M8 67.3-87.5 %8 59 38 38 2 2
55 M8 38 38 2 2
75 M10 60 60 1/0 1/0
7~122. 77.9~105.
90 M10 89 0 9~105.9 60 60 1/0 1/0
110 M12 182.4~215.0 158.3~186.6 100 100 4/0 4/0
132 M12 100 100 4/0 4/0
160 M12 150 150 300 300
220 M12 200 200 400 400
280 M12 250 250 500 500
182.4~215.0 158.3~186.6
315 M12 325 325 700 700
375 M12 2x200 2x200 2x400 2x400
450 M12 2x250 2x250 2x500 2x500

Terminal vidalarina nominal torku uygulayin. Gevsek vidalar kisa devre veya hatali galismaya sebep olabilir. Vidalari agiri sikkmak

terminallere zarar verebilir ve kisa devre veya hatali galismaya yol acabilir.

3) 7.5~11kW 240V tip surlculer icin, Giris ve motor ¢ikis terminal bloklari yalnizca halka tip
baglanti uglari ile kullaniimak i¢in tasarlanmigtir.



6. TEMEL KABLOLAMA

. - - Dinarak- -
Ana Gii¢ Devresi Fren Unitesi

DB Unitesi(Segimli)
DB Direnci

(Segimli)
DC Bara Bobini (Segimli)

DC Bara Bobini ﬁ

DB Direnci

MCCB(Segenek) P1(+) P2(+) N(-)
3 —O/\ R(L1
0 )¢ (L1)

AC Giris —O

50/60 Hz —((

U
S(L2) Y
w

pr R i it 1)

O
—_ M1 V1 5 Frekans referansi (0~12V,V1S : -12~12V)
Programlanabilir Dijital Giris 2(Hz M) —— 5G Frekans referansi ortak terminal
O O M2 @ ®
Programlanabilir Dijital Giris 3(Hz H) —_—— 4’ | Frekans referansi (0~20mA or 4~20mA)
O O M3
Hata Sififama (RST — - Analog Gii¢ Kaynagi (-12V
(RST) 5o O M4 ' g Glig Kaynag (-12V)

Siiriicd Etkisizlestir (BX) _—
O O M5
Jog Frekans Referansi (JOG)

- O O M6 So Gikis Frekans Metre
lleri Galistir komutu (FX) _
O O M7 S1 Gikis Gerilim Metre
Ters Calistirkomutu (RX) ﬁ—(b M8 5G Gikis mefl® sinyali igin Ortak
Ortak Terminal c ®

CM

-

A1 L 3 Hata Kontak Gikisi

_é| 3G AC250V (DC30V), 1A ‘den diisik
L% B

A2 i 3B
H

c2 [7¢]

A3 5 A0

Frekans Referansi (Sinyal : 0 ~ 100kHz
c3 Jo| { BO (Siny )
Ad 5 Frekans Referansi igin Ortak (Sinyal)

co [P

Programlanabilir Dijital Gikis

‘i?

)
|

i raagl

NT Harici motor 1s1 algilama

k

RS485 Sinyali
C+
RS485 Ortak
o—(b CM

Not: 1) 5G Analog Giris/CKkis igin Ortak Toprak ‘tr.

k
[

A TEDBIR

m Elektrik Carpma Riski
Bakimdan 6nce techizatin enerjisini bosaltmak igin

birden fazla baglanti kesme dugmesi gerekli olabilir.




EK B- CEVRESEL CIHAZLAR

1. MCCB(Kaliplanmis Kasa Devre Kesicisi) ve MC(Manyetik Kontaktor)

Gerilim Motor Siiriici MCCB MC
[kW] Modeli (LS Endiistriyel (LS Endiistriyel
Sistemler) Sistemler)
200V 0.75 SV008iP5A-2 : 1
Smufi L5 SVOI15iP5A-2 I !
22 SV022iP5A-2 : u
3.7 SVO037iP5A-2 - u
5.5 SV055iP5A-2 ABS53b/50A GMC-40
7.5 SVO075iP5A-2 ABS63b/60A GMC-40
11 SVI110iP5A-2 ABS103b/100A GMC-50
15 SV150iP5A-2 ABS103b/100A GMC-85
18.5 SVI185iP5A-2 ABS203b/125A GMC-100
22 SV220iP5A-2 ABS203b/150A GMC-100
30 SV300iP5A-2 ABS203b/175A GMC-150
400V 0.75 SVO008iP5A-2 : u
Smfi 15 SVO15iP5A-2 I -
2.2 SV022iP5A-2 : u
37 SVO037iP5A-2 : u
5.5 SV055iP5A-4 ABS33b/30A GMC-22
75 SV075iP5A-4 ABS33b/30A GMC-22
11 SV110iP5A-4 ABS53b/50A GMC-40
15 SV150iP5A-4 ABS63b/60A GMC-50
185 SVI185iP5A-4 ABS63b/60A GMC-50
22 SV220iP5A-4 ABS103b/100A GMC-65
30 SV300IP5A-4 ABS103b/100A GMC-75
37 SV370iP5A-4 ABS203b/125A GMC-100
45 SV450iP5A-4 ABS203b/150A GMC-125
55 SV550iP5A-4 ABS203b/175A GMC-150
75 SV750iP5A-4 ABS203b/225A GMC-180
90 SV900iP5A-4 ABS403b/300A GMC-220
110 SVI1100iP5A-4 ABS403b/400A GMC-300
132 SV1300iP5A-4 ABS603b/500A GMC-300
160 SV1600iP5A-4 ABS603b/600A GMC-400
220 SV2200iP5A-4 ABS803b/700A GMC-600
280 SV2800iP5A-4 ABS803b/800A GMC-600
315 SV3150iP5A-4 ABS1003/1000A GMC-800
375 SV3750iP5A-4 ABS1203/1200A 900A
450 SV4500iP5A-4 ABS1203/1200A 1000A




2. AC Giris Sigortas1 ve AC / DC Reaktorii

Gerilim | Motor Siiriicii AC Giris AC Reaktorii DC Reaktorii
[kW] Modeli Sigortasi
[A] [mH] [A] [mH] [A]
200V 0.75 SVO08iP5A-2 10 2.13 5.7 - -
Stnifi 15 SVOI5iPSAL2 15 12 10 - -
22 SV022iP5A-2 20 0.88 14 - -
3.7 SV037iP5A-2 30 0.56 20 - -
5.5 SV055iP5A-2 40 0.39 30 1.37 29
7.5 SV075iP5A-2 60 0.28 40 1.05 38
11 SV110iP5A-2 80 0.20 59 0.74 56
15 SV150iP5A-2 100 0.15 75 0.57 71
18.5 SV185iP5A-2 125 0.12 96 0.49 91
22 SV220iP5A-2 150 0.10 112 0.42 107
30 SV300iP5A-2 200 0.07 160 0.34 152
400V 0.75 SV008iP5A-4 10 8.63 2.8 - -
Sinifi 1.5 SV015iP5A-4 10 4.81 4.8 - -
2.2 SV022iP5A-4 10 3.23 7.5 - -
3.7 SV037iP5A-4 15 2.34 10 - -
5.5 SV055iP5A-4 20 1.22 15 5.34 14
7.5 SV075iP5A-4 30 1.14 20 4.04 19
11 SV110iP5A-4 40 0.81 30 2.76 29
15 SV150iP5A-4 60 0.61 38 2.18 36
18.5 SV185iP5A-4 70 0.45 50 1.79 48
22 SV220iP5A-4 80 0.39 58 1.54 55
30 SV300IP5A-4 100 0.287 80 1.191 76
37 SV370iP5A-4 125 0.232 98 0.975 93
45 SV450iP5A-4 150 0.195 118 0.886 112
55 SV550iP5A-4 175 0.157 142 0.753 135
75 SV750iP5A-4 250 0.122 196 0.436 187
90 SV900iP5A-4 300 0.096 237 0.352 225
110 SV1100iP5A-4 350 0.081 289 Dahili
132 SV1300iP5A-4 400 0.069 341 Dahili
160 SV1600iP5A-4 450 0.057 420 Dahili
220 SV2200iP5A-4 700 0.042 558 Dahili
280 SV2800iP5A-4 800 0.029 799 Dahili
315 SV3150iP5A-4 900 0.029 799 0.090 836
375 SV3750iP5A-4 1000 0.024 952 0.076 996
450 SV4500iP5A-4 1200 0.024 952 0.064 1195




EK C- iLGiLI PARAMETRELER

Kullanim

Ilgili parametre kodlari

Hizlanma/Y avaslama zamani, Sablon
Ayarlama

DRV-01 [Hizlanma Zamani], DRV-02 [Yavaslama Zamani],
FU1-02 [Hizlanma Sablonu], FU1-03 [Yavaslama Sablonu]

Ters Déniis Onleme

FU1-01 [ileri/Ters Onleme]

Stirekli Deger Araliginda
Hizlanma/Yavaslama

FU1-02 [Hizlanma Sablonu], FU1-03 [Yavaslama Sablonu]

Fren Caligtirma Ayari

FU1-20 [Baslangi¢ Modu], FU1-21~22 [Baslangigta DC
Enjeksiyon Freni]
FU1-23 [Durma Modu], FU1-24~27 [DC Enjeksiyon Freni],

60 Hz iizerinde frek. ‘ta ¢aligtirmalar

FU1-30 [Azami Frekans],

FU1-35 [Frekans Ust Sinir1],

I/0-05 [V1 Azami Gerilime karsilik gelen frekans],

I/0-10 [I Azami Akima karsilik gelen frekans],

1/0-16 [P Sinyal Girig Azami Frek. ‘a karsilik gelen frekans]

Yiik i¢in uygun ¢ikis 6zelligi segme

FU1-30 [Azami Frekans], FU1-31 [Temel Frekans]

Motor Cikis Tork Ayarlama

FU1-32 [Baglangi¢ Frekansi],
FU1-71[Durma Onleme],
FU2-67~69 [Tork Artisi],
FU2-40 [Motor Se¢imi]

Cikis Frekans Sinirt

FU1-33~35[Frekans Ust/Alt Siniri],
1/0-01~16 [Analog Frekans Ayari]

Motor Asir1 Isinma Korumasi

FU1-60~62 [Elektronik Is1], FU2-40 [Motor Secimi]
1/0-97, 98 [Harici Is1 Sensorii]

Cok adiml1 galigma

1/0-20~27 [Programlanabilir Dijital Giris Tanimla],
DRV-00, 05~07,1/0-31~42 [Cok adiml Frekans],
FU1-34~35 [Frekans Ust/Alt Sinir1]

Jog Calisma

1/0-30 [Jog Frekansi]

Frekans Ziplama Calismasi

FU2-10 [Frekans Ziplama] FU2-11~16 [Frekans Ust/Alt
Sinirt]

Elektronik Fren Calisma Zamanlama

1/0-74~75 [Frekans Algilama], I/O-76~79 [Programlanabilir
Dijital Cikis Tanimla]

Dontis Hiz Gostergesi

DRV-09 [Motor Devri], FU2-47 [Motor Devir Gosterge
Kazanci]

Fonksiyon Degisim Onleme

FU2-94 [Parametre Kilit]

Enerji Tasarruf

FU1-51~52 [Enerji Tasarruf]

Alarm Durmasindan sonra otomatik
tekrar baglatma c¢aligmasi

FU2-20~21 [Otomatik tekrar baglatma]

2. Motor Caligmasi

APP-20~29 2. Fonksiyon]

PID Geri besleme ¢alismasi

APP-02~25 [PID Calismasi]

Frekans Referans/Cikis Ayarlama

1/0-01~16 [Analog Frekans Ayari]

Ticari Hat <-> Siiriicii Degistirme

[/0-20~27 [Programlanabilir Dijital Giris Terminali],
1/0-76~79 [Programlanabilir Dijital Cikis Terminali]

Frekans Metre Kalibrasyonu

1/0-70~73 [S0/S1 Analog Cikis]

PC ile Haberlesme araciligiyla ¢alistirma

1/0-90 [Siiriicli Numarasi], /0-91 [Haberlesme Hiz1], I/O-
92~93 [Kayip Komut]




UYUMLULUK BEYANI

Uyumlulugun beyan edildigi Konsey Yonergeleri:
CD 73/23/EEC and CD 89/336/EEC
Birimlerin sunlarla uyumlulugu onaylanmistir:

EN 61800-3/A11 (2000)
EN 61000-4-2/A2 (2001)
EN 61000-4-3/A2 (2001)
EN 61000-4-4/A2 (2001)
EN 61000-4-5/A1 (2001)
EN 61000-4-6/A1 (2001)
EN 55011/A2 (2002)
IEC/TR 61000-2-1 (1990)
EN 61000-2-4 (2002)
EN 60146-1-1/A1 (1997)
EN 50178 (1997)

Techizat Tipi Siiriicii (Gug Donlisiim Techizati)
Model Name: SV - iP5A Serisi
Ticari Marka: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Temsilci: LG International (Deutschland) GmbH
Adres: Lyoner Strasse 15,
Frankfurt am Main, 60528,
Germany
Uretici LS Industrial Systems Co., Ltd.
Adres: 181, Samsung-ri, Mokchon-Eup,
Chonan, Chungnam, 330-845,
Korea

Biz, agagida imzasi bulunanlar, bu vesile ile yukarida tanimlanan teg¢hizatin bahsi gegen
Yonergelere ve Standartlara uyumlu olduklarini beyan ederiz.

Yer: Frankfurt am Main Chonan, Chungnam,
Germany Korea
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Mr. Ik-Seong Yang / Boliim Miidiiri Mr. Jin Goo Song / Genel Midiir

(Tam isim / Mevki) (Tam isim / Mevki)



UYGULANAN TEKNiIK STANDARTLAR

73/23/CEE “Belirli gerilim sinirlari ile kullanilmak icin tasarlanan elektriksel malzeme” ve 89/336/CEE
"Elektromanyetik Uyumluluk” Yonergelerinin esas gereklilikleri ile uymak tzere uygulanan standartlar

asagidakilerdir:

« EN 50178 (1997)

“Glg¢ kurulumlarinda kullanilacak elektronik teghizat”.

* EN 61800-3/A11 (2000)

* EN 55011/A2 (2002)

*EN 61000-4-2/A2 (2001)

« EN 61000-4-3/A2 (2001)

* EN 61000-4-4/A2 (2001)

* EN 61000-4-5/A1 (2000)

« EN 61000-4-6/A1 (2001)

« CEIITR 61000-2-1
(1990)

« EN 61000-2-4 (1997)

* EN 60146-1-1/A1 (1997)

“Ayarlanabilir hiz elektriksel gli¢ slrtct sistemleri. B&lim 3: Belirli
yontemleri kapsayan EMC Uriin standardi”

“Endustriyel, bilimsel ve tibbi (ISM) radyo-frekans techizati. Radyo
parazit 6zellikleri. Ol sinirlari ve yéntemleri”

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Boélum 4: Test etme ve dlgme
teknikleri. Kisim 2: Elektrostatik desarj bagisiklik testi.

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Bolum 4: Test etme ve dlgme
teknikleri. Kisim 3: Radyoaktif, radyofrekans, elektromanyetik alan
bagisiklik testi.

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Boélum 4: Test etme ve dlgme
teknikleri. Kisim 4: Elektriksel hizl gegciciler / patlama bagisiklik testi.

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Boélum 4: Test etme ve dlgme
teknikleri. Kisim 5: Asiri gerilim bagisiklik testi.

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Boélum 4: Test etme ve dlgme
teknikleri. Kisim 6: Radyo-frekans alanlarinin olusturdugu yaratilan
parazitlere bagisiklik.

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). B6lim 2: Ortam. DisUk frekansin
yarattigi parazitler icin ortam tanimi ve kamu disuk gerilim kaynak
sistemleri icin ortam tanim1”

“Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Bélum 2: Ortam. Duglk frekansin
yarattigi parazitler i¢cin uyumluluk seviyesi ve kamu disuk gerilim
kaynak sistemlerinde sinyal verme”

“Yari iletken dénustartciler. Genel gereksinimler ve dénustdrtculer.
Genel gereksinimler ve hat degistirici donusturtculer. Bolim 1-1:
Temel gereksinimlerin tanimlamalar1”



EMI / RFI GUG HATTI FILTRELERI

LS sdruculer, iP5A serisi = m

INTERNATIONAL CAPACITORS

RFI FILTRELERI

LS SERISI GUG HATTI FILTRELERI FF ( Footprint ) - FE ( Standart ) SERISI, OZEL OLARAK YUKSEK FREKANSLI LS SURUCULER ILE TASARLANMISLARDIR. ARKA
SAYFADAKI KURULUM TAVSIYESI ILE BIRLIKTE LS FILTRELERININ KULLANIMI, HASSAS CIHAZLARLA BIRLIKTE SORUNSUZ KULLANIMI VE YARATILAN EMISYON VE
BAGISIKLIK STANDARTLARI EN 50081 -> EN61000-6-3:02 and EN61000-6-1:02 'YE UYUMLULUGU TEMIN ETMEYE YARDIMCI OLUR.

TEDBIR

GUG KAYNAGI UZERINDE KAGAK AKIM KORUYUCU CIHAZLAR KULLANILMASI DURUMUNDA, GUG AGILINCA VEYA KAPANINCA HATA VEREBILIR. BU DURUMU ONLEMEK
ICIN, KORUYUCU CIHAZIN ALGILAMA AKIMI ASAGIDAKI TABLODAKI EN KOTU DURUM KAGAK AKIM DEGERINDEN DAHA BUYUK OLMALIDIR.

TAVSIYE EDILEN KURULUM TALIMATLARI

EMC yonergesine uymak igin, bu talimatlarin olabildigince yakinen izlenmelidir. Elektriksel teghizatla ¢aligirken her zamanki glivenlik iglemlerini
izleyin. Filtreye, Sirliciye ve motora olan butlin elektriksel baglantilar kalifiye bir elektrik teknisyeni tarafindan yapiimahdir.

1-) Akim, gerilim ve parga numarasinin dogru oldugunu temin etmek igin filtre deger etiketini denetleyin.

2-) En iyi sonuglar igin filtre kablolama muhafazasinin gelen elektrik kaynagina miimkiin oldugunca yakin olarak takilmalidir, genellikle muhafaza devre
kesicisi veya kaynak digmesinden hemen sonra.

3-) Kartin kablolama dolabinin arka paneli filtrenin takma boyutlari igin hazirlanmalidir. Filtrenin mimkin olan en iyi topraklamasini temin etmek igin
panelin yiz bolgesi ve takma deliklerinden muhtemel boya vb. kaldirmak igin 6zen gosterilmelidir.

4-) Filtreyi emniyetli bir sekilde takin.

5-) Elektrik kaynagini HAT (LINE) isaretli filtre terminallerine baglayin, toprak kablolarini saglanan toprak civatalarina baglayn. YUK (LOAD) isaretli
filtre terminallerini surtictnin elektrik girisine uygun 6l¢u kablosunun kisa uzunluklarini kullanarak baglayin.

6-) Motoru baglayin ve ferrit gekirdegini (¢ikis bobinleri) striicinin mimkin oldugunca yakinina takin. Zirhli veya muhafazal kablo 3 fazli iletkenlerle
yalnizca ferrit gekirdegin merkezinin iginden iki kez sarilarak kullaniimalidir. Toprak iletkeni hem siriici hem de motor uglarinda emniyetli bir sekilde
topraklanmalidir. Ekran muhafaza gévdesine topraklanmis kablo pabucu araciliiyla baglanmalidir.

7-) Denetim kablolarini strtcu talimatlari kilavuzunda anlatilan sekilde baglayin.

KILAVUZ UZUNLUKLARININ MUMKUN OLDUGUNCA KISA TUTULMASI VE GELEN ELEKTRIK VE GIKAN MOTOR KABLOLARININ iYiCE
AYRIK TUTULMASI ONEMLIDIR.

FF SERISI ( Footprint)
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FE SERISI ( Standart )
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iPSA serisi

/

Footprint Filtreler

SURUCU GUC KOD AKIM GERILIM KACAK BOYUTLAR TAKMA AGIRLIK | TAKMA CIKIS
i} AKIM _ L W H Y X BOBINLERI
UG FAZ NOM. AZAMI

SV055iP5A-2 5.5kW FFP5-T030-(x) 30A 250VAC 0.3mA 18mA 329x149.5x50 315x120 2 Kg. M5 FS-2
SV075iP5A-2 7.5kW FFP5-T050-(x) 50A 250VAC 0.3mA 18mA 329x199.5x60 315x160 25Kg. M5 FS-2
SV110iP5A-2 11kW 100A 250VAC 0.3mA 18mA FS-3
SV150iP5A-2 15kW

SV185iP5A-2 18kW 120A 250VAC 0.3mA 18mA FS-3
SV220iP5A-2 22kW

SV300iP5A-2 30kW 150A 250VAC 0.3mA 18mA FS-3
SV055iP5A-4 5.5kW FFP5-T030-(x) 30A 380VAC 0.5mA 27mA 329x149.5x50 315x120 2 Kg. M5 FS-2
SV075iP5A-4 7.5kW FFP5-T031-(x) 31A 380VAC 0.5mA 27mA 329x199.5x60 315x160 2.5Kg. M5 FS-2
SV110iP5A-4 11kW FFP5-T050-(x) 50A 380VAC 0.5mA 27mA 329x199.5x60 315x160 25Kg. M5 FS-2
SV150iP5A-4 15kW FFP5-T060-(x) 60A 380VAC 0.5mA 27mA 466x258x65 440.5x181 2.8 Kg. M5 FS-2
SV185iP5A-4 18kW

SV220iP5A-4 22kW FFP5-T070-(x) T0A 380VAC 0.5mA 27mA 541x312x65 515.5x235.3 6.1 Kg. M8 FS-2
SV300iP5A-4 30kW

iP5A serisi /| Standart Filtreler

SURUCU GUC KOD AKIM GERILIM | KACAK BOYUTLAR TAKMA AGIRLIK | TAKMA | CIKIS
" AKIM i L W H Y X BOBINLERI
UG FAZ NOM. AZAMI

SV055iP5A-2 5.5kW FE-T030-( x) 30A 250VAC 0.3mA 18mA 270x140x60 258x106 24 Kg. FS-2
SV075iP5A-2 7.5kW FE-T050-( x ) 50A 250VAC 0.3mA 18mA 270x140x90 258x106 3.2 Kg. FS-2
SV110iP5A-2 11kW FE-T100-( x) 100A 250VAC 0.3mA 18mA 420x200x130 408x166 13.8 Kg. FS-3
SV150iP5A-2 15kW

SV185iP5A-2 18kW FE-T120-( x) 120A 250VAC 0.3mA 18mA 420x200x130 408x166 13.8 Kg. FS-3
SV220iP5A-2 | 22kW

SV300iP5A-2 30kW FE-T150-( x ) 150A 250VAC 0.3mA 18mA 490x200x160 468x166 15 Kg. FS-3
SV055iP5A-4 | 5.5kW FE-T030-( x) 30A 380VAC 0.5mA 27mA 270x140x60 258x106 24 Kg. FS-2
SVO075iP5A-4 | 7.5kW

SV110iP5A-4 11kW FE-T050-( x ) 50A 380VAC 0.5mA 27mA 270x140x90 258x106 3.2 Kg. FS-2
SV150iP5A-4 15kW

SV185iP5A-4 18kW FE-T060-( x ) 60A 380VAC 0.5mA 27mA 270x140x90 258x106 3.5Kg. FS-2
SV220iP5A-4 | 22kW FE-TO70-( x) 70A 380VAC 0.5mA 27mA 350x180x90 338x146 7.5Kg. FS-3
SV300iP5A-4 | 30kW

SV370iP5A-4 | 37kW FE-T100-(x ) 100A 380VAC 1.3mA 150mA 425x200x130 408x166 13.8 Kg. FS-3
SV450iP5A-4 | 45kW FE-T120-(x ) 120A 380VAC 1.3mA 150mA 425x200x130 408x166 13.8 Kg. FS-3
SV550iP5A-4 | 55kW

SV750iP5A-4 | 75kW FE-T170-(x) 170A 380VAC 1.3mA 150mA 480x200x160 468x166 16 Kg. FS-3
SV900iP5A-4 | 90kW FE-T230-(x ) 230A 380VAC 1.3mA 150mA 580x250x205 560x170 22.6 Kg. FS-4
SV1100iP5A-4 | 110kW FE-T400-( x ) 400A 380VAC 1.3mA 150mA 392x260x116 240x235 10.3 Kg. FS-4
SV1320iP5A-4 | 132kW

SV1600iP5A-4 | 160kW FE-T600-( x ) 600A 380VAC 1.3mA 150mA 392x260x116 240x235 11 Kg. FS-4
SV2200iP5A-4 | 220kW

SV2800iP5A-4 | 280kW FE-T1000-( x) 1000A 380VAC 1.3mA 150mA 460x280x166 290x255 18 Kg. FS-4
SV3150iP5A-4 | 315kW

SV3750iP5A-4 | 375kW

SV4500iP5A-4 | 450kW FE-T1600-( x ) 1600A 380VAC 1.3mA 150mA 592x300x166 340x275 27 Kg. FS-4

(x)

(1) Endustriyel ortam EN50081-2 (A sinifi) -> EN61000-6-4:02

(3) Ig ve endiistriyel ortam EN50081-1 (B sinifi) -> EN61000-6-3:02




FS SERISI (gikis bobinleri)
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ﬁj FS 3 78 | 1D 710 25x30 | 5

% FS 4 | 58 | 200 170 180x45 | 5
~—W
BOYUTLAR

FF SERISI ( Footprint )

FFP5-T030-( x ) ~ FFP5-T070-( x )

#0000 00000NN00000nIong <
_@° *J
W X Eﬁ E g

FE SERISI ( Standart )

FE-T030-(x ) ~ FE-T230-(x)

FE-T400-( x ) ~ FE-T1600-( x )

H
i 33
L
Y
----- b 5 5
w| X — i
e . 5 o

INTERNATIONAL CAPACITORS

Poligono Industrial de Palou
08400 Granollers (Barcelona)
SPAIN / ESPANA

Tel: +34-93861 14

ng: +34 - 93 879 26 64

E-mail: info@lifasa.com

Nigtades com




Garanti

Imal eden LS Industrial Systems Co., Ltd. Kurulum
(Baslatma)

Tarih

Model No. SV-iP5A Ggranti
Donemi

Miisteri
Bilgisi

Satis Ofisi
(Dagitimci)

Garanti donemi kurulumdan sonra 12 ay veya kurulum tarihi belirtilmediginde iiretim tarihinden itibaren
18 aydir. Ancak, garanti siiresi satis sartina gore degisiklik gosterebilir.

5. GARANTI DAHILINDE servis bilgisi

Eger hasarli par¢a garanti sartlar1 dahilinde normal ve uygun kullanim altinda tanimlanmussa, yerel yetkili LS
dagitime1 veya LS Servis merkezi ile irtibata gegin.

6. GARANTI HARICINDE servis bilgisi
Asagidaki durumlarda garanti siiresi gegmemis olsa dahi garanti uygulanmayacaktir.

® Hasar, kullanim, ihmal veya kazadan kaynaklanmistir.

Hasar, anormal gerilim ve gevresel cihazlarin hatali ¢alismasindan (ariza) kaynaklanmugtir.

® Hasara LS yetkili dagitimci veya servis merkezi haricinde uygun olmayan tamir veya
degisiklik yol agmustir.

® Hasar, deprem, yangin, sel, yildirim ¢arpmasi veya diger dogal afetlerden kaynaklanmustir.

LS etiketi takili olmadiginda.

® (Garanti donemi bitmis oldugunda.

Diizeltme Gec¢cmisi



No. Tarih Yayim Degisiklikler
1 Ekim, 2004 [k Yaymlama -
2 Haziran, 2005 2. Yayim CI degistirildi
3 Haziran, 2006 3. Yaymm Yeni kW(HP) degerleri i¢in diizenlendi
4 Kasim, 2006 4. Yayim (V0.4) tizeri yazilim siirlimleri
5 Aralik, 2006 5. Yayim Igerik eklendi ve diizenlendi
6 Haziran, 2008 6. Yayim Igerik eklendi ve diizenlendi
7 Nisan, 2009 7. Yayim Yeni kontrolor igerikleri eklendi
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