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LS Degisken Frekansl Siirticiileri satin aldiginiz igin tesekkiirler!

EMNIYET TALIMATLARI

Yaralanma ve maddi hasari onlemek i¢in bu talimatlan takip edin.
Talimatlari g6z ardi etmek dogru olmayan g¢alisma, zarar veya hasara

sebep olacaktir. Ciddiyetleri agsagidaki isaretler tarafindan belirtilir.

/A TEHLlKE Bu isaret, talimatlar takip etmediginiz takdirdh

ani 6lim veya ciddi yaralanmayi belirtir

Bu isaret olum veya ciddi yaralanma
& UYARI olasihgini belirtir

/N TEDB'R Bu isaret yaralanma veya maddi hasar

\ olasihgini belirtir /

® Bu kilavuzdaki ve cihazinizin Uzerindeki her igsaretin anlami su sekildedir.

& Bu emniyet uyari isaretidir.
Tehlikeli durumdan sakinmak igin talimatlar dikkatlice okuyun ve takip edin.

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

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

® Bu kilavuzu, riinleri gergekte kullanan ve onlarin bakimindan sorumlu olan kisiye
verilmelidir.




/N UYARI

Gug¢ uygulanmig iken veya cihaz galigiyor iken kapagi ¢ikarmayin.
Aksi takdirde, elektrik carpmasi meydana gelebilir.

Surucunun on kapagi ¢ikarilmis durum iken g¢aligtirmayin.
Aksi takdirde, yuksek gerilim terminalleri veya sarjli kapasitore temas etme sebebiyle elektrik
carpmasina maruz kalabilisiniz.

Girig guicli uygulanmamis olsa dahi, periyodik muayeneler veya kablolama
haricinde kapagi ¢ikartmayin.
Aksi takdirde, sarjli devrelere temas edebilir ve elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Kablolama ve periyodik muayeneler giris glicliniin kesilmesinden en az 10
dakika sonra ve DC bara geriliminin desarj oldugu, bir olcu aleti ile

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

Butonlarn kuru ellerle ¢alistiriniz.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

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

Kablolar surtmelere, asiri gerginlige, agir yiiklere veya sikigtirmaya maruz
birakmayiniz.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.




/N TEDBIR

Surucuyu alev almaz bir yuzey lizerine kurun. Yakinina alev alabilir bir

malzeme koymayin.
Aksi takdirde, yangin cikabilir.

Surucu hasar gorirse giris gucunu kesin.
Aksi takdirde, ikincil bir kaza ve yangina yol acgabilir.

Girig guicli uygulandiktan veya kapatildiktan sonra surucuye temas etmeyin.

Bir ka¢ dakika suresince sicak kalacaktir.
Aksi takdirde, cilt yanmasi veya hasari gibi bedeni yaralanmalara maruz kalabilirsiniz.

Kurulumu tamamlanmis olsa dahi, hasarli veya pargalari eksik bir siirlicliye
gli¢c uygulamayin.
Aksi takdirde, elektrik carpmasina maruz kalabilirsiniz.

Suructu igine iplik, kagit, aga¢ parcaciklari, toz veya diger yabanci madde
girisine miusaade etmeyin.
Aksi takdirde, yangin veya kaza meydana gelebilir.

CALISTIRMA ONLEMLERI

(1) Kullanma ve kurulum

UriinG agirhigina gore tutun.

Tavsiye edilen sayidan fazla stricU kutularini st Gste koymayin.

Bu kilavuzda belirtilen talimatlara gére kurun.

Kapagi nakliye esnasinda agcmayin.

Surlcu Uzerine agir maddeler koymayin.

Surlcu yerlestirme yoninin dogru oldugunu kontrol edin.

Surlcuyu diustrmeyin, veya darbeye maruz birakmayin.

200V sinifiicin 100 ohm veya daha dusuk ve 400V sinifi igin 10 ohm veya daha duslik toprak
empedansi kullanin.

Muayene veya kurulum icin PCB ‘ye dokunmadan 6nce ESD (Elektrostatik Desarj) ‘a karsi
koruyucu tedbirler alin.

Sirucuyl asagidaki gevresel sartlar altinda kullanin:
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CT Yuku: - 10 ~ 50°C (donma olmaksizin)
Ortam sicaklidi VT Yuku: -10 ~ 40°qdonma olmaksizin)
9 Not: 50°C‘de VT YUku altinda kullanildiginda yikuin
80% ‘inden disik kullanin
o Goreceli nem 90% RH veya daha az (sivilagma olmaksizin)
o | Depolama sicakhg -20~65°C
O -
Korozyon yapici gazdan, tutusabilir gazdan,
Konum N
yagdan, dumandan veya tozdan korunakli
. oo Deniz seviyesinin azami 1,000m dstinde, Azami
Yukseklik, Titresim 5.9m/san® (0.6G) veya daha az
Atmosfer basinci 70 ~ 106 kPa
Kablolama

Surlcunin ¢ikisina gug faktora dizeltme kapasitora, asin gerilim koruyucu veya RFl filtresi
baglamayin.

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

Dogru olmayan terminal kablolamasi cihaz hasarina yol agabilir.

Girig/cikis terminallerinin(R,S,T / U,V,W) baglantisini ters gevirme surlclye zarar verebilir.
Yalnizca LS suriclistu konusunda uzman yetkili personel kablolama ve muayeneleri
gerceklestirmelidir.

Daima kablolamadan dnce surtciyl kurun. Aksi takdirde, elektrik garpmasina maruz kalabilirsiniz
veya bedensel yaralanma olusabilir.

Deneme calistirmasi

Calistirmadan dnce butin parametreleri kontrol edin. Yuke bagli olarak parametre degerlerini
degistirmek gerekebilir.

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

Calistirma onlemleri

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

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

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

Motor, surtcunun elektronik isi fonksiyonu tarafindan korunmuyor olabilir.

Sirdcunun sik ¢alistirimasi/durdurulmasi igin surici girisinde manyetik kontaktor

kullanmayin.

Elektromanyetik parazit etkisini azaltmak igin guralta filtresi kullanin. Aksi takdirde, yakindaki
elektronik cihazlar etkilenebilir.



O  Girig gerilimi dengesizligi durumunda AC reaktoru kurun. Suartcuden yayilan yuksek frekansl
gurdltiye bagh olarak Gug¢ Faktdrl kapasitorleri ve jeneratorler asiri i1sinabilir ve hasar gorebilir.

0 400V sinifi motoru surlcu ile strerken yalitimla dizeltilmis bir motor kullanin veya mikro asiri
gerilimden korumak icin tedbirler alin. Motor terminallerinde kablolama sabitine vasiflandirilabilinir
bir mikro asiri gerilim meydana gelir ve yalitimi bozabilir ve motora zarar verebilir.

0 Cihazi ¢alistirmadan 6nce ve kullanici programlamasindan énce kullanici parametrelerini fabrika
ayarlarina getirin.

[0 Sdrlcl kolayca ylksek hizda islemlere ayarlanabilir. Cihazi ¢alistirmadan dnce motorun veya
makine aksaminin kapasitesini denetleyin.

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

(5) Hata énleme tedbirleri

[0 Sdrict aksadiginda makine ve teghizati tehlikeli durumlardan korumak igin acil fren gibi bir
emniyet yedegdi saglayin.

(6) Bakim, muayene ve parca degisimi

0 Sdrdcunin denetim devresi Uzerinde megger (yalitim direnci) testi uygulamayin.
O Periyodik muayene icin Bolum 12‘ye bakin (parca degisimi).

(7) imha
0 Sdriacuyd imha ederken endustriyel atik olarak siniflandirin.
(8) Genel talimatlar
O Bu talimat kilavuzundaki sema ve cizimlerin gogu surticlyl devre kesicisiz, kapaksiz veya kismi

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



Kilavuzun Tanitimi

® Bu kilavuz SV-iS7 serisi surucunun tanimlamalarini, kurulumunu, isletimini, fonksiyonlarini ve bakimini tanimlar ve

Kilavuzun Tanitimi

sUricu kullaniminda temel deneyime sahip olan kullanicilar igindir.

® SV-iS7 serisi sUriclyd uygun ve emniyetli bir bigimde kullanmak igin bu kilavuzu dikkatlice okumaniz tavsiye olunur.

® Kilavuz asagidakilerden olusur.

1 Temel Bilgi Sirticiyl kullanmadan 6nce Ogrenilmesi gereken onlemleri ve temel maddeleri
tanimlar.
2 Ozellikler Kontrol 6zellikleri, giris ve ¢ikis degerleri ve tipleri
3 Kurulum Ortam ve kurulum ydntemi hakkinda bilgi.
4 Kablolama Gui¢ kaynagi ve sinyal terminalleri icin kablolama bilgisi.
5 Cevresel Cihazlar | Surlclnin giris ve ¢ikis terminallerine baglanabilen gevresel cihazlar
6 :ﬁﬁat::'rml nasi Sdrticiiniin ana govdesi lizerindeki gbsterge ve galistirma tuslar hakkinda tanimlar.
Temel . .
7 . Frekans ayari ve ¢alistirma komutu dahil temel fonksiyonlar hakkinda tanimlar.
Fonksiyonlar
Uygulamali . . . .
8 Fonksiyonlar Sistem uygulamasi igin gerekli fonksiyonlar hakkinda tanimlar.
9 Gozlem Siriictiniin galisma durumu ve sorunlari hakkinda bilgi.
Fonksiyonlari
Koruyucu e .
10 Forksiyonlar Motor ve Surtictl i¢in koruyucu fonksiyonlari tanimlar.
11 | Haberlesme RS-485 haberlesmesinin dzellikleri.
Fonksiyonlari
Kontrol & Sorun . .
12 giderme Calisma esnasinda meydana gelebilecek arizalar ve anormallikler hakkinda tanimlar.
13 FonksiyonTablolsu | Fonksiyonlarin kisa 6zeti.
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Bolim 1 Temeller

1.1 Kullanimdan Once Bilmeniz Gerekenler

1.1.1 Uriiniin denetimi
Sdrtclyt kutudan ¢ikartin, Grtin gévdesinin yan tarafinda gésterilen degeri ve striici tipinin ve nominal ¢ikisin tam
olarak siparig ettiginizle ayni olup olmadigini denetleyin. Uriiniin nakliye esnasinda hasar gériip gérmedigini de

denetleyin.

Uygulamali Motorun Kapasitesi \Seri Ismi Girig Gerilimi | Tus takimi UL EMC \ DCR

0008 0.75 [KW]

0015 15 [kw]

0022 22 [kw]

0037 37 [kw]

0055 55 [kw]

0075 75 [kw]

0110 1 [kw] o
- 0150 15 [kw] %- 2:3-Faz N:YOK | OACK | Bos: | Bos:
b 0185 185 [kw] z 200~230[V] EMC | DCR
- 0300 30 W] % 380~480]V] | YiiKieyici) F:EMC [D:DCR

0370 37 [kw] = P: Muhafazali

0450 45 KW = UL Tipi 12

0550 55 [KW]

0750 75 kW]

0900 0 [kw]

1100 110 kW]

1320 132 [kw]

1600 160 kW]

1.1.2 Parcgalar

Uriin hakkinda herhangi bir siipheniz varsa veya uriiniin hasarll oldugunu tespit ettiyseniz, firmamizin sube
ofislerini arayiniz (kilavuzun arka kapag@ina bakin).
1.1.3 Cihaz ve Pargalarin galismaya hazirlanmasi

CGalismaya hazirlama ¢ok az degisiklik gosterebilir. Pargalari kullanima gore hazirlayin.
1.1.4 Kurulum

Surtcinin émrinde ve performansinda azalma olmasini engellemek igin Grint konum, yon ve gevresindekileri

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

1.1.5 Dagitim

Gug kaynagini, elektrik motorunu ve caligstirma sinyallerini(kontrol sinyalleri) terminal bloguna baglayin. Dogru bir

sekilde baglamayi basaramazsaniz stirtici ve gevresel cihazlar hasar gérmus olabilir.

1.2 Pargalarin isimleri ve Kullanimlari
1.2.1 Son urun (75 kW ‘tan daha fazla olmayan)

/
‘ On kapak sabitieme vidasi //
i

‘ Toprak terminali

On kapak:
Kablolama esnasinda ¢ikarilir

o)1l

5 D

il

Tus takimi baglanti
terminali

‘ enkoder segenegi

Kablolama kelepgesij

Sogutucu FAN ]

i

‘ Kablolama kelepgesi

1-2

/=
— §\\\\&

Y
Y,

—
Haberlesme secenedi
baglanti parcasi

~ ™
Siriict durum gosterge
CUBUGU
_

PLC, uzatma G/C,
Haberlesme segenegdi
baglanti parcasi

_

G/C karti & terminali

Glic terminali j




Bolim 1 Temeller

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

Sogutucu fan
Qst 6n kapak sabitleme rUst 6n kapak
vidasi (sol taraf)
\ . \
— Ust 6n kapak sabitleme
Alt 6n kapak sabitleme vidasl (sag taraf)
vidasi (sol taraf)
~— N
. Alt 6n kapak sabitleme
Al k
tonkapa = vidasi (sag taraf)
Y 1] K e
GG girigi — Sinyal girisi

R T

NOZRANOARNSARON DN AREANCOSNNCAENNARONADEND,
RDNNCRORNNRORNCEANCOIANCIRINCORNNRINIENNED,
L AN A AR A

L_n P

1.2.4 On kapak gikarildiginda (90kW ‘tan daha fazla olan)

\‘{\{\\\\\‘\‘Q\“\\\\N\\“\\\‘\\\\\\\Wﬂ\\\\\\\\\ -

@R kiiglltiicli devre e T . & FAN SMPS devresi j

—
Haberlesme segenek

karti badlanti pargasi Ana SMPS devresi j
—

Enkoder segenek karti SUI’UCU durum gosterge
/ LEDi
Tus t_aklrnl baglanti ; ﬁc, Uzama GIC, —~
terminali 3
Haberlesme segenegdi

Baglanti pargasi ,

@/C karti ve terminalij’f

Koruyucu levha ’

Glc Toplayict cubugu (R/SIT,
UNIW, PIN)

Emniyet secenek Kkarti
(Secilebilir fonksiyon)

Secenek karti iligkileri igin lltfen secenek karti kilavuzuna bakiniz.
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13.1.12

13.1.13

13.1.14
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Parametre modu — Opsiyonel kart fonksiyon
grubu (=APO)

Parametre modu — Koruyucu fonksiyon grubu
(=»PRT)

Parametre modu — 2. motor fonksiyon grubu
(=M2)

Hata modu (TRP mevcut (veya Son-x))
Yapilandirma modu (CNF)

Kullanici/Makro modu — >MC1

Kullanici/Makro modu - Traverse ¢alisma
fonksiyon grubu (=»MC2)



Ilcs!im 2 Ozellikler '

2.1 Ozellikler
2.1.1 Nominal Girig ve Cikis : 200V sinifinin (0.75~22kW) girig gerilimi

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

1 [HP]

Uygulanan Motor 1= 7 o.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 18.5 22
2) . .

2 [k\N/E]m'”a' Kapasite | 19 | 30 | 45 | 61 | 91 | 122 | 175 | 220 | 282 | 335

S [INominal [CT | 5 | 8 | 12 | 16 | 24 | 32 | 46 | 60 | 74 | 68

£ |Akml  [vT 8 | 12 | 16 | 24 | 32 | 46 | 60 | 74 | 88 | 124

S | Cikis Frekansi :;O ~ 400 [HZ]
Cikis Gerilimi [V] 3-az 200 ~ 230V

~ | Anabilir Geriim [V] | 3-faz 200 - 230 VAC (-15%,+10%)

% @ | Girig Frekansi 50 ~ 60 [HZ] (£5%)

S0 [Nominal [CT [83 [ 120 [186 [ 24 [320 [414 [ 58 [ 69 [ 88 | 9
AKmMA] | VT 7 | 106 | 148 | 215 | 28 | 42 | 52 | e0 | 75 | 107

* DCR olmayan urlnlere yalnizca CT(Agir calisma) yuk degerinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.

2.1.2 Nominal Girig ve Cikis: 400V sinifinin (0.75~22kW) girig gerilimi

Tip : SV xxx iIS7 —4x 0008 0015 | 0022 | 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0185 | 0220

[HP]

Y Uygul Mot
yguianan Mot o.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 18.5 22
2 Nominal Kapasite

1.9 3.0 4.5 6.1 9.1 12.2 183 229 29.7 343

2 | kA
O | ¥ Nominal CT | 25 4 6 8 12 16 24 30 39 45
S | Akm[A] VT 4 6 8 12 16 24 30 39 45 61
€ | Cikis Frekansi 90 ~ 400 [HZ]
Z | Cikis Gerilimi [V] % 3-faz 380 ~ 480V
Alinabilir Gerilim [V] | 3-faz 380 ~ 480 VAC (-15%~+10%)
_‘E Giris Frekansi 50 ~ 60 [HZ] (£5%)
£ -2| Nominal CT | 43 | 72 | 106 | 154 21 25.8 39 44 57 57
Z O Akim[A] VT | 35 | 53 73 | 108 | 138 | 225 26 33 40 52

* DCR olmayan Urtinlere yalnizca CT(AJir calisma) yuk degerinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.
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2.1.3 Nominal Girisg ve Cikis: 400V sinifinin (30~160kW) giris gerilimi

Boliim 2 Ozellikler

) ygulanan Motor [HP] | 40 | 50 60 75 | 100 | 120 | 150 | 180 | 225 -
kw] | 30 | 37 45 55 75 90 110 | 132 | 160 -
——— .
| INominalKapasite | ¢ | 57 | 69 | g4 | 116 | 130 | 170 | 201 | 248 | -
2 | [KvA]
S | YNominal |CT | 61 | 75 91 110 | 152 | 183 | 223 | 264 | 325 -
S | Akim[A] VT | 75 | 91 110 | 152 | 183 | 223 | 264 | 325 | 370 -
€ | Cikis Frekansi %0 ~ 400 [Hz] (Sensdrsiiz-1:0~300Hz, Sensdrsiiz-2,Vektdr:0~120Hz)
Z | Cikis Gerilimi [V] 93-faz 380 ~ 480V
Alinabilir Gerilim [V] | 3-faz 380 ~ 480 VAC (-15%,+10%)
& | Giri Frekans! 50 ~ 60 [Hz] (+5%)
£ 2| Nominal CT | 57 | 69 83 113 | 154 | 195 | 239 | 286 | 362 -
Z O| AkimI[A] VT | 90 | 109 | 123 | 162 | 195 | 237 | 282 | 350 | 403 -

* DCR olmayan Urlnlere yalnizca CT(Agir calisma) yuk degerinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.

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

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

3) Nominal akimin ¢ikisi tetikleme frekans (CON-04) ayarina gore sinifanmaktadir.

4) Sensorsiiz-1 durumunda, 3, 4 ‘U kontrol modu (DRV-09 Kontrol Modu) olarak segerek frekansi 300Hz ‘e kadar ayarlayabilirsiniz.
Sensorsiiz-2 durumunda, 3, 4 ‘U kontrol modu (DRV-09 Kontrol Modu) olarak segerek frekansi 120Hz ’e kadar ayarlayabilirsiniz.

5) Azami cikis gerilimi saglanan gli¢ geriliminin Uzerine ¢ikmaz. Cikis gerilimini saglanan gli¢ geriliminin altinda istediginiz sekilde

segebilirsiniz.

2.1.4 Diger bilgiler

1) Kontrol

Kontrol Yontemi

Frekans Ayari
Cozunurlugu

Frekans Degeri

| rowooners

V/F Sablonu

‘ Asin yik Kapasitesi
‘ Tork Artigi

* DCR olmayan Grtnlere yalnizca CT(Agir calisma) yuk degerinde kullanildiginda garanti servisi saglanmaktadir.

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

Dijital komut : 0.01Hz
Analog komut : 0.06Hz (azami frekans : 60Hz)

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

Dogrusal, ¢ift indirgeme, kullanici V/F

CT akim degeri :1 dakika stresince 150%, VT akim degeri : 1 dakika stresince 110%

El ile tork artisi, Otomatik tork artisi
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Ilcs!im 2 Ozellikler

alisma

Qallgma Yontemi Tus takimi/terminal blok/haberlesme ¢aligmasi arasindan segilebilir

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

PID kontrolu, arttima-azaltma galismasi, 3-telli galismasi, DC freni, Frekans siniri,
Frekans ziplama, Ikinci fonksiyon, Kayma telafisi, Geri donts 6nleme, Otomatik
Calisma Fonksiyonu tekrar ¢alisma, Surlcl Kestirmesi, Hizli Calisma Otomatik ayarlama, Enerii
depolama, Gug kesmesi, Akis kesmesi, Kacak akim indirgeme, MMC, Kolay
Calisma.

NPN (Sink) / PNP (Kaynak) segilebilir

(8 nokta 1) yuksek/orta/algak, durma esnasinda D.C. kontrol, ikinci motor segimi, frekans artirma,

frekans azaltma, 3-telli calismasi, PID kontrol esnasinda genel galismaya gegis, Segenek
galismasi esnasinda ana surlicii gévde galismasi, analog komut frekans sabitieme,
hizlanma ve yavaglama durmasi segilebilir.

(o214 (1) '\ TAll Fonksiyon: ileri galigma, geri galisma, sifirlama, harici hata, acil durma,
terminal Jog calisma, sirali frekans-ylksek/orta/algak, gok seviyeli hizZianma ve yavaglama —
P1~pPg®

réle terminali DC 30V 1A ‘den dlisiuk

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

Analog gikis (RN

open-kollektér DC 24V 50mA ‘den duisik
terminal Ariza gikisi ve siiriicii calisma gikis
Clkl§ C}ok fonksiyonlu (N.O., N.C.)AC250V 1A ‘den dusUk,

1) IN Grubundaki IN-65~75 parametre ayarina gére Cok fonksiyonlu terminal igin kullanilabilir Fonksiyonlar.

3) Koruyucu Fonksiyon

asiri gerilim, distk gerilim, asiri akim, toprak akim algilama, surlict asiri Isinmasi,
motor asiri i1sinmasi, ¢lkis goruntlleme, asin yik koruma, haberlesme hatasi,
frekans komut kaybi, sogutma fan arizasi, PID dncesi arizasi, motor yok hatasi,
harici kesme hatasi, vb.

durma Onleme, asin yuk, hafif yik, enkoder hatasi, fan arizasi, tus takimi komut
kaybl, hiz komut kaybi.

CT sinifindan distk 15 msan (VT sinifi 8 msan) : calisma devam eder
Anlik Kesilme? (Nominal giris gerilimi, Nominal cikis dahilinde)
CT sinifindan ylksek 15 msan (VT sinifi 8 msan) : otomatik olarak tekrar baglar

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

Zorlamal hava puskurtmeli sogutma: 0.75~15kW (200/400V sinifi), 22kW (400V
Sogutma Yontemi sinifi)
Hava c¢ekisli sogutma: 22kW (200V sinffi), 30~160kW 400V sinifi)

75 KW ‘dan dusuk: Acgik tip (IP 21), UL muhafazali tip 1 (Segenek)
Koruma Yapisi 90kW ‘tan yuksek: Acik tip (IP 20), UL muhafazali tip 1 (Segenek)
Ayri Urtin (22kKW ‘tan dusuk): sizdirmaz IP54 tip, UL muhafazali tip 12

CT (Agr Calisma) yuku: - 10 ~ 50°C (buz veya donma olmaksizin)
Ortam Sicakhg VT (Normal Calisma) yuku: - 10~ 40°C (buz veya donma olmaksizin)
(50°C ‘de VT yuki kullandiginizda yuki 80% ‘inden az kullanmaniz tavsiye olunur)

Koruma Sicakhgi -20°C ~ 65°C




Bolim 2 Ozellikler !

Ortamdaki Nem Bagil nemin 90% RH ‘sinden dusuk (sivilasma olmaksizin)
Yukseklik, Titresim 1,000m ‘den diisiik, 5.9m/san® (0.6G) ‘den diisiik

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

3.1 Kurulum
3.1.1 Kurulum oncesi tedbirler
Sdrictnin plastik pargalarinin hasar gérmemesi icin dikkatli olun.
UriinG yalnizca kapagini tutarak hareket ettirmeyin.
Uriind titresim, sikistirma veya stprintl olan bir yere kurmayin.
Surtcunun émri buyuk oranda gevresel sicakliklar tarafindan etkilenir, gevresel sicakligin izin verilen sicakligi

asmadigindan emin olun (-10 ~ 50°C).

Riem Ricm

<Cevresel Sicakhgin Olgiim Noktalar>

Sdriclyu tutusmaz bir ylizey Uzerine kurun ¢lnk isletim esnasinda sicakhigi yikselir.

Is1 doygunlugunu engellemek icin yeterli bosluk gereklidir clink( siriicl isi yayar.

 Yatoomdned (- N
‘IA' 10cm'den faz% Dagitim kanalinin sodutucu lz
sogutucu havay! e f-
B IEI B kapatmamasi igin yeterli
t rden 5cm?aén bosluk gerekiidr
faZa)| .. . [fazla o
Surucu
7
AN
l A:10cm’den fazg Z\Dahili soutucu fan
/4

30 kW Ustiinde bir siriict kurdugunuzda A : 50cm ‘den fazla, B : 20cm ‘den fazla gereklidir
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Bolim 3 Kurulum

A Tedbir

Direk i1gik i1gInlari veya sicak ve nemli bir yerden sakinin.
Sartctyu kapall bir panel veya yag dumani ve elyaf tozu gibi yabanci maddelerden korunmus temiz bir yere kurun.

Panel icerisine iki veya daha fazla strlicli kurarsaniz havalandirma fani ve striciiniin konumu konusunda dikkatli
olun. Asagidaki sekle bakin.

Havalandima Havalandima
| o | I =
! ! ! | A
! | ! Stiriici i x4 |
|\ st | [srci | | | i
| | | | Silriicil Stiriici
z . |
| Dahili sogutucu | i Sttt |
| Dahii sogutucu fan | , | P
, ! , | 4 7 ﬂ
i ! i | —7 » 7
I i
Kabul edilebiir (O) Kabul edilemez (X) Kabul ediebir (0) <ab ediemez. 00
iki veya daha fazla birim kuruldugunda Havalandirma faninin kuruldugu yer

Sdriclyu vida ve civata kullanarak dik olarak kurun bdylece slricl hareket etmez.

Panlari siriiciinin isinmasi dolayisiyla meydana gelen sicak havanin ¢ikabilmesi icin diizenleyin.
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Bolim 3 Kurulum

3.1.2 Dis ve Boyut (UL Muhafazal Tip 1, IP21 Tip)
1) SV0008-0037iS7 (200V/400V)
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Bolim 3 Kurulum

3) SV0110-0150iS7 (200V/400V)

35S

254

4) SV0185-0220iS7 (200Vv/400V)

2R

1455

I

[

A5 S

3-4
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AN =]
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Bolim 3 Kurulum

5) SV0300-0450iS7 (400V)

2428

04§

L—“

10

[ -

242.8
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Bolim 3 Kurulum

6) SV0550-0750iS7 (400V)

3128

3701

'6E9

|
3128

[E—r=—ra

8 s

=y
— = = o = =
— = = o = =
IS==—f=—)-=-1—1—
— = = e = =
I==—f=—3-=-1—0%—
— = = o = =
I==g=—f=—f==-F=—0=——1|
— = = e e =
— = = = > >
IE———— = =01
= = e et > >
=== k==
— == o = =
— = = e = =
ISS==f=—F==-F=—0=—1
— = = o e =
— = = e o> >
IS=g=—f=—J==—f=:—R—
— = = o > =
I==—08—03--1—1—
— = = o > =
=== ==
== F=——F=——p=—
= = e ol > e
E==—f=—1-—1—0—
== = e = =
ISS==f=—F==-F=——0=——1
— = = o = —
— = = o > >
I==g=—f=—)-=F=——0=—1
— = = o e =
— = = s > =
IS=g=—f=—02-=—F—1F—
= = = T Y= =
IS =—=—R==-k—R——]

GE99

€e/E
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Bolim 3 Kurulum

7) SV0900-1100iS7 (400V)
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8) SV1320-1600iS7 (400V)

3-8 | LS industrial Systems
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Bolim 3 Kurulum

3.1.3 Digsal boyut (UL Muhafazah Tip12, IP54 Tip)
1) SV0008-0037iS7 (200Vv/400V)

- 204.2 . _ 57 _
¢ ¢
1)
i ﬁ%% ] %;’;%
4 25
% o o f
sr 3 - v ot — p10
I {%@éﬁ i o bl
h ] :; f g 1o
G — ; :
2 O - -
- L O 0 0 N
% o
@%§§% _ ; :

1] — [s] °
B IRl
| i@ ] cfj @ ol
ol :
‘ ! H 7] ) ‘o |
)
127 -
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Bolim 3 Kurulum

2) SV0055-0075iS7 (200V/400V)

254

460.6

Il

1

232.3

|

p22(HOLEY
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Bolim 3 Kurulum

3) SV0110-0150iS7 (200V/400V)

- 3133 . - 214.6 -
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Bolim 3 Kurulum

4) SV0185-0220iS7 (200V/400V)

750.8

315.5
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Bolim 3 Kurulum

3.1.4 Kasanin Boyut ve Agirhgi (UL Muhafazal Tip 1, IP 21 Tipi)

EMC&DCL | "M@ | YaingzcaDCL | EMCADCL
Sirticti Kapasitesi Agirhk Uriin ) Urj.in ) "olm“ayaﬁn
[Kg] aginigiKg] agirhgi[Kg] Uriin agirhgi[Kg]

SV0008iS7-2/4
SV0015iS7-2/4 150 284 200 55 45 50 45
SV0022iS7-2/4 150 284 200 55 45 5.0 45
SV0037iS7-2/4 150 284 200 55 45 5.0 45
SV0055iS7-2/4 200 355 225 10 84 9.3 1.7
SV0075iS7-2/4 200 355 225 10 84 9.3 1.7
SVO110iS7-2/4 250 385 284 20 172 16.8 14
SV0150iS7-2/4 250 385 284 20 172 16.8 14
SV0185iS7-2 280 461.6 298 30 27 259 229
SV0220iS7-2 280 461.6 298 30 25.8 259 229
SV0185iS7-4 280 461.6 298 274 235 233 19.7
SV0220iS7-4 280 461.6 298 274 235 235 20.1
SV0300iS7-4 300 594 3004 - - 41 28
SV0370iS7-4 300 594 3004 - - 41 28
SV0450iS7-4 300 594 3004 - - 41 28
SV0550iS7-4 370 663.4 371 - - 63 45
SV0750iS7-4 370 663.4 371 - - 63 45
SV0900iS7-4 510 784 423 - - 101

SV1100iS7-4 510 784 423 - - 101

SV1320iS7-4 510 861 423 - - 114

SV1600iS7-4 510 861 423 - - 114

Yukaridaki Agirik[Kg] EMC FILTRESI, DCL dahil toplam agirligi belirtir. (kutu paketi haric)
30~160 KW Urlnleri yalnizca DCL segenegine sahiptirler.
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3.1.5 Kasanin Boyut ve Agirligi (UL Muhafazah Tip 12, IP54 Tipi)

Siiriicii evcepcL | VEURR | YO | EmcapcL
Kapasitesi Wimm] | Himm] | DImm] | Agirhigs Agirhg Agirhg oJmayan

Agirhk[Kg]
SV0008iS7-2/4 204 419 208 8.2 72 7.7 6.7
SV0015iS7-2/4 204 419 208 8.2 72 7.7 6.7
SV0022iS7-2/4 204 419 208 8.2 72 7.7 6.7
SV0037iS7-2/4 204 419 208 8.2 72 7.7 6.7
SV0055iS7-2/4 254 461 232 12.8 10.2 12.1 95
SV0075iS7-2/4 254 461 232 129 10.3 12.2 9.6
SV0110iS7-2/4 313 501 294 25.6 22.8 224 196
SV0150iS7-2/4 313 501 294 25.9 231 22.7 199
SV0185iS7-2 343 751 316 383 342 341 29.9
SV0220iS7-2 343 751 316 383 342 341 29.9
SV0185iS7-4 343 751 316 349 31 31 27.1
SV0220iS7-4 343 751 316 349 31 31 27.1

Yukaridaki AGinik[Kg] toplam agiridi belirtir. (paketleme haric)
0.75~22 KW Urlnleri yalnizca IP54 tip Grindne sahiptirler.

3-14



Bolim 3 Kurulum

3.1.6 Kurulum Rehberi (UL Muhafazal Tip12, IP54 Tipi)
1) IP54 tus takimi kapagi ve tus takimi nasil ayinhr

- Seffaf tus takimi kapagi Uzerindeki Ust/alt vidayi ¢ikarin ve sonra seffaf kapagi strlicliden ayirin.

- Tus takimini strictden ayirn.

2) IP54 6n kapagi nasil ayinhr
- Kapak kenarinin etrafindaki tespit edilmis vidalar (kasanin boyutuna bagl olarak dokuz veya on Ui¢) gevsetin.

- Kapagi ¢ikarin.

LS Industrial Systems | 3-15




Bolum 3 Kurulum

2) Sirucuyi takma
- Késedeki dort kauguk tikagi ¢ikarin.

- Surticllyl panel Uzerindeki sabitleme deligine takin ve dért vida veya civatayl emniyetli bir sekilde sikin.
- Dort kauguk tikagi her bir kbseye yerlestirin.
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3) Gii¢ kablosu kablolamasi

- Giris/cikis guic kablosunu asagidaki resimdeki gibi birlestirin.
- Detayli kablolama icin Bollim 4 Kablolama ‘ya bakin.
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4) IP54 6n kapag nasil takilir
- On kapag! levha deligine denk gelecek sekilde yerlestirin.
- On kapagin kdsesindeki viday1 emniyetli bir sekilde sikin.
- Kabloyu tus takimina baglayin ve sonra 6n kapagi struict Uzerine koyun.

- Seffaf tus takimi kapagini tus takimi Gzerine koyun ve Ust/alt vidayi sikin.
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4.1 Kablolama
4.1.1 Kablolamada 6n kapak nasil gikarilir

Uriin Gizerindeki tus takimini gikarin ve st kapagin alt ucunun sabit civatasini sokin.

1) Tus takimi nasil ¢ikarilr

Tus takiminin alt ucunu agagiya bastirarak
tus takiminin Gst kismini ¢ekin.

Tus takimi
sOkuldiginde tus
takimi icin baglanti
kablosu.

2) Tus takimi baglandiginda soketi nasil takilir.

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

VA MI
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3) On kapak nasil gikarilir

[IP21 Tip]

Sabit civatayi
sokerek 6n
kapagdi ayirin.

[1P54 Tip]

G/C karti kontrol devre
terminali

Glc devre terminali

Sabit civatayl sokerek seffaf tus takim kapagini ayirin ve sonra tus takimini ayirin.

Sabit civatayl sdkerek 6n kapagdi ayirin.

Kablolamadan dnce, IP54 (rtini panel Gzerinde kurulmalidir.

Tus takimi sabit kapagi

Tus takimi

(. \
On
Tus kapak
takimi sabit
kapagi civatasi
sabit %
civatasl
=
-/
—
l N J
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4.1.2 Kablolamada on kapak nasil ¢ikarilir (90~160 kW)

Alt 6n kapak Uzerindeki sad/sol sabit civatayi sokerek alt 6n kapadi asagiya ¢ekin ve sonra agin. Simdi, gtic kablolarini
(R/S/T, PIN, UNMMV) ve sinyal kablosunu (terminal blogu, enkoder kartl, ilave haberlesme karti, PLC karti vb.)
kablolayabilirsiniz.

3
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4.1.3 Dahili EMC Filtresi
iIS7 invertor dahili EMC Filtresine sahiptir. Bu invertor girig kisminin elekirik guriitt dalgasini azaltmada etkisi vardir.

Baglangigc ayarn OFF (KAPALI) ‘dir. Eger ON (ACIK) ‘ta iseniz, lutfen EMC filtresi ACIK/KAPALI baglantisi Uzerindeki
kisa pimi baglayin.

1) EMC Filtre fonksiyonlari nasil ayarianir (7.5kW ‘tan az olan Grunler)

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

v‘;': / q

EMC filtre KAPALI Il EMC filtre ACIK

2) EMC Filtresi ACIK/KAPALLI baglantisi nasil ¢ikarilir (7.5kW ‘tan az olan trtnler)

EMC filtresi ACIK EMC filtresi KAPALI

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

kilide bastirarak baglantiy1 gekin. Tekrar kurdugunuzda, baglayicinin kilidini taktiginizdan emin olun. (eger onlan

ayimak zor ise, lttfen radyo kerpeteni veya cimbiz kullanin.)
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3) EMC Filtre fonksiyonlari nasil ayarlanir (11~22kW Urinleri)
EMC filtresi ACIK/KAPALI ayar terminali asagidaki sekilde gosterikdigi gibi 11~22KW terminalinin alt kisminda

bulunmaktadrr. ilk ayar KAPALI ‘dir. Yesil kablo (ist metal baglanti terminaline bagl oldugunda EMC filtresi ACIK ve

yalitimli baglanti terminaline bagli oldugunda EMC filtresi KAPALI ‘dir.

terminal

EMC filtresi ACIK igin metal

\m

‘\"9\
"c-lf
-’

o,

EMC filtresi KAPALI icin
yalitimli terminal

é
?

§

L 4
o

EMC filtresi ACIK

EMC filtresi KAPALI

EMC filtresi simetrik topraklama yénteminin gli¢ kaynaginda kullaniliyorken elektronik guriltii dalgasini azaltmada etkisi

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

/1\ Tedbir

EMC filtresi ACIK oldugunda kagak akim artar. Girig Delta baglantisi gibi asimetrik sekilde ise EMC filtresi kullanmayin.

Elektrik carpmasina yol agabilir.

Asimetrik Topraklama yapisi

Delta baglantisinda
1 faz topraklanir

Tek faz ucunda
topraklanir

Delta baglantisinda 1
fazin ortaburgusunda
topraklanir

Topraklanmamis 3
Faz baglanti

£
@” i

TC3)

R(L1)

S(L2)

R(L1) %__ R(L1)

s(2) |

T(L3) — |

| o

...—

”43 T(L3)

S(L2)
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4.1.4 Kablolama 6nlemi

1) Girig besleme gerilimi, ¢ikis terminallerine (U, V, W) baglanir ve enerji verilirse strictnin dahili devreleri hasar
gorecektir.

2) Girig besleme ve motoru kablolarken yalitim baslikli halka kablo uglari kullanin.

3) Suricl icerisinde kablo pargaciklari birakmayin. Kablo pargaciklari hatalara, arizalara ve hatali galigsmalara yol
acabilir.

4) %2 ‘den daha az gerilim diisimUni saglamak igin giris ve ¢ikista yeterli kesitlerde kablolar kullanin. Disik
frekanslarda galisma ve stirticli ile motor arasinda uzun kablo boyu sonucunda motor torku diisebilir.

5) Surliicti ve motor arasindaki kablo uzunlugu 150m (492ft) ‘den az olmalidir. Kablolar arasindaki kagak kapasitansa
bagl olarak asir akim koruma dzelligi calisabilir veya ¢ikis tarafina bagli techizat hatali calisabilir. (Ancak 30kW ‘tan
dusUk Urtnler icin kablo uzunlugu 50m (164ft) ten az olmalidir.)

6) Surliclinin ana devresinde yuksek frekans gurtiltlist vardir ve siriicl yakinindaki haberlesme techizatini
engelleyebilir. Gurtiltlyl azaltmak igin striiciiniin giris tarafina hat gurlta filtreleri kurun.

7) Surictnun ¢ikis tarafinda glg faktdr kapasitorti, asir gerilim éldurticller veya RF filtreleri kullanmayin. Béyle
yapmak bu bilesenlere hasar verebilir.

8) Terminalleri topraklamadan énce her zaman LCD ve gi¢ terminali sarj lambasinin KAPALI olup olmadigini kontrol
edin. Sarj kapasitdrt glic baglantisi kesildikten sonra dahi ylksek gerilim bulundurabilir. Kisisel yaralanma olasiligini
engellemek icin tedbir alin.

9) Surictnun ¢ikisina MC (Manyetik Kontaktér) baglamayin ve ¢alisma sirasinda MC Agik/Kapall yapmayin. Hataya

veya surtcl hasarina yol agabilir.

4.1.5 Topraklama

1) Stirticti yiksek anahtarlama cihazidir ve kagak akim akabilir. Elektrik carpmasindan sakinmak igin stirtictiy(
topraklayin.

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

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

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

olmali ve toprak noktasina surtiicinun olabildigince yakininda baglanmalidir.
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Topraklama kablo kesiti ( mm?)
Slrict Kapasitesi
200V sinffi 400V sinifi

0.75 ~ 3.7kW 35 2
55~75KkKwW 55 35

11 ~15kwW 14 8
185 ~22 KW 22 14

30 ~45 kw - 22

55 ~75kw - 38
90 ~ 110 KW - 60
132 ~ 160 kw - 100

4.1.6 Terminal kablolama semasi (GUC terminal blogu)

1) 7.5kW ‘tan dusuk surticl kablolamasi

Toprak terminali

R(L1)|S(L2)

P(+)] B |N(-)| U V | w

Harici
sigorta

Dinamik fren direnci

Motor
3-faz ACgiris gug
kaynagi
2) 11~22KW Urlin kablolamasi
RL1) | S(L2) | TL3) P(+) B NQ) U Y, W

3) 30~75kW Urtin kablolamasi
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RLY | sw2) | T3) | PI® | P2 N() U v W

4) 90~160kW Urun kablolamasi
RL1) | S(L2) | T(L3) P(+) NQ) U v W

Not

11KW ‘tan yuksek trtnlerin terminal bloklar diz bir sekilde siralanmistir. 0.75~160kW Urlinler dahili DC
Reaktdriine sahiptir, dolayisiyla baska bir DC Reakttrl baglanmasi gerekmez. Toprak terminali
topraklanmalidir. Kaynak makinesi ve guic makinesi vb. kumanda etmek igin topraklama kablosunu
kullanmayin. Topraklama kablosu olabildigince kisa olmalidir. Strictnln toprak terminali struiciiden uzakta

ise surticl terminal topraklamasinin elektrik potansiyeli istikrarsiz olabilir ¢linkt stirlict kagak akim

olusturabilir.
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4.1.7 Ana devre terminalleri

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

R(L1) S(L2) T(L3) P(+) B N(-) U V W
|_|:,_|
DBR
Dinamik Fren
@ Direnci
/N

Terminal Sembolii Terminal ismi Tanim

R(L1),S(L2),T(L3) AC guc kaynak girisi Normal AC girigine baglanti yapar
P(+) (+) DC gerilim terminali (+) DC bara gerilim terminali
N(-) (-) DC gerilim terminali (-) DC bara gerilim terminali
P(+),B Dinamik Fren Direnci Dinamik fren direncine baglanti yapar.
uVv,w Saricu ¢ikigl 3 faz indiiksiyon motoruna baglanti yapar
2) 30 ~ 75 kW (400V)
R(L1) S(L2) T(L3) P1(+) P2 N(-) U \Y, w
DBU

/TN

Terminal Sembolu Terminal ismi Tanim

R(L1),S(L2),T(L3) AC gug kaynak girisi Normal AC girigine baglanti yapar
P1(+) (+)DC gerilim terminali (+)DC bara gerilim terminali
Dinamik fren direng Dinamik fren birimine baglanti yapan gerilim
P2,N(-) N -
baglantisi terminali
N(-) (-)DC gerilim terminali (-)DC bara gerilim terminali.
uv,w Siricu gikigl 3 faz induksiyon motoruna baglanti yapar
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3) 90 ~ 160 KW (400V)

R(L1) S(L2) T(L3) P(+) N(-) U V W
3 F%Z. AC EB Dinamik
Inst 1 fren birimi
Dinamik fren
direnci /N

Terminal Sembolii Terminal ismi Tanim

R(L1),S(L2),T(L3) AC guc kaynak girisi Normal AC girigine baglanti yapar
P(+) (+)DC gerilim ternimali (+)DC bara gerilim terminali
N(-) (-)DC gerilim terminali (-)DC bara gerilim terminali
PM), N() Harici fren birim baglantisi giprﬁir:;ll; fren birimine baglanti yapan gerilim
uVv,w Sarucu gikigl 3 faz indUksiyon motoruna baglanti yapar.
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4.1.8 Gug terminal blogu ve Harici sigorta ozellikleri

Terminal

Uygulanan Silrici vida | Vidatorku? Harici sigorta
(Kgf-cm) —
boyutu Gerilim
0.75 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 10A 500V
1.5 kw M4 7.1~12 25 25 14 14 15A 500V
2.2 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 20A 500V
3.7 KW M4 7.1~12 4 4 12 12 32A 500V
200V 55 kW M5 245~-31.8 6 6 10 10 50A 500V
75 kW M5 245~-31.8 10 10 8 8 63A 500V
11 KW M6 30.6~38.2 16 16 6 6 80A 500V
15 KW M6 30.6~38.2 25 22 4 4 100A 500V
18.5 KW M8 61.2~91.8 35 30 2 2 125A 500V
22 KW M8 61.2~91.8 35 30 2 2 160A 500V
0.75~1.5kwW M4 7.1~-12 25 25 14 14 10A 500V
2.2 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 15A 500V
3.7 KW M4 7.1~12 25 25 14 14 20A 500V
55kwW M5 245~31.8 4 25 12 14 32A 500V
7.5 KW M5 245~31.8 4 4 12 12 35A 500V
11 KW M5 245~31.8 6 6 10 10 50A 500V
15 KW M5 245~31.8 16 10 6 8 63A 500V
18.5 KW M6 30.6~38.2 16 10 6 8 70A 500V
400V 22 kKW M6 30.6~38.2 25 16 4 6 100A 500V
30~37 KW M8 61.2~91.8 25 25 4 4 125A 500V
45 KwW M8 61.2~91.8 70 70 10 10 160A 500V
55 kW M8 61.2~91.8 70 70 10 10 200A 500V
75 kW M8 61.2~91.8 70 70 10 10 250A 500V
90 kw M12 182.4~215.0 100 100 4/0 4/0 350A 500V
110 kW M12 182.4~215.0 100 100 4/0 4/0 400A 500V
132 kW M12 182.4~215.0 150 150 300 300 450A 500V
160 kwW M12 182.4~215.0 200 200 400 400 450A 500V

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

Toplam kablo uzunlugu 200m ‘den az olmalidir. Motor baglanmasi durumunda, toplam uzunluk 200m ‘yi gegmemelidir
¢unkd motorun uzak bir konumdan baglanmasi durumunda, kablolar arasinda degisken deger artisinin sebep oldugu
dalgalanmalar tarafindan asiri akim koruma fonksiyonu calistirilabilir veya ikinci tarafa baglanan cihaz anzalanabilir.
Birden fazla motor bagladiginizda da toplam kablo uzunlugu 200m ‘den az olmalidir. Mesafeli kablolama igin Ug¢ katli
(triplex) kablo kullanmayin. (3.7K ‘den dustk iken 50m)
Uzun kablolama durumunda, hat gerilim dismesini ve tetikleme frekansini azaltmak igin kalin kablo kullanin veya mikro
gerilim koruyucu filtre kullanin.

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

Siricl ve motor arasindaki mesafe 50 m ‘ye kadar 100 m ‘ye kadar 100 m Uzeri

izin verilen tetikleme frekansi 15 kHz ‘den az 5kHz ‘den az 2.5kHz ‘den az
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4.1.9 Kontrol terminal hat semasi (Temel G/C terminal blogu)

NPN (Sink)
/PNP (Kaynak)
avar terminali

I/PTC
ayar terminali

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

iS7 kontrol devresinin 2 sira giris terminaline hizmet eder: NPN modu (Sink mode) ve PNP modu(Kaynak modu). NPN
(Sink)PNP (Kaynak) ayar terminalini kullanarak girig terminal mantigini NPN modu (Sink modu) ve PNP modu

(Kaynak modu) ile degistirmek mimkUndur. Her modun baglanti yéntemi asagidadir.
(1) NPN modu(Sink modu)

NPN (Sink)/PNP (Kaynak) digmesini NPN ‘ye alin. CM (24V GND) kontak noktasi giris sinyali i¢in ortak terminaldir.
Fabrika baglangi¢ ayart NPN modudur (Sink modu).

NPN modu (Sink modu)

PNP | LI |[NPN

. CM(24G)

—O0—100

i

Dahili kaynak(24V)

H e

i
| PL(EX)
KTZ | D

' P2(RX)

-

A

—O

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

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

PNP  NPN PNP modu (Kaynak modu) — Dahili kaynak kullanildiginda

:::I— 1 panii kaynak (24V)
OO0+
24(24V);
P1(FX) !

- LC

- i

;

P2(RX) :

— |

PNP NPN PNP modu (Kaynak modu) — Harici kaynak kullanildiginda

CM (24G)

P

|
A : H .
— Yo :
| i :

Harici Kaynak

(24V)

| P1(EX) .

;
ST

L
|
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1) Ornek Dagitim
bbb 27
Role2 Open Kollektor 24V gug ~ 5
(Normalde Acik) Cikisi kaynagi T/ j/ { { a
A A -
A2 |C2 |NC QL |[EG |24 |c™m |P1 P2 |P3 |P4 |5G S+ |[S- |C™m
Al (C1 (Bl P5 CM VR+ |VR- | V1 |11 5G |AO1 |AO2
o h O
L L L T 5l
Rolel 2 <3:> <:_:3>
(Normalde Agik) o >3
: X 00
Potansiyometre ve  Analog akim girigi «» = =
Dijital kontak noktasi girisi analog gerilim girisi durumunda e
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destedi) durumunda (4~20 mA girig)
(-10V~+10V giris)
bbb 77
Role2 Open Kollektor 24V gl S/ = g
(Normalde Aglk) Cikigi kaynagi (_A_\m
A2 |C2 |NC Q1 |[EG |24 |CM |P1 |P2 |P3 |[P4 5G S+ |S- [C™m
Al |Cl1 |Bl Ps |P6 |P7 |P8 |CM VR+ |VR- | V1 |11 5G |AO1 AO2
= JH L] L 5L
11
. - NN
Rolel 2 SS
(Normalde Agik) \) \O \) \O O > >
> 90
Potansiyometre ve  Analog akim -3

Dijital kontak noktas! girisi analog gerilim girigi ~ girigi
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destegi) ~durumunda durumunda
(OV~+10V giris) (4~20 mA giris)

TR terminali RS485 haberlesme terminal direncidir (120 Q).
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4.1.10 Kontrol terminal hat semasi (Yalitimh G/G terminal blogu)

NPN (Sink)/
PNP (Kaynak)
Ayar terminali

I/PTC
Ayar terminali

1) Ornek Dagitim
. 24V gu I X
Réle2 Open Kollektor kayngg? (L (L J) J) =] g
(Normalde Agik) Cikis! { { { { a
- fh ™
A2 |C2 |NC Ql [EG |24 [CM [P1 |P2 [P3 |[P4 |CM |[S+ |S- BG
Al [C1 |B1 P5 CM VR+ |VR- | V1 |11 |5G |AO1l |AO2
[ o »~oO
i L i ? 57
Rolel 2 g g
(Normalde Acik) o >3
Potansiyometre ve Analog akim 3 gg
Dijital kontak noktasi girisi analog gerilim girisi girisi & D
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destedi) durumunda durumunda
(OV~+10V giris)  (4~20 mA
giris)
24V glug S B
Role2 Open Kollektér kaynag <I> J> J> J> -
(Normalde Agik) Cikigl { { { { o1
- M A -
A2 |C2 |NC Ql |[EG |24 |cM |P1 |P2 |P3 |P4 |CM |S+ |S- BG
Al |C1 (Bl P5 CM VR+ |VR- | V1 |11 |5G |AOl1l (AO2

e SRR
(NormaldeAglk)\f \T \T \T 4;( d)

Potansiyometre ve Analog akim

Dijital kontak noktasi girisi analog gerilim girisi girigi
(NPN/PNP, Sink/Kaynak mod destedi)  durumunda durumunda
(-10V~+10V giris) (4~20 mA
giris)

SID AOL~0
1 ywoz~v
S ywoz~0
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4.1.11 Kontrol devre terminali

1) Kontak noktasi ¢alisma fonksiyon segimi

Semboli
Kontak P1~P8 Gok fonksiyoniu Cok fonksiyonlu giris olarak tanimlayarak kullanilabilir
noktasi giris1~8
calisma Kontak noktasi giris terminalinin ortak terminali
fonksiyon | CM Sira ortak terminali | (not: Temel G/C durumunda, ortak terminal 5G ortak
segimi terminalinden farklidir)
o VR() Frekans ayar Analog frekans ayari icin gl¢ kaynagi
Z gug(+) terminali Azami ¢ikis +12V, 100mA ‘dir.
2. VR() Frekans ayari Analog frekans ayari icin glic kaynagi
S gug(-) terminali Azami ¢ikis -12V, 100mA ‘dir.
- Frekans ayar DC -10~10V girigi ile ayarlanan frekans olur.
V1 o Tek kutuplu 0~+10[V]), Cift kutuplu(-10[V] ~10[V]) giris direnci
Analog (gerilim) 20kQ
Frekans 1 Frekans ayari DC -10~10QV girisi ile ayarlanan frekans olur.
(akim) Giris direnci 249Q
Analog frekans ayar sinyali ve analog gerilim ve akim
5G Frekans ayari terminallerinin ortak terminali
ortak terminal (not: Temel G/C durumunda ortak terminal CM ortak
terminalinden farklidir)
Gok fonksiyonlu Cikis frek_z_:\n_sll, Cikis akimi, DC gerilimi arasindan birisini segin.
A01 analog gerilim ¢ikis Gikis geriimi: 0~10V
o Azami ¢ikis gerilimi: 10V
terminali . _
Analog Azami ¢ikis akimi: 10mA _ _
Gok fonksiyonlu Q|k|§ frekqnsu Cikis akimi, Cikis gerilimi, DC gerilimi arasindan
A02 analog akim ¢ikis birisini segin.
terminal Cikis akimi: 4~20mA (0~20mA)
Azami ¢ikis akimi: 20mA
Cok fonksiyonlu
O Q1 terminal DC 26V, 100mA’den duslk
év (Open Kollektor)
%’- EG oorrt):; tg?:%g?r n Open Kollektorin harici gug kaynagi ortak toprak terminali
= 24 Harici 24V gucl Azami ¢ikis akimi : 150mA
Cikisi kesmek igin koruyucu fonksiyon etkinlestirilir.
Kontak | Al,B1, Hata sinyal cikis! (AC250V 1A, DV30V 1A ‘den dusUk)
Noktasi | C1 Hata sinyali: A1-C1 elektrikli (B1-C1 elektriksiz)
Normal sinyal: B1-C1 elektrikli (A1-C1 elektriksiz)
Cok fonksiyonlu “Calisiyor” ¢cikis sinyali. Cok fonksiyonlu ¢ikis terminal tanimlanir
A2 C2 role 2 gikisi AC250V, 5A ‘den duslk
’ A kontak DC30V, 5A ‘den distik
noktasi
S+,S-, RS-485 sinyal giris | RS-485 sinyal hatti
CM terminali (Kilavuzun Bolim 11 Haberlesme Fonksiyonu ‘na bakin.)
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4.1.12 Sinyal terminal blogu dagitim ozellikleri

N
Pl ~P8 | Cok fonksiyonlu girig terminali -
Kontak noktas! ortak terminali Cok fonksiyonlu giris terminali icin ortak
CM (Temel G/C durumunda, toprak
CM 5G ‘den farklidir)
VR+ Analog frekans ayar 0.33 Cikig gerilimi : +12V
(+) glc kaynagi ~1.25 16~22 Azami cikis gerilimi : 100mA
VR- Analog frekans ayar Cikig gerilimi: -12V
(-) glic kaynagi Azami cikis gerilimi : 100mA
Vil g‘:; Ig:‘rffr']ﬁ”'“ analog gerlim Giris geriimi : 0~12V or -12~12V
1 Cok fonksiyonlu analog akim 0~20maA giris
giris terminali Danhili direng : 249Q
AOL Cok fonksiyonlu analog gerilim Azami ¢ikis gerilimi : 10V
¢lkis terminali Azami ¢ikis akimi : 10mA
AO2 gi:;fferngl?lu analog akim Azami ¢ikis akimi : 20mA
Frekans ayar ortak terminal O33~2 0 14-22 Analog frekans ayar sinyali ve analog akim
5G (Temel G/G durumunda, | ve gerilim terminallerinin ortak terminali
5G CM ‘den farkhidir)
ok fonksiyonlu terminal . .
01 (Qopen Kouiktér) DC26V, 100mA ‘den diisiik
EG Harici gli¢ kaynagi icin toprak 0.33
terminali ' 195 16~22 | Azami ¢ikig akimi : 150mA
24 Harici 24V glc kaynagi '
Al Cok fonksiyonlu réle 1 AC250V, 5A ‘den diislk
cikisi A kontak noktasi DC30V, 5A ‘den dustk
B1 Cok fonksiyonlu réle 1 AC250V, 5A ‘den duisik
cikisi B kontak noktasi DC30V, 5A ‘den dustk
c1 Cok fonksiyonlu réle 1 0.33 1422 AC250V, 5A ‘den duislik
kontak noktasi ortak terminali ~2.0 DC30V, 5A ‘den dustk
A2 Cok fonksiyonlu role 2 AC250V, 5A ‘den duislik
cikisi A kontak noktasi DC30V, 5A ‘den dustk
c2 Cok fonksiyonlu role 2 AC250V, 5A ‘den dusik
kontak noktasi ortak terminali DC30V, 5A ‘den dustk
S+,S- | RS485 sinyal giris terminali 0.75mm? RS485 sinyal hatti
CM RS485 common terminal (1_8AWG), Koruyucu | Cok fonksiyonlu baglezntl icin RS_48_5 glc
Tip Burgulu Kablo toprak (Koruyucu) baglanti terminall

/I Tedbir

Tus takimiigin 3M ‘den daha fazla uzatma kablosu kullanmayin. Tug takimi Gizerindeki sinyallerde ariza

meydana gelebilir.

Analog ve dijital sinyallerden kaynakli yayilimlari engellemek icin bu sinyallerin kablolarina ferrit(demir niive) koymaniz

gerekmektedir.
Orn. Marka Wiirth Elektronik ref. 74271132
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' =
4.2 Calisma Kontrolu
IS7 ilk kez guig verildiginde tus takimini kullanarak temel parametre ayarina yardimei olan KOLAY BASLANGIC MODU

saglamaktadir.

4.2.1 Kolay baglangi¢
Kolay baslangi¢ Grtint satin aldiktan sonra ilk kez gl¢ verdiginizde veya ayarlanan biitiin parametreler fabrika
ayarlarina déndurlldikten sonra gui¢ verdiginizde baslar.

- Suirticl hatasi durumunda dahi ilk olarak Kolay Baslangi¢c Modu baglar.

- Kolay Baslangi¢c Modu stirtict galistigi esnada ¢alismaz.

4.2.2 Kolay basglangi¢ iglemi
Asagidaki sirada calisir.

Kolay Baslangic Ayarla % '\;':gl;z :Z%lejigﬁleem 1. Kolay Baslangici secip secmediginizi belirtin.
CNF-01 Ditegimi 2. TUS TAKIMI Uzerinde goruntilenen dili segin.
v
DRV-14 Motor Kapasitesi 3. Kullanilan motor kapasitesini ayarlayin. (ORN: 0.75KW, 1.5KW)
v
BAS-11 Kutup Sayisi 4. Kullanilan motorun kutup sayisini ayariayin.

¥

BAS-15 Nominal Gerilim

¥

5. Kullanilan motorun nominal gerilimini ayarlayin.
(Ayarlanan deg@erlerden QV suricl giris gerilimine esit olan gerilime karsilik gelir)

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

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

\

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

* Kolay Baslangi¢ modunu ayarladiginiz esnada her hangi bir zamanda ESC ‘ye basarak Gézlem Moduna hareket
edebilirsiniz.
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4.2.3 Normal ¢alisma i¢in kontrol

1) TUS TAKIMI ¢alismasi ile Motor ileri/geri yonu ve Normal ¢alisma kontrolu
DRV-06 Komut Kaynagini 0: Tug takimi, DRV-07 Frek Ref Kaynagini O: Tus takimi-1 ‘e ayarladiktan ve DRV-01 :
Komut Frekansini gegici hiza ayarladiktan sonra lutfen FWD ‘a basarak ileri ¢alisma komutu verin. Bu anda yik

tarafindaki motor safti saat ydoninUn tersinde déner. Aksi durumda, sirticl ¢ikis terminalleri U, V, W arasindan 2

ileri yonde
Calisma
_17

terminal degistiriimelidir.
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5.1 Cevresel Cihazlar

5.1.1 Cevresel cihazlarin bilegimi

Uygun cevresel cihazlar segilerek striicinin dogru olarak baglanmasi gerekmektedir. Yanlis sistem bilesimi veya
baglantisi normal ¢alismayi sekteye ugratabilir veya émirde hissedilir derecede kisalmaya yol acabilir. En kotl

durumda surucl hasar gorebilir. Bundan dolay! Gruinu kilavuza ve tedbirlere uygun olarak kullanin.

Surucl igin tanimlanan gu¢ kaynagdi 6zelligi

. dahilinde kullanin.
@ Gug Kaynagi ozelligi _
200V Sinifi:200~230V(-15%~+10%)

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

i 3 . Gli¢ sadlanmigken siirlicli igine yliksek akim
o | Dagitim digmesi veya o Lo
. . akar. Dugmeye basarken dikkatli olun ¢lnku
elektrik salteri L
surdcu
Bunun mutlaka kurulmasi gerekmemektedir,
Elektrik kontaktorl ancak eger kurarsaniz sUrlclyl kontaktor ile
(Secilebilir) sik sk calistinp durdurmayin. Sirlcinin

omrinu kisaltabilir.

Gug faktori gelistrme veya giris gucl
AC ve DC reaktor kapasitesi ylksek oldugunda (1000kVA ‘den
(Secilebilir) fazla, dagitim mesafesi 10m ‘den az) reaktor
kurulumu gereklidir. Sectiginizde dikkatli olun.

Surlict 6mri ortam sicakligi tarafindan buylk

e | Blgude etkilenir. Sicakligin izin verilen araligin
Surlct kurulum yeri o 5 .
Uzerine ¢lkmadigindan emin olun. Yanls
—p Ve Kablolama

kablolama Urline hasar verebilir. O yiizden
‘ kurulum rehberini takip edin. Toprak terminali
topraklanmalidir.

Cikisa statik kondansor, gerilim dldurtc,

Siiricii gikisi radyo gurultu filtresi baglamayin. Hasara veya
arizaya yol acabilir. Toprak terminali

topraklanmalidir.
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5.1.2 Kablolama dugmesi, Elektronik kontaktor ve Reaktor 6zellikleri

1) Kablolama dugmesi ve Elektronik kontaktor 6zellikleri

Sdrucu
kapasitesi

Kablolama digmesi

Elektronik Siricl
kontaktor kapasitesi

Kablolama dugmesi

Elektronik
kontaktor

5-2

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

AC Reaktor Ozellikleri AC Reaktor Ozellikleri

SURUCU SURUCU

0008iS7-2 1.20 10 0008iS7-4 481 48
0015iS7-2 0.88 14 0015iS7-4 3.23 7.5
0022iS7-2 0.56 20 0022iS7-4 2.34 10
0037iS7-2 0.39 30 0037iS7-4 122 15
0055iS7-2 0.28 40 0055iS7-4 114 20
0075iS7-2 0.20 59 0075iS7-4 0.81 30
0110iS7-2 0.15 75 0110iS7-4 0.61 38
0150iS7-2 0.12 96 0150iS7-4 0.45 50
0185iS7-2 0.10 112 0185iS7-4 0.39 58
0220iS7-2 0.07 160 0220iS7-4 0.287 80
0300iS7-4 0.232 98

0370iS7-4 0.195 118

0450iS7-4 0.157 142

0550iS7-4 0.122 196

0750iS7-4 0.096 237

0900iS7-4 0.081 289

1100iS7-4 0.069 341

1320iS7-4 0.057 420

1600iS7-4 0.042 558

‘ DC Reaktorii isterseniz Dahili DC Reaktor Uriinleri satin alin.
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5.1.3 Dinamik fren unitesi (DBU) ve Direncgler

1) Dinamik Fren Unite tipi

Uygulanan Motor

30~ 37 kW SV037DBH-4 Grup1
UL olmayan 45 ~ 55 kW '
tip 75 kW SV075DBH-4 Boyutlara bakin
30~ 37 kW Sv370DBU-4U
400V Sinifi 45 ~55 KW SV550DBU-4U
- 75 kw SV750DBU-4U Grup 2.
UL tipi
90 kW SV550DBU-4U, 2Set Boyutiara bakin
110~132kwW SV750DBU-4U, 2Set
162kwW SV750DBU-4U, 3Set
2) Terminal duzenlenmesi
Grup 2: G N | B2 | PB1

Grup 3: PIN]|clei]s

Terminaller Fonksiyonlar

G Toprak Terminali

B2 DBU ‘nun B2 ‘si ile badlant! terminali
Bl DBU ‘nun B1 i ile baglant terminali
N Slrlictndn N ‘si ile baglanti terminali
P Srlcinin P1' i ile badlanti terminali

= Not: DB direglerini segerken DBU kullanici kilavuzunu mutlaka okuyun.

3) Dinamik Fren (DB) Unitesi & DB direnci teme kablolama

B2

B1

3¢ —§ R(L1)
Giris Glicli _ ﬂ S(L2)
50/60 Hz ﬂ T(L3)
G

P1(+) P2(+) N()

Dinamik Fren
Direndi

DBU Terminaller

BLB2 ‘si ile baglanir.

Kablolama gizimine bakarak dogru sekilde kablolama yapin. DB Direngleri DB Unitesinin B1, B2
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4) Boyutlar
-Grup 1 -Grup 2
80
2.065 4—M5 Mounting
ey E=e) _H__ S ..—\
| —_—— [ & [ — 1
+ +
Dinamik Fren Unitesi Dynamic Braking Unit % %
O rer = £
O rone =
ORN n [ %
Oaor | %|8| & 5 8 = =
e = =
° LS industria syst_eg " (LS nustria systems &-
L - v uﬁ’—l \_‘L‘r—f =
[ & © o v ¥ - 100 m
—| 32 ' ‘r LE) 140
—8
123 Z
130
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5) Gosterge Fonksiyonlari

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

goruntller, sagda bulunan bir yesil LED eksik frenlemeyi gértintller ve solda bulunan diger yesil LED Asin Isi Hatasi

(OHT) i gériintiiler.

m Fonksiyon tanimi

- GUC LED fi ana gu¢ saglandiginda Acik hale gelir.
GUC (POWER) Genellikle, GUC LED i ana gi¢ saglandiginda Acik hale gelir ¢inkii DBU siriicliye
(Kirmizi LED) y
baglanmistir.
CALIS . (RUN) CALISMA LED ‘i DBU ACIK iken motorun geri besleme enerijisi tarafindan kapatilir.
(Yesil LED)
Eksik Frenleme, sicaklik sodutucunun asir isinmasina bagl olarak ayarlanan degerin
OHT . . L .
. Uzerine ¢ikarsa DBU ‘nun ACMA sinyalini keser ve LED agiri isinma koruyucu fonksiyonu
(Yesil LED) y
calismasina bagli olarak yanar.
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6) DB Direncleri
(1) Dinamik Frenleme Unitesi Segme tipi
Asagidaki tablo DC frenleme torkuna referans icermektedir: 150%, %ED: 5%. %ED 10% oldugunda DBU ‘nun

nominal gucu ikiye katlanmalidir.

150% Frenleme Torku, 5%ED

Gerilim Sinifi Si'{rﬁc.ﬁ ii
Kapasitesi (kW) Goriiniim
0.75 BR0400W150J 150 150 TYPE 1
15 BR0400W060J 60 300 TYPE 1
2.2 BR0400W050J 50 400 TYPE 1
3.7 BR0O600W033J 33 600 TYPE 2
5.5 BR0800W020J 20 800 TYPE 3
200V Sinifi 75 BR1200W015J 15 1200 TYPE 3
11 BR2400W010J 10 2400 TYPE 3
15 BR2400W008J 8 2400 TYPE 3
185 BR3600W005J 5 3600 TYPE 3
22 BR3600W005J 5 3600 TYPE 3
0.75 BR0400W600J 600 150 TYPE 1
15 BR0400W300J 300 300 TYPE 1
2.2 BR0400W200J 200 400 TYPE 1
3.7 BR0O600W130J 130 600 TYPE 2
55 BR1000W085J 85 1000 TYPE 3
7.5 BR1200W060J 60 1200 TYPE 3
11 BR2000W040J 40 2000 TYPE 3
400V Sinffi 15 BR2400W030J 30 2400 TYPE 3
185 BR3600W020J 20 3600 TYPE 3
22 BR3600W020J 20 3600 TYPE 3
30 - 12 5000 -
37 - 12 5000 -
45 - 6 10,000 -
55 - 6 10,000 -
75 - 6 10,000 -
90 - 45 15,000 -
110 - 35 17,000 -
132 - 3.0 20,000 -
160 - 25 25,000 -
& Tedbir
iS7 90~160kW durumunda, 220kW (SV2200DB-4) i¢in Dinamik frenleme Uinitesi yukanda listelenen DB direncine ihtiyag duyar.
Dinamik frenleme linitesi paralel olarak baglanmigsa yukanda listelenen DB direncini paralel olarak kullanin.
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Bolim 6 Tus takimi nasil kullanihir

6.1 Tus takimi nasil kullanilir
6.1.1 Standart TUS TAKIMI goriinumui ve tanimi (Grafik tug takimi)

Standart Tus takimi Stirlicti parametre ayari, Ekran gostergesi ve Suriict kontrollerinde kullanilir.

LS Industrial Systems

DIGITAL LOADER
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kullanihr

2) Tus Fonksiyonlan

1. iptal(ESC)
2. Sola hareket
3. MOD segimi

4.Geri galigma LED ‘i

5. Geri galisma

6. Durma Gosterge LED ‘i

H LS Industrial Systems H

MODE

REV

DI GITAL

STOP
/RESET, o

L OADEHR

14. YUKARI hareket

| —— 13. PROGRAM ayari
5 12. Saga hareket
. —— 11. Coklu Fonksiyon

VA 10. Asag hareket
Oe— 9. ileri galigma LED i

8. ileri galisma
7. DURDUR/SIFIRLA

Mod Tusu - MOD degistir

Program Tusu - Parametre kodlarinda veri yaz, degistir ve kaydet.
Yukari tusu . o i

Asad tusu - Veri yazildiginda veya kod degistirmede kullanilir.
Sol/Sag Tusu - Gruplar arasinda hareket.

- Yazmada imleg hareketi.

Coklu Fonksiyon
Tusu

- Jog veya Kullanici kodlarini kaydet.

- Yazmada, Program tusuna basmadan 6nce bu tusa

TUS basllirsa daha o6nce kaydedilmis veriyi kullanmak
@ intal Tusu mumkun olur.
plal fus - Grupta kod degistirme gerekii oldugunda ik koda
goturdr.
- Mod degistirmede Gézlem moduna gotirr.
ileri Tusu - Motor ileri ydnde déner.
Geri Tusu - Motor Geri yonde doner.
Durdur/Sifira - Calisma altinda durdur.
Tusu - Hata olustugunda hatadan kurtarma.
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3) Gosterge Bilesimi
(1) Gozlem Modu

Cok

Calistirma/Frekans
komutu

Mod Géstergesi

MON T/K N STP 0.00Hz

_/

Gozlem Mod
imlegi

5

B.88 Hr
B.a g’
LI‘/

fonksiyonlu Duigme

Siriicii Calisma Durumu

Durum Gosterge Birimi

—— Gozlem Mod Gosterge Birimi 1

Gozlem Mod Gosterge Birimi 2

Gozlem Mod Gosterge Birimi 3

(2) Parametre degisim gostergesi

Siriicii Calisma Durumu

Grup Gostergesi

Mod Géstergesi

=
PARDRV N STP  0.00Hz

01Cmd Frequency 0.00H#—]

Cok fonksiyonlu Diigme Ayari

Durum gosterge Birimi

—— Parametre Degeri

——— Ayarlanabilir Aralik

- o
Kod No. ve Isim 050~ 60.00 Hz
D:0.00 C:10.00
bl X
Uriin  Fabrika Ayar J
Degeri

\— Mevcut Ayarl Deger
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4) Gosterge Birim Listesi
(1) Mod Gosterge Birimleri : Sayfa 6-8 ‘deki “Mod degistirme” ‘ye bakin.

(2) Grup Gosterge Birimleri : Sayfa 6-10 ‘daki “Grup degistirme

ye bakin.

(3) Calistirma Komutu/Frekans Komutu Gosterge Birimleri (Sira Tipi ve adim sayisi otomatik sira caligmasi

esnasinda goruntulenir)

(4) Gbzlem Gosterge Birimleri

No | Fonksyon | Gosterge
MON Gbzlem Modu
PAR Parametre Modu
1 Mod U&M USR & Makro Modu
Gostergesi
TRP Hata Modu
CNF Yapilandirma Modu
K Tus takimi ¢alistirma komutu
(@] FBus Secenek calistirma komutu
2 Calistirma A Uygulama Secgenek galistirma komutu
Komutu R Dahili 485 caligtirma komutu
T Terminal blok ¢alistirma komutu
K Tus takimi frekans komutu
\% V1 veya (V1+I1) giris frekans komutu
I 11 giris frekans komutu
P Sinyal giris frekans komutu
UP calismasi esnasinda frekans komutu
U -
(Yukari-Asagi calismasi)
D ASAGI galismasi esnasinda frekans komutu
3 Frekans (Yukari-Asag calismasi)
Komutu s DURMA (STOP) calismasi esnasinda frekans komutu
(Yukari-Asagi calismasi)
(0] FBus Secenek frekans komutu
X V2, 12 alt-terminal blok frekans komutu
J Jog frekans komutu
R Danhili 485 frekans komutu
1-9A~F Sirali frekans komutu
JOG Key Tus takimi JOG moduna gegmek igin kullanilir
Cok
Fonksiyonlu Local/Remote Yerel veya uzak galismasini segmek icin kullanilr
4 oy .
Dagme Parametreleri parametre modunda kullanici grubu olarak
UserGrp o .
Ayar kaydetmek veya kullanici grubunda parametreleri silmek igin
SelKey
kullanilir.
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STP Motor durdurulur
FWD ileri calisma
REV Geri galisma
DC DC cikis

Suricu WAN Uyari

5 Calisma

Durumu STL Durma
SPS Hiz Arama
0SS SW OC kontrol ediime
OSH HW OC kontrol edilme
TUN Otomatik Ayar

(7) Durum Gosterge Birimleri: Sayfa 6-17 ‘deki “Calisma durum gézlemleme” ‘ye bakin.
(8) Gbzlem Mod Gosterge Birimleri: Sayfa 6-17 ‘deki “Calisma durum gézlemleme” ‘ye bakin.
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6.1.2 Menu bilesimi

SV-iS7 serisi surucu agagidaki 5 moddan olusmaktadir. Her mod Ozellikler igin uygun kendi fonksiyon birimlerine
sahiptir ve dzellikle parametre grubu gruplarda slriict ¢alismasi igin gerekli fonksiyonlari grtintler.

MODE tusu tarafindan degistirilebilen Grup
Orn) Gézlem->Parametre
) e
m mapllandlrma

Hata

Parametre el

Gozlem

Parametre grubundaki
sollsag tusu tarafindan @ o Kullanir
degi§tirilebilir Temel Fonksiyon Makro 1
Orn) Siruacia -> Temel

. Geliskin Fonksiyon Makro 2
Fonksivon

Kontrol

Giris Terminali

Cikis Terminali

B—-.

=] Haberlesme
O
Uygulama
AUT
Uygulama Secgenek Karti

Koruma
M2

Gézlern modu MON Si]riJcUnin gallgma durumu hakklnd_a.l b_iIin gbn’lrﬂiiler. Frek.e?ns ayari, ¢calisma
frekans gostergesi, ¢ikis akimi ve gerilimini, vb. gdzlemleyebilir.

Calisma icin gerekli fonksiyonlari ayarlayabilir. Her biri fonksiyonel zoruk ve
amaca uygun toplam 12 gruba baolinmustr.

Kullanici grubunu ve makro grubu kullanarak yalnizca gerekli fonksiyonlari
Kullanic & U&M gruplayabilirsiniz. Kullanici kodu kaydediimemis oldugunda veya makro
Makro modu secilmemis durumdayken kullanici/makro modu mod tusu ile degistirilirse bu
gosterge goruntllenmez.

Calisma esnasinda ariza durumunda ariza olustugu andaki ariza tipi ve
calisma frekansi/akimi/gerilimi hakkinda bilgi goriintilenir. Ayni zamanda daha
once olusmus olan hata tiplerini de gdzlemleyebilirsiniz. Normal calisma
esnasinda hi¢ bir dnceki ariza gegmisi yok ise hata modu goruntilenmez.

Tus takimi dil se¢imi, gézlem modu ortam secimi, surticl Uzerinde takill olan
Yapilandirma CNF secenek kart tipi goOstergesi, parametre varsayllanlarina ayarlama ve
modu kopyalama gibi ¢alisma fonksiyonlari ile dogrudan iligkili olmayan sirtcinin
kendi kullanim ortamini ayarlayabilirsiniz.

Parametre modu PAR

Hata modu TRP
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1) Parametre modu

Siiriicii grubu DRV Calismaigin gereklli o!an F.rekans/h|zlar1ma/yava§Iama zamani ve
¢alisma komut segimi, vb. igeren fonksiyonlari bulundurur.
Termel gp BAS Motor par'fa.metre3| ve sirall frekans, vb. gibi temel fonksiyonlari
ayarlayabilir.
Geliskin fonksiyon grubu ADV lelanma/.)./ava§lama sablonu ve frekans kontrol fonksiyonu, vb.
ayarlayabilir.
Kontrol fonksiyon grubu CON Sensorsuz ve vektor kontroltine iligkin fonksiyonlar ayarlayabilir.
Girig terminal fonksiyon N Cok fonksiyonlu dijital giris ve analog girigi iceren surticu giris terminal
grubu bloguna iliskin fonksiyonlari ayarlayabilir.
Cikig terminal fonksiyon ouUT Rdle ve analog ¢ikig gibi surtict ¢ikis terminal blok fonksiyonlarini
grubu ayarlayabilir.
Haberlesme fonksiyon Bu gibi bir durumda dahili 485 haberlesme ve haberlesme secenek
COM . . o
grubu kartina iligkin fonksiyonlari ayarlayabilir.
ggﬁ:ﬂama fonksiyon APP PID kontrolu ve otomatik sirali galigmasi gibi fonksiyonlar ayariar.
Otomatik Sirali galisma AUT Bu grup APP ‘de Otomatik Sirali Grubu segilmisse gortntilenir ve
grubu otomatik sirali galismasi igin gerekli olan fonksiyonlari ayariar.
Opsiyonel uygulama APO Kullaniliyorsa opsiyonel enkoder ve opsiyonel PLC kartina iliskin
grubu fonksiyonlari ayariar.
Koruma grubu PRT Motor ve stirticlyl koruma fonksiyonlarini ayariar.
Motor 2 fonksiyon grubu Bu grup ¢ok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlari arasindan Motor #2
(Motor 2) yi secerseniz gorintulenir ve Motor #2 ‘ye iliskin fonksiyonlar ayariar.

2) Kullanic1 & Makro modu

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

Kullanict grubu USR birimler gruplanir ve gorintilenir. Tus takiminin ¢ok fonksiyonlu tusu
kullanilarak kaydedilir.
Yk tipine gore surtcl icin gerekli olan fonksiyonlar fabrika
ayarlarinda iken gruplanabilir ve segilebilir. Kullanici istenen bir calisma
Makro grup MCx tipi secerse MC1 veya MC2 ‘de goruntilenen gruplar gosterilir. Onlari

CNF modunda segebilirsiniz. Daha fazla detay icin, sayfa 8-48, 8.1.31
Makro grubuna ekleme ‘ye bakin.
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6.1.3 Mod degistirme

Gozlem

/ \

Parametre

Hata /
Kullanici

& Makro

Yapilandirma

1) Fabrika ayarlarinda iken mod degistirme

Mod tusunu kullanarak modlar degistirirseniz gostergeyi asagdidaki gibi degistirebilirsiniz. Kullanici/Makro Modu ve
Hata Modu iriin fabrika ayariarinda iken goriintilenmez. Iki mod hakkinda detayl tanim icin sayfa 8-47,48, 8.1.30

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

MON T/K [N] STP 0.00Hz . e e e .
- Glg acllinca, solda gosterildigi gibi bir gosterge cikar. Mevcut mod gozlem
I B.6 Hz C ac g g g g ge ¢ g
BAE A modudur.
al - Mode tusuna bir kez basin.

PAR =$DRV STP 0.00Hz

00 JumpCode QD - Parametre Moduna gegtiniz.
01 Cmd Frequency
0.00 Hz

02 Cmd Torque - Mode tusuna bir kez basin.
0.0 %

CNF STP 0.00Hz
00 Jump Code

01 Language SeIE lish
Nnglis - i

02 LCD Contrass g Mode tusuna bir kez basin.

OOOo0000000000000

0 CODE - Yapilandirma Moduna gegtiniz.

MON TK STP 0.00Hz

| B.88 Hz ) -
i1 - Gozlem Moduna geri geldiniz.

=\l
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2) Kullanici/Makro Modu ve Hata Modu ile Mod Degistirme

Kullanici ¢gok fonksiyonlu tusu kullanarak kullanici kodunu kaydeder veya makro fonksiyonu ayarlarsa fabrika

ayarlarinda iken mod degistirmeden farkli olarak Kullanici/Makro Modu géruntllenecektir. Ek olarak calisma

esnasinda hata durumunda Hata Modu goruntilenecektir ve SIFIRLAMA (RESET) fonksiyonunu kullanarak hatadan

kurtulmaniz durumunda hata bilgisi hata modunda gegmis tarih olarak kaydedilecektir. iki modda mod degistirme

asagidaki gibidir.

MON T/K N]STP 0.00Hz
I B.88 Hz
B8 A0
Al

PAR =DRV STP 0.00Hz
00 Jump Code
9 CODE
01 Cmd Frequency

02 Cmd T 0.00 Hz
m orgue
a 0.0 %

UM = USR STP 0.00Hz
00 Jump Code
9 CODE

) ma rreguen
0 cmd T Y .00 Hz
m orgue
a 0.0 %

TRP Last-1
00 TriE Name (1)

xternal Trp
01 Output Freq
0.00 Hz

02 Output Current
0.0A

CNF STP 0.00Hz
00 Jump Code

40 CODE

0 anguage Se ]
English

02 LCD Contrast

O000000000000000

MON T/K INJ]STP 0.00Hz
|] ©88H:
B8 A0
A 1l

modudur.

- Mode tusuna bir kez basin.

- Parametre Moduna gegtiniz.

- Mode tusuna bir kez basin.

- Kullanici/Makro Moduna gegtiniz.

- Mode tusuna bir kez basin.

- Hata Moduna gegtiniz.

- Mode tusuna bir kez basin.

- Yapilandirma Moduna gegtiniz.

- Mode tusuna bir kez basin.

- Gozlem Moduna donersiniz.

- GUg¢ agllinca, solda gosterildigi gibi bir gosterge gikar. Mevcut mod gézlem
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6.1.4 Grup degistirme

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

grup-ici gegis yapabilirsiniz.
Gruba MODE Tusu tarafindan Koruma
gegcilebilir
Orn) Goézlem->Paramet

Uygulama Segenek Karti

Makro 2 Uygulama

Makro 1 Haberlesme

Kullanici
& Makro Cikis Terminali

Girig Terminali

Kontrol
Geligkin Fonksiyon
Temel Fonksiyon

Siiriict
Parametre

Parametre Grubunda
@ hareket ettirilebilir sol/sag

tusu

Orn) Siiriicii > Temel

Fonksiyon

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

ters cevirilecektir.

MON T/K [N] STP 0.00Hz
| @886
B8 0 modudur.
= - Mode tusuna bir kez basin.

- Gl¢ agilinca solda gosterildigi gibi bir gosterge cikar. Mevecut mod gézlem

DAR = DR N
00 Jump Code

- Parametre Moduna gegtiniz.

- Parametre Modunun stirticti grubu gértintilenmektedir.

01 Cmd Frequency

0.00 Hz 5 _
02 Cmd Torque - Sag tusuna bir kez basin.
PhR
00
- Temel Fonksiyon Grubuna (BAS) gegersiniz.
01 Aux Ref S . .
WX REE STC one - Sag tusuna bir kez basin.
02 Cmd 2nd Src
Ex/Rx-1

PAR =ADV N STP 0.00Hz
00 Jump Code

24 CODE - Geligkin Fonksiyon Grubuna (ADV) gegersiniz.

01 Acc Pattern
02 Dec Pattemm

near - Sag tuguna 7 kez basin.

Linear
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AAR =PRT N STP 0.00Hz

' ump o.e 40 CODE - Grup sira ile degistirilir, PRT gérintdlenir.
Ooad u
D - Sag tusuna bir kez basin.

02 Phase Losseag]k UtE/E gl

P;ﬂR =DRV N STP 0.00Hz

0N Tiimn Cade
9 CODE

01 Cmd Frequency

0.00 Hz
02 Cmd Torque
0.0%

- Parametre Grubunun Surlict Grubuna (DRV) geri gelirsiniz.

2) Kullanici/Makro Modunda grup degistirme

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

Ekleme ‘ye bakin. Kullanici kodu kayith ise ve makro fonksiyonu segtiyseniz grubu asagdidaki gibi degistirebilirsiniz.

MON T/K [N] STP 0.00Hz - Gii¢ agilinca solda gésterildigi gibi bir gésterge cikar. Mevecut mod gézlem
| 288 H
£ modudur.
AUy - Mode tusuna iki kez basin.

- Kullanici/Makro Modu (U&M) ‘na gegtiniz.

1||mn‘(“ndr-'-

o1 cmd Frequencyo . - Kullanici Grubu (USR) gérintilenmektedir.
. z o

02 AccTime - Sag tusuna basin.
20.0 sec

M
Tiimn Code

- Makro Gruba (MC1) gegtiniz.

01 AccTime
02 DecTime

20.0 sec - Sag tusuna basin.
30.0 sec

T |mn‘(‘ndp

- Kullanici Grubu (USR) ‘na geri gelirsiniz.

01 Cmd Frequency

0.00 Hz
20.0 sec

02 AccTime
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6.1.5 Kod (Fonksiyon Birimi) degistirme

1) Gozlem modunda kod degistirme

imlegin bulundugu yerde Yukari ve Asagi tuslarina basarsaniz frekans ve akim isimleri, vb. goriintiilenecektir.

MON T/K [N] STP 0.00Hz

Frequency
0.00 Hz

8.8 Qo
S

MON T/K [N] STP 0.00Hz

0806 H

Output Current
0.0 A

Al

MON T/K [N] STP 0.00Hz

B.88 Hz
I 8.8 n
@ |

MON T/K [N] STP 0.00Hz

088 Hz
8.8 A

Output Voltage

oV

MON T/K [N] STP 0.00Hz

B.88 Hz
8.8 A
| R

MON T/K [N] STP 0.00Hz
Frequency

0.00 Hz

BH
S

MON T/K [N] STP 0.00Hz

| 8608 H
8.8 q
Al

6-12

- GUg acllinca solda gosterildigi gibi bir gdsterge cikar. Mevcut mod gbzlem
modudur.
- imleg Hz rakminin éniindedir.

- Asagi tusuna basin.

- Cikis akimi ikinci gésterge biriminde géruntulenir.

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

- Cikis akim gostergesi kaybolduktan sonra imle¢ ikinci gdsterge birimine
geger.

- Asagi tusuna basin.

- Uglincii gdsterge birimi cikis gerilimini gériintiiler.

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

- Cikis gerilim gostergesi kaybolur ve imleg Ugtincli gdsterge birimine gecer.

- Yukari tusuna iki kez basin.

- iIk birim frekansi gériintiler.

- Frekans gostergesi kaybolur ve imleg ilk gdsterge birimindedir.
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[

2) Diger mod ve gruplarda kod degistirme (fonksiyon birimleri)

Yukan ve asag tuslarini kullanarak: Asagidaki sekiller Parametre Modunun DRV ve BAS ‘inde yukar ve asagi

tuslarini kullanarak kod degigtirmenin bir émegini vermektedir. Diger modlarda kod degistirme aynidir.

MON T/K [N] STP 0.00Hz
HEAA Hz - Giig agllinca solda gésterildigi gibi bir gésterge gikar. Mevcut mod gézlem
modudur (MON).
B8 A (MON)
Al - Mode tusuna bir kez basin.

PAR =»DRV [N|STP 0.00Hz
00 Jump Code

1 - Gosterge parametre modunun DRV ‘sini géstermektedir. DRV goruintilenmiyorsa
0.00 Hz

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

PAR =»DRV STP 0.00Hz

00 umpCode - - Asagi tusuna basarsaniz solda gosterildigi gibi parametre modunun DRV ‘sinde
01 Cmd Frequency 00 Hz kod No. 0 ‘a gegersiniz.

02 Acc Time - Sag tusuna bir kez basin.
20.0 sec

PAR =$BAS STP 0.00Hz

00 Jumb Code “ i
20 CODE - Parametre modunun BAS ‘ine gegersiniz.

None

0 Aux Re rc

04 Cmd2nd Src
Fx/Rx-1

- Yukari veya asagi tusunu kullanarak kodu degistirebilirsiniz.

3) Atlama kodunda nasil degistirilir

Parametre modu ve Kullanic/Makro modu gruplarinda her grubun koduna ge¢cmek icin Atlama Kod Girig birimi

mevcuttur. Kod numarasi biyikse yukari ve asagi tuslarini kullanmaktan daha hizli degistirebilirsiniz. Asagidaki
sekiller DRV ‘nin 09 kod numarasina gegisin bir 6megini vermektedir.

PAR =DRV [N|STP 0.00Hz

00 JumpCode o - PAR(parametre modu) ‘nun DRV ‘sinin baslangic gostergesinde 00 kod
01 Cmd Frequency 0.00 Hz numarasinin géruntilendigini kontrol edin.
02 Acc Time - Program tuguna (PROG) basin.

20.0 sec

PAR =DRV STP 0.00Hz

00 Jumpb Code
9 CODE

- imleg yanip sénmektedir bdylece soldaki gibi kod numarasini girebilirsiniz.
01 Cmd Frequency 0.00 H
. z

02 Acc Time

20.0 sec
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PAR =DRV STP 0.00Hz

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

PAR =$DRV STP 0.00Hz
09 Control Mode

V/F
0) orque ontro
11 JOG Freq. A
reguen
. 1(():YOO Hz

PAR =$DRV STP 0.00Hz
00 Jumb Code

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

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

- 9 kod numarasinin kontrol moduna gegersiniz.

- ESC ‘ye basarsaniz DRV ‘nin 00 ‘ina gegersiniz.
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6.1.6 Parametre ayari

1) Gézlem modunda parametre ayarlama

Go6zlem modunda frekans dahil bazi parametreleri ayarayabilirsiniz. Asagidaki frekans ayarlamanin bir émegidir.

MON T/K N STP 0.00Hz

B.88 Hz

i ]sTP 0.00HZ
Hlo.00 Hz

8.8 q
S

MON T/K
Freauencv

MON T/K N STP 0.00Hz

18.88 Hz
AA A
Al

- Imlegin frekans biriminde oldugunu ve DRV ‘de 09 frekans ayarlama
yonteminin tus takimi oldugunu kontrol edin.
- PROG ‘a basin.

- Birimin detayl bilgisi goruntUlenir ve imleg yanip sner.
- Shift tusunu kullanarak frekans ayarlama icin istenen konuma hareket
edebilirsiniz.

- Yukari tusunu kullanarak frekansi 10Hz ‘e ayarlayin.

- PROG ‘a basin.

- Istenen frekans 10Hz ‘e ayarlanmustr.
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2) Diger mod ve gruplarda parametre ayarlama
Bu parametre modunun suriicti grubunda frekans degistirmenin bir dmegini vermektedir. Diger mod ve gruplarda da

bu sekilde yapabilirsiniz.

PAR =DRV STP 0.00Hz

00 Jump Code 9 CODE - Bu parametre modunun baglangi¢ gostergesidir.

0 o
me requencEg.oo Hz - Asagi tusuna basin.
02 Cmd Torque
0.0 %

PAR =$DRV STP 0.00Hz
00 Jump Code

QD - 01 frekans ayarlama koduna gegtiniz.
01 Cmd Freauencvy
0.00 Hz _ ‘
. e one PROG ‘a basin.
0.0 %

PAR =DRV STP 0.00Hz
01 Cmd Frequency
0.00 Hz - Frekansi 10Hz ‘e ayarlamak isterseniz sol/sag tuslarini kullanarak imlegi

0.50 ~ 60.00 Hz
D:0.00 C:0.00

- imleg yanip sénmektedir bdylece frekans girebilirsiniz.

istenen konuma getiriniz.

PAR =»DRV STP 0.00Hz
01 Cmﬂ Frequency

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

PAR =DRV STP 0.00Hz
00 Jump Code

9 COD .
01 Cmd Freauency - Istenen frekans 10Hz ‘e degistirimistir.

10.00 Hz

orque
d 0.0 %
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6.1.7 Calisma durumu gozlemleme

1) Gézlem modunu kullanma
Gdzlem modunda bir kerede 3 birim gdzlemleyebilirsiniz. Frekans dahil bazi birimler dizenlenebilir. Gértintilenen

birimler kullanici tarafindan yapilandirma modunda (CNF) secilebilir.

- Bu gézlem modunun baslangi¢ géstergesidir.

MON T/K STP 0.00Hz
1E E HI - Frekans, akim ve gerilim, gbzlem birimleri olarak Urtiniin fabrika ayarlarinda
_E n ayarlanmistr.
E LI - Gorlntllenen birimlerden frekans igin hedef frekans durma esnasinda ve

calisma frekansi ¢calisma esnasinda goruntulenir.

CNF [N STP 0.00Hz

21 Monitor Line-1
Frequen
Monitor Line-
Output = Current
23 Monitor Line-3
Output Voltage

- Gb6zem modunda goruntilenecek birimlei CNF ‘de sira 21~23 ‘de

ayarlayabilirsiniz.

- Asagi tusunu kullanarak 23 ‘e hareket edin.

CNF [N STP 0.00Hz
21 Monitor Line-1

requency .. S . e
22 Molto Line-2 ] - Gézlem modunda 23 birimini ¢ikis glicine degistirin.
23 Monitor Line-3

Output Power

MON T/K [N] STP 0.00Hz

HEAA Hz

El El A - Gézlem modunda goéruntiilenen Gglinc birim ¢ikis glictine degistirilmigtir.

HEH B kW
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2) Gozlemlenmesi mumkiin olan birimler

Fonksiyon

Gostergesi Ayar Aralgi

ilk Deger

CNF 20 Anytime Para 0 Frekans 0: Frekans
21 izleme Satin -1 1 Hiz 0: Frekans
22 izleme Satin -2 2 Cikis Akimi 2:Cikis Akimi
23 izleme Satin -3 3 Cikis Gerilimi 3:Cikis Gerilimi

4 Cikis Gucu

5 WSaat Sayaci
6 DC Bara Gerilimi
7 DG Durumu

8 DG Durumu

9 V1 Gozlem[V]
10 V1 Gozlem[%)]
11 1 Gozlem[mA]
12 1 Gozlem [%)]
13 V2 Gozlem [V]
14 V2 Gozlem [%]
15 12 Gozlem [mA]
16 12 Gozlem [%)]
17 PID Cikisi

18 PID ref Degeri
19 PID Fdb Degeri
20 Tork
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3) Durum gostergesi nasil kullanilir

Tus takiminin sad Ustinde gorUntilenen birimler gézlem modu haricindeki modlarda da gdrintilenir. Boylece

gostergede ilgilendiginiz bir degiskeni kaydederseniz mod gegisi veya degisikliginden onu bagimsiz olarak her zaman

goruntlleyebilirsiniz.

MON T/K [N] sTP(0.00Hz

B.88 Hz
8.8
R

CNF [N STP 0.00Hz

20 Anvtime Para
Output Current
Monitor Line-

) Frequency
22 Monitor Line-2
Output Current

MON T/K stp ( 0.0A

B.88 hz
8.8 q
SR

- Bu gézlem modunun baslangi¢ gostergesidir.

- Fabrika gikisinda durum birimi frekansi gérinttiler.

- CNF ‘nin kod 20 ‘sinde durum gdstergesinde gortinttilenecek birimi segin.

- Cikis akimini segin.

- Gostergenin Ust kismindaki birim frekanstan akima degismistir.

- Durum gostergesi artik gézlem modunda akimi da gosterir.
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Boliim 6 Tus takimi nasil kullanihir

6.1.8 Ariza durumu gozlemleme

1) Galisma esnasinda anza

RP current
Over Voltage (01

01 Output Freq
48.30 Hz
02 Output Current

[TRP Last-1

01 Output Freq
48.30 Hz
02 Output Current
333 A

B.88 Hz
8.8 A
R

MON T/K N]sTP 0.0A

2) Ayni anda birden fazla anza

RP current

Over Voltage (02

01 Output Freq
48.30 Hz
02 Output Current

RP current

0 Over \Voltage
1 Externa Trip

RP current

Over Voltage (02

01 Output Freq
48.30 Hz
02 Output Current
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- Calisma esnhasinda ariza durumunda mod otomatik olarak hata
moduna geger ve akim ariza tipi géruntilenir.

- Asag! tusuna basarsaniz ariza olustugu andaki ¢ikis frekansi, akimi ve
¢alisma durumu géruntilenir.

- Ariza durumu sififama ile sonlandirilirsa arizadan énceki tug takimi
geri gelir.

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

- Ariza tipleri gorintulenir.
- PROG ‘a basin.

- Ariza kontrolundan énceki gosterge modu geri gelir.



Boliim 6 Tus takimi nasil kullanihir

3) Ariza ge¢cmisi kaydetme ve gozlemleme
Onceki arizalar hata modunda kaydedilir. Bese kadar ariza kaydedilebilir.
Ariza gegmisi yalnizca sifirama tarafindan degil ancak glic kapanmasindan kaynakl distk gerilim arizasi
durumunda da kaydedilir.

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

[TRP en
Over Voltage (02
01 Output Freq

02 Output é&?gﬂt Hz - Calisma esnasinda ariza durumunda géruntllenen hata ile birlikte mod
333 A otomatik olarak hata moduna geger.

MON T/K [ sTP 0.0A
E_ E HI - Sififamaya basarsaniz veya terminal girilirse yukaridaki ariza otomatik
E r_\l olarak kaydedilir ve gbsterge arizadan énceki konuma doner.
- E I...I - Mode tusunu kullanarak hata moduna gidin.

el
Trip Name (2)
Over \oltage
Output Freq
48.30 Hz

- En son ariza Son-1 kodunda kaydedilir.
02 Output Current Qax
BT Sag tusuna basin.

el
Trip  Name (1)

External Tri

Output, Frea - Bir dnceki ariza Son-2 kodunda kaydedilir.

02 Output3 3%urr/§nt - Bagka ariza olugursa Son-2 ‘de olan Son-3 ‘e taginir.
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Boliim 6 Tus takimi nasil kullanihir

6.1.9 Parametre fabrika degerine nasil donduriiliir

Kullanici tarafindan degistirilen parametreyi fabrika degerine ddndurebilirsiniz. Yalnizca bitiin parametreler degil
ancak parametre modunun bir grubu da segilebilir ve fabrika degerine dénduirtlebilir.

MON T/K STP  0.0A

B.88 H

E n - G6zlem modu goruntulenir.
CNF [N] STP 0.0A
01 language SeE' - - Mode tusunu kullanarak CNF ‘ye gegin.
nglis|
02 Inv S/W Ver
Version 1.00
CNF STP  0.0A
31 Option-2 Type . ) .
None - Asa@i tusunu kullanarak kod 40 ‘a gegin.
32 Option-3 Type .
None - PROG ‘a basin.

Parameter Init

CNF STP  0.0A

40 Parameter Init - Fabrika deg@erine dondirilecek parametre birimlerinden butlin

gruplar secin ve PROG ‘a basin.

2 DRV
CNF STP  00A
31 Option-2 Type
None - Fabrika deg@erine dondirme sonlanir ve fabrika dederine dondirme
32 Option-3 Type

None
40 Parameter Init

secim gostergesine donersiniz.
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Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

7.1Temel Fonksiyonlar
7.1.1 Frekans nasil ayarlanir (Frekansi ayarlamak istediginizde)

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi | ilk Gosterge
Tus takimi-1

Tus takimi-2
Vi

11

V2

12

Dah 485
Enkoder
Field Bus
PLC

DRV | 07 Frekans Ayar

Ol |INO |0 W|IN|F|O

DRV grubunun Kod 07 ‘sinde frekans ayarlama ydntemini segin. Harici kontrolorden galisma frekansi ayarlama icin tus
takimi kullanilarak dijital ayar, kontrol terminal blogunun gerilim (V1) ve akim (11) girisini kullanarak analog ayar ve dahili
RS485 portu veya haberlesme segenegdi mevcuttur.

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

Fonksiyon Goéstergesi | Fabrika Degeri Ayar Aralig|

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

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

2) Tus takimi 2 ‘yi kullanarak frekans ayarlama : Tus takimi -2

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Gorintlilenen Ayar Ayar Aralig

01 Frekans Komutu - 10.00 0.00~ Maks. Frekans Hz
07 Frekans Ayar 1 | Tus takimi-2 0~9 -

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

hafizaya kaydedilecektir ve ESC ‘ye basarsaniz kaydedilmeyecekir.
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Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

3) Terminal blogu gerilim girisi (V1 terminali) araciliiyla frekans ayari: V1

Fonksiyon Goéstergesi | Gorlntilenen Ayar |

DRV |07

Frekans Ayar

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

yonunt gerilim sinyallerinin sembollne gére degistirebilirsiniz.

0~+10V girerseniz,

Fonksiyon Gostergesi | Goruntllenen Ayar Ayar Frekansi

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

N 09 V1 Ylzde y1 - 1 0.00 0~100 %
10 V1 Gerilim x2 - 1 10.00 0~10 \Y,
1 V1 Yizde y2 - 1100.00 0~100 %
16 V1 Tersleme - | Hayir Hayir/Evet -
17 V1 Sayma Sev - 1004 0.04~10 %

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

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

NJV1

.

NEe

Harici gu¢ kaynagi baglandiginda

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

frekansini girin.

SVR
¥
NPG

Dahili gli¢ kaynagi baglandiginda

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

gerceklesir.

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

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

IN-05 V1 Gos Deg.: V1 terminaline girilen gerilimi goruntller. Bu o anda gegerli giris gerilimini gdzlemlemek icin kullanilir.
IN-07 V1 Filitre: ayarlanan frekans deg@erinin gurultt gibi cevreye bagli olarak buyuk olgude dalgalandiginda kullanilir.
Filitre zaman sabitini yuksek ayarlarsaniz frekans dalgalanmasini azaltabilirsiniz ancak yanit yavaslayacaktir. Zaman sabiti
yukseldikge zaman (t) uzar. Ayarlanan zaman, gerilim asagidaki adimla girildiginde, strticide ayarlanan frekansin yaklasik

olarak %63 ‘e kadar artmasi i¢in gereken zamana isaret eder.

V1 ginigi

Ayar /

' t :
—

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

Ayarlanan Frekans

IN-11

IN-09 —

IN-08 IN-10

V1 Girigi

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

IN-17 V1 Sayma Seviyesi: Terminale giren analog sinyallerde fazla gurtiltii oldugunda kullanilir. Ayni zamanda IN-07
dusuk gecis filtre degerini kullanarak gurdltiyu bir élciide azaltabilirsiniz ancak deger yikseldikge yanit kabiliyeti yavaslar
ve uzun ¢evrim sinyali olusabilir.  Analog giris icin ¢ikis frekansinin ¢dziimleyici guict diser ancak glrdltiiye duyarli olan
bir sistemde gurtiltl etkisi ayarlanan niceliklestirme degeri tarafindan azaltilir. Ayarlanan niceliklestirme degeri azami
analog giris degerinin ylizdesidir. Boylece azami giris degeri 10V ve niceliklestirme degeri %1 olarak ayarlanirsa frekans
0.1V araliginda 0.06Hz (maksimum frekans 60Hz oldugunda) degisir. Giris degeri arttiginda ve azaldiginda cikis frekansi
degisir bdylece analog giris deder dalgalanmasinin etkisi giderilir. Niceliklestirme degeri dort esit parcaya bolunur ve
analog giris degeri artarsa niceliklestirme degerinin dortte Ggl degeri girilirse ¢ikis frekansi degisir ve sonraki adimdan
itibaren niceliklestirme degeri ile birlikte asagidaki gibi artar. Analog giris degeri niceliklestirme degerinin 1/4 ‘G kadar
azalirsa cikis frekansi degisir.
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Bolum 7 Temel Fonksiyonlar
[

Cikis Frekansi[Hz]

60.00 \
“A
59.94
0.12
Y |.
A
0.06
\4
A Analog Giris[V]
0.025 01 0.2 9.925 10
0.075 0.175 9.975

(3) -10~+10V girilirse,

Fonksiyon Goéstergesi | Gorlintilenen Ayar Ayar Aralig

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

IN 12 V1-Gerx?1’ - 1 0.00 0~10V \Y,
13 V1-Yizde y1’ - 1 0.00 0~100% %
14 V1-Gerx2 - |-10.00 0~10V \Y,
15 V1-Yizde y2' - | -100.00 0~100% %

IN-06 ‘y1 Cift YOnlU olarak ayarlayin. 12 ve 15 arasindaki kodlar yalnizca ¢ift yonli olduklarinda gérintilenir ve V1
terminaline girilen gerilimi 0 ve 10V arasinda ayarlayabilirsiniz. Asagidaki gibi harici kontrolériin gerilim ¢ikisini veya stirtict
kontrol terminal blogunun VR ¢ikis terminalini kullanarak potansiyometreyi V1 terminaline girin.

10~ +10V < JVR+
o—& Vi T

e a5

-10~10V harici devreden kullanildiginda Dahili gli¢c kaynagi baglandiginda

y,
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[

Cift Yonlu gerilim giriginin (-10~+10V) ¢ikis frekansi agagidadir.

ileri Cikis Frekansi

A
-10~0[V. 0~10
- vl >[V]
Girig
Gerilimi
\/

Ters Cikis Frekansi

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

ayarlarsaniz, ¢ikis frekansi 6Hz~48Hz arasinda hareket eder.

V1Girisi N4 IN-12
8V 2vi
< lIN-13
6Hz
48Hz IN-15

Ayarlanan Frekans

0~+10V ayari igin, IN-08 V1 Ger x1 ~ IN-11 V1 YUzde y2* ye bakin.

Cift yonll gerilim girisinde tustakimi veya terminal blok yonleri ve motor dénts secimi asagidaki tabloda gosterilmektedir.

Gerilim Girigi

0~10v -10~0V

Calistirma ‘ FWD (ILERI) | FWD (ILERI) | REV (GERI)
NGV REV (GERI) | REV (GERI) | FWD (iLERI)

7-5



Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

4) Terminal bloguna (11 Terminal) akim girisi ile frekans ayarlama

Fonksiyon Gostergesi E;arl;lntulenen Ayar Araligi

DRV Frekans Ayar
01 AIG Maks Frek - | 60.00 0.00~ Maks. Frek Hz
20 11 Gos Deg[mA] - 1 0.00 0~20 mA
22 11 Filitre - |10 0~10000 msan
23 11 Akim x1 - 1 4.00 0~20 mA
N 24 11 Ylzde y1 - 1 0.00 0~100 %
25 1 Akim x2 - | 20.00 0~20 mA
26 11 Ylzde y2 - 1 100.00 0~100 %
31 I1 tersleme - | Hayrr Hayir/Evet -
32 11 Sayma Sev - 1004 0.04~10 %

DRV Grup 07 ‘de 11 ‘i segin. Frekans ayarlamak igin terminal blogunun 11 terminaline 0~20mA akimi girin.

IN-01 A/G Maks Frek: calisma frekansini azami akim girisinde ayarlar. IN-26 ‘de ayarlanan deger %100 oldugunda
calisma frekansi ayarlanir.
Om.1) 11 terminaline 20mA girildiginde, IN-01 40.00 ve IN-23~26 varsayilan degerinde ayarlanirsa, calisma 40.00Hz ‘tedir.
Om.2) 11 terminaline 20mA girildiginde, IN-01, 23~26 baslangic dederinde ayarlanirsa, ¢alisma 30.00Hz ‘tedir.
IN- 1 Gos Deg[mA]: 11 terminaline akim girisini gértintller. Bu su anda akim girisini gézlemlemek icin kullanilir.
IN-22 I1 Filitre: Ayarlanan zaman, adimla girilen giris akiminin surticliye adimla girilen 11 degerinin yaklasik olarak %63
‘Une erisinceye kadar gereken zamana isaret eder.
IN-23 1 Akim x1 ~ IN-26 11 Yuizde y2: Cikis frekansinin edimini ve akim karsisinda offset degerini asagidaki gibi
ayarlayabilirsiniz.

Ayarlanan Deger

IN-26

IN-24

- 11 Girigi
IN-23 IN-25

IN-31 11 Tersleme: DOnUs yonuni degistirebilirsiniz.
IN-32 I1 Sayma Sev: IN-17 ‘deki V1 Sayma Sev fonksiyonu gibidir. Sayfa 7-3 ‘de “IN-17 V1 V1 Sayma SeVv’ ‘ye
bakin.
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Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

5) Geligsmis G/C opsiyonel karti ile frekans komutu

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

terminali) kullanarak girebilirsiniz.

> -10~+10V Girig

Kod No. | Fonksiyon GOstergesi Goruntulenen Ayar | Ayar Araligi Birim
DRV | 07 Frekans Komutu 4 | V2 - -
35 V2 G6s Deg [V] - 10.00 0~20 mA
37 V2 Filitre - 10 0~10000 msan
38 V2 Gerilim x1 - 1 0.00 0~10V Vv
39 V2 Yizde y1 - 10.00 0~100 %
40 V2 Gerilim x2 - |1 10.00 0~10 \%
IN 41 V2 Yiizde y2 - | 100.00 0~100 %
42 V2 Gerilim x1’ - 1 0.00 0~10 Y,
43 V2 Ylzde y1’ - 1 0.00 0~100 %
44 V2 Gerilim x2’ - |-10.00 0~10 \%
45 V2 Ylizde y2’ - | -100.00 -100~0 %
46 V2 Tersleme 0 | Hayrr Hayir/Evet -
47 V2 V2 Sayma Sev - 1004 0.04~10 %

Eklenen G/C kartinin gerilim girisi 10V ~ +10V ‘da ¢ift yonlU gerilim girer. Calisma yontemi Sayfa 7-2 ‘de tanimlanan

sekliyle V1 terminalinin ¢ift yonll girisi ile aynidir.

»0 ~ 20mA Girig

Grup | Kod No. [ Fonksiyon Gostergesi Gorintllenen Ayar | AyarAraligr |

DRV Freq Ref Src (Frekans Komutu) -
50 [2 Gos Deg[mA] - 0.00 0~20 mA
52 12 Filitre - 15 0~10000 msan
53 12 Akim x1 - 4.00 0~20 mA

IN 54 12 YUzde y1 - 0.00 0~100 %
55 12 Akim x2 - 20.00 4~20 mA
56 12 YUzde y2 - 100.00 0~100 %
61 12 Tersleme - Hayir Hayir/Evet | -
62 12 Sayma Sev - 0.04 0.04~10 %

Calisma yontemi icin Sayfa 7-4 ‘te 11 terminalinin tanimina bakin.

»-20~20mA Girig

CGaligma yontemi ¢ift yonlu ile aynidir, ayni zamanda -20~20mA Girisi ile Cift yonlt ¢alismasi mimkuinddr.
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6) Opsiyonel Enkoder Karti ile frekans ayari (Frekans komutuna sinyal girigini kullanmak isterseniz)

Fonksiyon Goéstergesi Gorintllenen Ayar
W 07 Frekans Komutu 7 Enkoder - -

IN | o1 A/G Maks Frek - 1 60.00 2r2?<.~ Maks. | 1z
01 Enkoder Modu Referans 0~2 -
04 Enkoder Tipi - 0~2 -
05 Enkoder Fazi A 0~2 -
06 Enkoder Pals - |- 10~4096 -

APO | 09 Referans izle - |- - kHz
10 Enk Gir  Filitre - |10 0~10000 msan
1 Enk Pals x1 - 100 0~100 kHz
12 Enk Yizde Y1 - 1 0.00 0~100 %
13 Enk Pals x2 - | 100.0 0~100 kHz
14 Enk Ylzde y2 - | 100.00 0~100 %

Opsiyonel Enkoder kartini stiriictintin ana gdvdesi lizerine takarsaniz APO-01 ‘den kod gérintilenir.

APO-01 Opsiyonel Enkoder Modu, APO-05 Enkoder Fazi : Enkoder ile frekans ayarlamak icin No.2 APO-01 igin

Referans ‘I segin.

No.2 A ‘da APO-05 ‘i ayarlayin.

APO-04 Enkoder Tipi, APO-06 Enkoder Pals: Enkoder 6zelligi ile uyumlu olarak ¢ikis yontemini ve sinyal sayisini girer.

APO-10 Enk Gir Filitre ~ APO-14 Enk Yiizde y2: Enkoder girisinin filtre zaman sabiti ve minimum ve maksimum giris

frekansini ayarlar. Enkoder giris frekansina karsilik gelen cikis frekansi gerilim (V1) ve akim (1) girisininkisi ile aynidir.

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

7) RS-485 Haberlesme ile frekans ayarlama: Dahili 485

Fonksiyon Gostergesi Goruntllenen Ayar Ayar Aralig
DRV | 07 Frekans Komutu 6 | Dah485 - -
01 Dah485 ist No -1 0~250 -
0 | ModBus RTU 0~2 -
02 Dah485 Prot. 1 | ModBusASCII 0~2 -
2 | LSInv 485 0~2 -
COM 04 Dah485 Baud 3 | 9600 1200~38400 bps
0 | D8/PN/S1 0~3 -
- 1 | D8/PN/S2 0~3 -
07 Dah485 tipi
2 | D8/PE/S1 0~3 -
3 | D8/PO/S1 0~3 -
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DRV-07 Frekans Komutunu Dah485 ‘e ayarlarsaniz strticlyu terminal blogunun RS485 (+S, -S) terminalini kullanarak

yuksek kontroldr (PLC veya PC) ile haberlesme dolayisiyla kontrol edebilirsiniz. Detaylar icin Haberlesme Fonksiyonlari,

Bolim 11 ‘e bakin.
Not: Profibus, Device-net, ve PLC segenekleri gibi haberlesme segenekleri icin lUtfen Kullanici Kilavuzuna bakin.

7.1.2 Analog komut frekansi sabitleme

Fonksiyon Gostergesi | Goruntllenen Ayar AyarAraI|g|

Tus takimi-1
1 | Tus takimi-2 0~9 -
2 |vi 0~9 -
3 |11 0~9 -
DRV 07 Frekans Komutu AL o -
5 |12 0~9 -
6 | Dah485 0~9 -
7 | Enkoder 0~9 -
8 | Fied Bus 0~9 -
9 |PLC 0~9 -
IN 65~75 | *Px Tanimlama 21 | Analog Tut 65~75 -

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

analog girisini kullanarak ayarlarsaniz, ¢alisma frekansini sabitler.

Avarlanan Frek

Frekans

Px | |
Calistirma

Komutu |

7.1.3 Frekansi devire donusturme

Hz/Rpm segimi de@erini “1” Hiz Gostergesi ‘ne ayarlarsaniz, frekans “devir’e donlsecekir.

Fonksiyon Gostergesi | Gorlintilenen Ayar Ayar Aralig
DRV | 21 | Hz/Rpm segimi | 1 | Hiz Gostergesi - rpm
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7.1.4 Ardisik frekans ayar

Fonksiyon Goéstergesi | Gorlntilenen Ayar Ayar Aralig

DRV | 07 Frekans Komutu - |- - -

BAS | 50~64 | Sabit Frek—x - - - Hz
7 | Dusuk hiz - -
8 |Ortahiz - -

N 65~75 Px Tanimlama S _ -
10 | Hiz-X - -

89 Ard Komut GZ - |1 - msan

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

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

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

Cok fonksiyonlu terminaller P1~P11 arasindan ardisik giris olarak kullanilacak terminali segin ve her biri igin ardisik
fonksiyonlardan (Disuk hiz, Orta hiz, Ylksek hiz, Hiz-X) birisini ayarlayin.

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

Cok foksiyonlu terminaller P6, P7 ve P8 sirasiyla Diisik hiz, Orta hiz ve Yliksek hiz olarak ayarlanirsa asagidaki gibi

calistirabilirsiniz. Hiz-X kullaniimasi durumunda en yuiksek bit Hiz-X oldugunda Hiz 16 ‘ya kadar ayarayabilirsiniz.

2
Hiz FXveyaRX | P8 P7 P6
3

0 v - - .

Frekans W 1 v - - v
6 2 v - v -

3 v - v v
P6 e . , ,
P7 — o 4 - -
P8 | 5 v v - v
FX s 6 v v v -
RX \ 7 v v v v

7-10



Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

[hiz-8 megi]
Cok fonksiyonlu terminaller P5, P6, P7 ve P8 sirasiyla DuslUk hiz, Orta hiz, Yiksek hiz, Hiz-x olarak ayarlanirsa
asagidaki gibi calistirabilirsiniz.

Hiz FXveyaRX | P8 P7 P6 P5
0 v - - i i
1 v - - - v
2 v - - v -
3 v - - v v
4 v - v - -
5 v - v - v
6 v - v v -
7 v - v v v
8 v v ] ] ]
9 v v - - v
10 v v - v -
11 v v - v v
12 v v v - -
13 v v v - v
14 v v v v -
15 v v v v v

IN-89 Ard Komut GZ: Cok fonksiyonlu terminali ardisik frekans ayarlama icin kullanirsaniz stirticti dahilindeki terminal
blok girisi icin giris kontrol zamani ayarlayabilirsiniz. Omegin, giris kontrol zamanini 100msan ‘ya ayariar ve ¢ok fonksiyonlu
terminal P6 ‘yi girerseniz, 100 msan slresince baska bir terminal blok girisinin yapilip yapilmadigi kontrol edilecektir. 100

msan ‘den sonra P6 terminaline karsilik gelen frekansa kadar hizlandirilacak veya yavaslatilacaktir.
7.1.5 Cahstirma komutu ayar yontemi

Fonksiyon Gostergesi Ik Gosterge

0 Tus takimi
1 FX/Rx-1

2 FX/Rx-2
3

4

DRV 06 Cal Komut Gir
Dah485

Field Bus
5 PLC
DRV Grup kod 06 ‘da calistirma komut ayar yontemini secin. Tus takimini ve gok fonksiyonlu terminali kullanan temel
calistirma harici ¢alistirma komutu igin dahili RS485 haberlesmesi, Fieldbus ve Uygulama Secgenek Kartini da
kullanabilirsiniz.

1) Tus takimi Galistirma Komutu: Tus takimi
Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ik Gosterge
DRV | 06 | Cal Komut Gir |0 | Tus takim -

DRV Grup 06 ‘y1 tus takimina ayarlarsaniz surticliyu ¢aligtirma tus takimi Gzerindeki FWD ve REV tuslarini kullanarak

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

Fonksiyon Gostergesi | Gorlntilenen Ayar
DRV | 06 N Cal Komut Gir 1_ FX/Rx-1 - -
65~75 Px Tanimlama 1 |[KX - -
IN 65~75 Px Tanimlama 2 |RX - -
88 islem Komut GZ - | 1.00 0.00~100 san

*Px : P1~P8, P9~P11 (Opsiyonel)
DRV Grubu 06 ‘y1 Fx/Rx-1 ‘e ayarlayin. FX ve RX ¢alistirma komutlari i¢in kullanilan terminali ¢ok fonksiyonlu terminaller
P1~P11 arasindan secin ve IN 65~75 ‘in uygun terminalinin fonksiyonunu FX ve RX ‘e ayarlayin. FX ve RX terminalleri
ayni anda ON(ACIK) veya OFF(KAPALI) olursa durur.
IN-88 Iglem Komut GZ:  FX veya RX terminal girildiginde calisma ayarlanan zamandan sonra baslar. Calisma

baslangicinin harici bir sira ile senkronizasyonu sart oldugunda kullanilabilir.

Frekans

FX I /1

RX | |

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

Fonksiyon Gostergesi

DRV | 06 Cal Komut Gir 2 | FX/Rx-2 - -
65~75 Px Tanimlama 1 | KX - -

IN 65~75 Px Tanimlama 2 |RX - -
88 islem Komut GZ - | 1.00 0.00~100 san

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

FX terminali calistirma komutu igin RX terminali dénus yonu secimi icin kullanilir. DRV Grup 06 ‘y1 Fx/Rx-2 ‘ye ayarlayin.
FX ve RX calistirma komutlari igin kullanilan terminali gok fonksiyonlu terminaller P1~P11 arasindan segin ve IN 65~75 ‘in
uygun terminalinin fonksiyonunu FX ve RX ‘e ayarlayin.

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

baslangicinin harici bir sira ile senkronizasyonu sart oldugunda kullanilabilir.

Frekans

FX [

RX |
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4) RS-485 haberlesme ile galistirma komutu : Dah 485

Fonksiyon Goéstergesi | Gorlntilenen Ayar Ayar Aralig
DRV |06 Cal Komut Gir 3 | Dah 485 - -
01 Dah485 st No - |1 0~250 -
COM 02 Dah485 Prot. 0 | ModBus RTU - -
03 Dah485 Baud 3 | 9600 1200~38400 bps
04 Dah485 Frame 0 | D8/PN/S1 - -

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

Bolim 11 ‘e bakin.

7.1.6 Cok fonksiyonlu tuslar kullanarak Lokal/Uzak gegis islemi
(Mevcut parametre ayarini degistirmeden siiriicii galismasini veya techizati kontrol etmek)

Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi
CNF |42 Coklu-An Secim 1 | Lokal/Uzak -

DRV |06 Cal Komut Gir 1| FY/Rx-1 -

& Tedbir

Kismi/uzaktan gegcis
calismasi uygun sekilde kullaniimamasi durumunda ¢alisma esnasinda kesilme gibi bir probleme yol
acabilir, bundan dolayi yalnizca gerekli oldugunda kullanmaniz dnemle tavsiye olunur.

Tus takimi kullanimi disinda ¢alistirma durumunda (terminal blok veya haberlesme), stirticiiniin calismasini veya
govdesini kontrol ettiginizde veya acil durumda sahadaki tus takimini kullanarak ¢alismayi el ile degistirme

gerceklestirdiginizde kullanabilirsiniz.

1) Yerel tanimi: Tus takiminin bitin calilsmayi gerceklestirebilmesini saglamak icin bitlin ¢alistirma, frekans ve tork
komutlarini dénustiirme fonksiyonuna isaret eder. Bu gibi bir durumda JOG komutu ihmal edilir (Cok fonksiyonlu
terminalde CALISTIR Etkinlestirme ayarlanmissa calisma bu ayar agikken mimkuinduir.)

2) Uzak tanimi: Uzak, sirasiyla haberlesme ve sira olarak ayarlandiginda surticliniin daha 6énceden haberlesme veya
sira ile ayarlanmis calistirma ve frekans komutlar tarafindan ¢alistiriimasini ifade eder.

3) CNF-42 Coklu-An Sec¢im: No. 1 Yerel/Uzak ‘a ayararsaniz, tus takimi durum gostergesi lizerinde E cikar ve ¢ok
fonksiyonlu tuglar yerel/uzak fonksiyonlarinda galigir. Tus takimi durum gostergesi Uzerinde IE gorundigunde ¢alismada
herhangi bir degisiklik olmaksizin daha 6nceden ayarlanmig parametreler ile ¢alisan uzak ¢alisma modundasinizdir. Yerel
Calisma Modu isterseniz, tus takimi durum gdstergesi Uzerinde |E| gorinurken ¢ok fonksiyonlu tusa basin ve E L ‘ye
doner ve slricliyd tus takimi ayari tzerinde FWD ve REV tuglari ile ¢alistirabilirsiniz. Cok fonksiyonlu tusa bir kez daha

basarsaniz E goruntllenir ve strict DRV-06 Komut Kaynagi ‘nda segilen yontem tarafindan caligtirilir.
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4) Uzaktan Lokal ‘e gegis
Uzaktan Lokal ‘e gecis durumunda MON Modunun Ustiinde komut kaynag! ve frekansi kaynagini temsil eden sinyal K/K
‘ye doner.

5) Lokal ‘den Uzak ‘a gegis

Lokal ‘den Uzak ‘a gecis durumunda MON Modunun tsttindeki K/K daha 6nceden ayarlanmis komut kaynagdi ve frekans
kaynagi ile uymlu olarak farkli bir sinyal tarafindan temsil edilir.

Yerel calisma esnhasinda Uzak ‘a gecgis mimkUndur ancak hareketler hangi kaynakta ayarlanmis olduguna gére
degisiklik gosterebilir.

(1) Terminal Blogu Komut Kaynagi oldugunda

Calisma esnasinda Yerel ‘den Uzak ‘a gegis terminal blogunun komutu tarafindan ¢alismaya énclilik eder. Yani Yerel ‘de
RX terminal blogunda ise ve motor ileri ydnde dénliyorsa Uzak ‘a gegis motoru ters ydonde dondirr.

(2) Dijital Komut Kaynagi

Dijital komut kaynagi, terminal blok kaynagdi olan haberlesme, PLC ve tus takimi digindaki buttin komut kaynaklarina
isaret eder. Dijital komut kaynag! durumunda surtict durur ve daha sonra sonraki komut verildiginde ¢aligir. Hedef
frekans halihazirda ayarli frekans kaynaginda ayarianir.

6) Gug aglldiginda bulunulan terminal

ADV-10 Gug Agllinca Calig Hayir oldugunda, FX, RX, FWD_JOG, REV_JOG, PRE EXCITE terminalleri iceride ise Yerel
‘e gegis tus takiminin strticliyt hala ¢alistirmasina imkan saglar. Ancak Uzak ‘a tekrar gecis calismay etkisizlestirir. Yani,
guc acgildiginda daha énce bahsedilen 5 terminalden birisi ACIK ise FX veya RX farketmeksizin motor ¢alismaz. Bundan
dolayi, Gui¢ Acilinca Calis Hayir iken surlicti agildiktan ve bitlin terminaller kapali olduktan sonra terminal Calismasi
mUmkadnddr.

7) Motor caligma esnasinda hata dolayisiyla durdugunda

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

7.1.7 ileri veya geri doniis 6nleme: Galisma Onleme

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
ADV |09 | CalismaEngel 10 | Yok 0-2 :

Onlenecek motor déniis ydniinii secebilirsiniz.
Yok : lleri ve ters her ikisi de mimkindr.
ileri Onleme: lleri calisma dnlenmistir.

Geri Onleme: Geri calisma énlenmistir.
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[
7.1.8 Gui¢ agilinca Dogrudan Caligsma: Gug agilinca Calig

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
DRV | 06 Cal Komut Gir - 1~2 - -
ADV 10 Bes Ver Calis 1 |[Evet Hayir/Evet -

Sdricuye gug saglanmig ve terminal blogu galistirma komutu ACIK iken stirticl galismaya baglar.

Bu yalnizca DRV Grup 06 Cal Komut Gir ‘i (FX/Rx-1) veya 2 (FX/Rx-2) ‘ye ayarlandidinda etkindir. Bu anda, yuk (Fan
yuki) Serbest Calisma durumunda ise ¢alisma esnasinda hata olusmus olabili. CON-71 Hiz Arama ‘da bit 4 G 1 ‘e
degistirin ve stirlicti Hiz Arama ile ¢alisabilir. Yoksa, stiriicii Hiz Arama olmaksizin normal V/F sablonundan hizlaniyor
olacaktr.

Bu fonksiyon se¢ilimemis ise ¢calisma komutlari KAPALI ve tekrar ACIK ‘a alindiktan sonra galisma tekrar baglar.

Guc

Frekans

Cahstir
Komutu | ] [ [ ]

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

/1N Tedbir

Gug¢ acilir agiimaz motorun donmesine yol agan bu fonksiyona dikkat edin.

7.1.9 Hata sonrasi sifirlama ile tekrar gaigma: RST Tekrar Calisma

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

Hata sonrasi sififama oldugunda terminal blok calistirma komutu ACIK ise strticli tekrar caligir. Strtici hatasi olusur ve
motor Serbest Calisma ‘ya gectiginde surlict ¢ikisi keser. Bu anda stirticl hatasi olugabili. CON-71 Hiz AramaModu ‘nda
bit 2 ‘yi 1 ‘e degistirin ve stirlicli hata kaldirildiginda Hiz Arama ile galismaya baslayacaktir. Yoksa, surticli Hiz Arama
olmaksizin normal V/F sablonu ile hizlaniyor olacakr.

Bu fonksiyon kullanimazsa galigtirma komutu KAPALI ve sifiramadan sonra tekrar ACIK ‘a alindiginda galisma tekrar

baslar.
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Frekans

Sifirlama

Cahistir
Komutu | | | | |

PRT-08=0 oldugunda PRT-08=1 oldugunda

/1 Tedbir

Bu fonksiyonu kullanirken hatadan sonra suruciyi tus takiminin terminal blogunda
sifirlarsaniz motor donmeye baslar. Kazaya dikkat edin.

7.1.10 Hizlanmalyavaglama zaman ve sablon ayari

1) Maksimum Frekans baz alinarak hizlanmalyavaglama zaman ayari

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
75 kKW ‘tan az 20.0
03 Hzl zamani - 0~600 san
90kW ‘tan fazla 60.0
DRV 75 KW ‘tan az 30.0
04 Y - 0~600
Vs zaman 90KW ‘tanfazla | 90.0 san
20 Maks. Frekans - 1 60.00 0~400 Hz
BAS 08 Hzl/Yvs modu 0 | Maks Frek Maks Frek/Fark Frek | -
09 Zaman birimi 1]01 0.01/0.1/1 san

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

DRV-03 ‘te ayarlanan hizlanma zamani frekansin 0 Hz ‘ten azami degere erismesi icin gereken zamandir ve 04 ‘Un
yavaslama zamani frekansin azami frekanstan 0 Hz ‘de durmasina kadar gecen zamandir.

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

ayarlarsaniz gereken zaman 2.5 saniyedir.

Azami Frekans

: .
o”' “‘-
o" “\
"0' \\
o"' \\
Frekans \

FX |
Hizlanma Zamani Yavaslama Zamani 7.16
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& Tedbir

90 ~ 160 KW Uriintiintin baglangi¢ degeri 60.0 san ‘dir ve yavaslama baglangi¢ degeri 90.0 san ‘dir.
Lutfen tus takiminin sol altinda gérinttilenen degerin D : 20.0 oldugunu karistirmayin, D : 30.0 75kW
‘fan dusuk Grun igin uygulanir.

BAS-09 Zaman birimi: Yuk 6zelliklerine gére hassas Hizlanma/Yavaglama zamani gerektiginde veya azami ayarlanan

zamani artirmak gerekli oldugunda kullanilir. Zamanla iligkili bittin fonksiyonlarin birimlerini degigtirir.

Ayar Hizlanma/Yavaglama Zaman Araligi Hassasiyet
0_ 0.01 san 0.00 ~60.00 0.01 saniyeye ayarlanabilir
0.1san 0.0~600.0 0.1 saniyeye atarlanabilir
2 |1lsan 0~ 6000 1 saniyeye atarlanabilir

/I\ Tedbir

Birimin degismesi azami ayarlanabilen zaman degisikligine yol agacagindan dikkatli
olun. Hizlanma zamani 1000.0 saniyeye ayarl iken BAS-09 Zaman birimini 0(0.01san)
‘ye degistirirseniz Hizlanma zamani 600.00 saniye olacaktir.

2) Cahisma Frekansi baz alinarak Hizlanma/Yavaglama zaman ayari

Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig

DRV 03 Hizlanma zamani - [ 20.0 0~600 san
04 Yavaglama zamani - 1300 0~600 san
BAS 08 Hzl/Yvs Modu 1 | Fark Frek Maks Frek/Fark Frek -

BAS-08 ‘i Fark Frek olarak ayarlarsaniz, Hizlanma/Yavaslama zamanini sabit hizda calisma esnasinda gecerli olan
frekansin sonraki adimin hedef frekansina erismesi icin gereken zamana ayarlayabilirsiniz. Statik iken 10Hz ve 30Hz

arasinda adim ¢alismasi durumunda Hizlanma zamanini 5 saniyeye ayarlarsaniz, Hizlanma zamani asagidaki gibidir.

Calisma 30Hz
frekansi
10Hz

| | | Zaman

5 7 12 [San]
Calistir
Komutu |

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

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

* SF Hzl Zamani-x: Sabit Frekans Hizlanma Zamani1~3, SF Yvs Zamani-x : Sabit Frekans Yavaglama Zamani1~3
Hizlanma/Yavaglama zamanini ¢ok fonksiyonlu terminali kullanarak degistirebilirsiniz.
Hizlanma/Yavaglama zamani-0 | DRV-03 ve 04 ayarlayin ve Hizlanma Zamani 1~3, Yavaslama zamani 1~3 ‘U 70~75 ‘te
ayarlayin. Ardisik Hizlanma/Yavaglama zaman komutu olarak kullanmak tizere gok fonksiyonlu terminaller P1~P11
arasindan terminal secin ve her bir ardisik Hizlanma/Yavaslama komutunu ayarlayin (XCEL-L, XCEL-M). XCEL-L ve
XCEL-H binary kodlarla belirtilir ve calisma BAS-70 ~ BAS-75 ‘te ayarlanan Hizlanma/Yavaglama zamanina goredir.

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

Hizlanma/ Pg p7

Yavaglama zamani

0 - -

1 - v
P7 | | | I | 2 v -
P8 — — 3 v v
FX | |

IN-89 Ard Komut GZ:  Cok fonksiyonlu giris terminalini ardisik Hizlanma/Yavaglama ayari olarak kullandiginizda stirtict
dahilinde Giris Kontrol Zamanini ayariayabilirsiniz. Omegin, Giris Kontrol zamanini 100msan ‘ye ayariar ve ¢ok fonksiyonlu
terminal P6 ‘yi girerseniz, bagka bir terminal blok girisin 100msan suresince kontrol edilecektir. 100msan sonunda P6 ‘ya

karsilik gelen Hizlanma/Yavaglama zamani ayarlantr.

4) Hizlanmal/Yavaglama zamani degistirme frekans ayan yoluyla Hizlanma/Yavaglama zamani degistirme

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
DRV 03 Hzl Zamani - 10.0 0~600 san
04 Yvs Zamani - 10.0 0~600 san
BAS 70 SF Hzl Zamani-1 - 20.0 0~600 san
71 SF Yvs Zamani-1 - 20.0 0~600 san
ADV | 60 H/Y Deg Frek - | 30.00 Maks Frekans Hz/RPM
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Hizlanma/Yavaglama egimini gok fonksiyonlu terminali kullanmadan degistirebilirsiniz. Surtict calisma frekansinin ADV-60

‘Ina ayarlanmis Hizlanma/Yavaslama degistirme frekansinin asagisinda BAS-70, 71 ‘de ayarlanan edimde ¢alisir. Ancak,
calisma frekansi Hizlanma/Yavaslama degistirme frekansi Uizerine ¢ikarsa, surtici DRV-03 ve 04 ‘te ayarlanan
Hizlanma/Yavaglama egiminde galigir.

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

girerseniz sUricl Hizlanma/Yavaslama degistirme frekansini gézetmeksizin Hizianma/Yavaglama girisi ile galigir.

DRV-OMV-M
ADV-60

BAS-70 BAS-71

Frekans

EX

7.1.11 Hizlanma/Yavaglama sablon ayan

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
BAS |08 Hzl/Yvs Modu 0 | Maks Frek Maks FreldFark | _
Frek

01 Hizlanma Tipi Dogrusal 0~1 -
02 Yavaslama Tipi Dogrusal 0~1 -
03 S Egri Hzl Bas - 40 1~100 %

ADV
04 S Egri Hzl Bit - 40 1~100 %
05 S Egri Yvs Bas - 40 1~100 %
06 S Egri Hzl Bit - 40 1~100 %

Bu Hizlanma/Yavaslama egim sablonunu ayarlar. Asagidaki fonksiyonlara sahip 5 sablon vardir.
Tip Fonksiyon

0 Dogrusal Cikis frekansi sabittir ve dogrusal olarak artar veya azalir.

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

1 S-egrisi

/I\ Tedbir

Hizlanma/Yavaglama egim sablonunu S-egrisine ayarladiginizda dikkatli olun
¢lnku ayarlanan Hizlanma/Yavaslama zamanindan daha uzun olabilir. Gergek
Hizlanma/Yavaglama zamani igin sayfa 7-21 ‘e bakin.
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Dogrusal -

Frekans |-~

Calistir |
Komutu Hizlanma Yavaslama
< Zamani > < Zamani >

ADV-03 S Egri Hzl Bas : HizZlanma/Yavaglama sablonunu S-e@risine ayarladiginizda egrinin egimini ayarlayabilirsiniz. Bu,
hizlanma basladiginda S-egrisinin egricizgisel oranini ayarlamak icin kullanilir. Egri orani 1/2 frekansin egri hizlanmasinin
oranini hedef frekansin yarisini baz alarak ayarlar. Omegin, ADV-03 Hizlanma S Baglangici 50% ‘ye ayarlanir ve azami
frekansa(m[Hz]ax Frek) esit olan hedef frekans 60Hz ise, S-egrisi 30Hz ‘e hizlandiginda egri hizlanmasinin hesaba
katacag! frekans 0~15Hz ve 15Hz~30Hz aralig1 dogrusal hizlanmadir.

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

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

yontemi yukarida tanimlanan hizlanma orani gibidir.

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

A

Azami Frek /—

Cikis Frek \

H2) \\ Azami Frek/2
» Zaman(san)

Dogrusal | Dogrusal
Fark Frekansi Degigimi [>0251angic Gondeera$Iang|gg Génder
— 1 I~ T I~

» Zaman(san)

[ S-Egrisi Hizlanma/Yavaglama sablonu ] 790
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7.1.12 Hizlanma/Yavaglama Durdurma komutu

| Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi

IN | 65~75 | Px Tanimlama | 25 | XCEL Durus |

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

sekil cok fonksiyonlu terminal P8 ‘in kullanimini resmeder.

Frekans

P8 [ ] [ ]

Calistir
Komutu | |

7.1.13 V/F Gerilim kontrolu

Gerilim, egim ve ¢ikis sablonunu ¢ikis frekansina gére ayarlayabilirsiniz. Ayni zamanda tork artisini diistik hiza
ayarlayabilirsiniz.

1) Dogrusal V/F sablon ¢alismasi

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

Cikis gerilimi, frekans arttikga ve azaldikga gerilim/frekans (V/F) oraninda sabit blytklikte artar ve azalir. Bu, frekans
gozetilmeksizin sabit tork (CT) ylku icin kullanilir.

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

DRV-19 Baglama Frek: baslangi¢ frekansini ayarlar. Bu surticiinin gerilim Gretmeye bagladidi frekanstir. Hedef frekans
baslangi¢ frekansinin altinda oldugunda surticti gerilim Uretmez. Ancak, baglangi¢ frekansi tizerinde galisma esnasinda

yavaslama durmasi durumunda asagidaki gibi calismayi durdurur.
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Temel Frekans

%aglanglg Frekansi \
Frekans -

Sirici

Nominal
Frekansi / \
Gerilim .

Calistir
Komutu | |

2) Cift indirgeme V/F sablon ¢aligmasi (Fan, pompa yiiki kullanarak)

Fonksiyon Gostergesi | Baslangi¢ Ayar Gostergesi
1

Kare 1 -

BAS | 07 | VIF Tipi
| | 3 | Kare 2 -

Fan ve pompa gibi baslangi¢ 6zelligi ¢ift indirgeme tipi yuk igin uygun olan ¢aligma sablonudur. Baglangi¢ 6zelligine gore
Kare 1 ve 2 ‘den segin.

Kare 1: Gerilim frekansin 1.5 kati oraninda Uretilir.

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

Gerilim
100%

Dogrugal"'

Temel Frekans

3) Kullanici V/F galismasi (istege gore V/F calisma sablonu kullanmak istediginizde)

Fonksiyon Gostergesi | Baslangigc Ayar Gostergesi | Ayar Frekansi

07 V/F Tipi 2 | Kullanici V/F 0~2 -
41 Kullanici Frek1 - | 15.00 0~ Maks Frekans Hz
42 Kullanici Gerl - |25 0~100% %
43 Kullanici Frek2 - | 30.00 0~Maks Frekans Hz
BAS | 44 Kullanici Ger2 - 150 0~100% %
45 Kullanici Frek3 - | 45.00 0~ Maks Frekans Hz
46 Kullanici Ger3 - |75 0~100% %
a7 Kullanici Frek4 - | 60.00 0~ Maks Frekans Hz
48 Kullanici Ger4 - | 100 0~100% %
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Kullanici siradan indiksiyon motorundan ziyade 6zel bir motorun V/F sablonu ve yik &zellikleri icin uygun sablonu

ayarlayabilir. BAS-41 Kullanici Frek1 ~ BAS-48 Kullanici Ger4: Baglangi¢ frekansi ve azami frekans arasinda bir frekans
segcin, kullanici frekansini(Kullanic Frek x) ayarlayin ve her frekansa karsilik gelen gerilimi kullanici gerilimine(Kullanici
Gerilimi x) ayarlayin.

Gerilim

100%
BAS-48

BAS-46

BAS-44

BAS-42

5 Frekans

- _ _ Temel
Baslangic BAS-41 BAS-45 Frekans

Frekansi BAS-43 BAS-47

/1N Tedbir

Siradan induikisyon motoru kullanirken sablonu blytik él¢tide dogrusal V/F sablonu diginda ayarlarsaniz tork

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

calismaz.
7.1.14 Tork artigi
1) El ile Tork Artisi (Asansor yiukil, vb. igin blyiik baslangig torku gerekli oldugunda)
Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
15 Tork Arttirma 0 | Elle -
DRV |16 ileri Tork Art™® - |20 0~15 %
17 Geri Tork Art™® - |20 0~15 %

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

Bu dusuk hizda galisma veya baslamanin ¢ikis gerilimini ayarlar. Dusuk hiz bolgesinde ¢ikis gerilimini artirarak baslama
ozelligini iyilestirebilir veya dusuk hiz torkunu yukseltebilir.

DRV-16 Ileri Tork Art : ileri déniiste tork artigini ayarar.

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

& Tedbir

Tork artigini gok yuksek ayarlamamak icin dikkatli olun ¢iinkl motor asir tahrikten dolayi agiri isinabilir.
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Gerilim
100 %
. Tork Artisi Yok
lleri Tork Artigi
zaman
Ters Tork Artigl
FX |
RX \

2) Otomatik Tork Artigi (Daha yuksek baglangi¢ torku igin otomatik segim fonksiyonunu segme)
Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi Birim

DRV |15 Tork Arttirma 1 | Otomatik -
BAS |20 Otomatik Ayar 2 | RstLsigma -

Sdrict motor parametresini kullanarak otomatik olarak tork artisini hesplar ve gerilim Uretir.
Otomatik tork artisinin fonksiyonel olabilmesi icin stator direnci, indliktans degeri ve ylkstiz akim degeri gerekli

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

7.1.15 Motor ¢ikis gerilim ayari
(Girig gucii 6zelligi motor gerilim 6zelliginden farkh oldugunda motor gerilimini ayarlama)

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
BAS |15 | Motor Geriimi - | 220 180~480 v

Motor etiketinin gerilimini girer. Ayarlanan gerilim degeri temel frekansin ¢ikis gerilim degeridir. Temel frekans tzerinde, giris
gerilimi ayarlanan gerilimden yuksekse ¢ikis ayarlanan degerle orantilidir ancak giris gerilimi ayarlanan gerilimden
dusukse giris gerilimi Uretilir. 0 ayarlandiginda, stirlict statik oldugu zaman ¢ikis gerilimi giris gerilimine gére dogrultulur.
Temel frekans Uizerinde, giris gerilimi ayarlanan gerilimden disukse giris gerilimi Uretilir.

A

480V
Cikis
Gerilimi
180V
Cikis Frekansi

Temel Frekans
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7.1.16 Calistirma yontem se¢imi (Baglama yontemini degistirmek istediginizde)
Statik durumda galisma komutu girilirse strtici baglama ydntemini segebilirsiniz.

Fonk3|yon Gostergesi Ayar Gostergesi IIkAyar Gosterge3|

Hizlanma
07 Calisma Modu 0: Hizlanma -
1 | DC-Start
ADV
12 Bas Dc-Fren Za - 1 0.00 - 0~60
13 Dc-Fren Ger - 150 - 0~200

1) Hizlanarak Baglama

Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi

ADV | 07 | Calisma Modu 0 | Hizlanma |

Bu, belirli bir fonksiyon secilmedidinde ¢alisma komutu verilir ise dogrudan hedef frekansa hizlanan normal hizZianma
yontemidir.

2) D.C. Fren sonrasi Baslama

Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig

07 Calisma Modu 1 | Dc-Start -
ADV 12 Bas Dc-Fren Za - [ 0.00 0~60 san
13 Dc-Fren Ger - | 50 0~200 %
/1\ Tedbir
ADV-12
Frekans Siirticii nominal akimi lizerinde ayarlamayin ¢iinkii DC
freni ayarlanan motor nominal akimina baghdir. Asin iIsinma
d ve hatal galigmaya yol agabilir.

Gerilim ADV-13
Calisma f

Komutu |

D.C. gerilimi ayarlanan zaman peryodu suresince motora saglandiktan sonra hizlanir. Strtictiden gerilim ¢ikisi veriimeden
once motor dondiguinde D.C. Freni tarafindan motorun déntisti durdurulduktan sonra hizlandirilabilir. Ayni zamanda,

motor miline mekanik fren uygulandidi ve mekanik freni agtiktan sonra bir miktar tork gerekli oldugu durumda kullanilabilir.

/1\ Tedbir

D.C. Freni biiyiik veya kontrol zamani gok uzun oldugunda asin isinma ve hatal calisma olusabilir.

/1\ Tedbir

D.C. Frenleme ayarlanmis motor i¢in nominal akim standardinda oldugundan dolayi liitfen surticiiniin
nominal akim degeri lizerinde ayarlamayin. Asin isinma ve hatal galismaya yol agabilir.
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7.1.17 Durdurma yontem se¢imi (Durdurma yontemi degistirme)
Calisma esnasinda surlclye durdurma komutu verildiginde motoru durdurma yontemini secebilirsiniz.

1) Yavaglama Durmasi

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi

| Durus Modu | 0 | Yavasglama |

Bu, normal yavaglama yontemidir. Belirli bir fonksiyon segilmemisse stirticli OHz ‘e yavaglar ve agagidaki gibi durur.

Frekans
Calisma
Komutu |
Yavaslama
g Zamani >

7.1.18 D.C. freni sonrasi durma
(Ayarlanan frekansta dogrudan akim ile yavaglandiginda motoru durdurmak igin)

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

Fonksiyon Goéstergesi Ayar Gostergesi | Ayar Aralig
08 Durus Modu 1 Dc-Fren 04 -
14 Dc-Fren Bek Za - 0.10 0~60 -
ADV 15 Dc-Fren Zamani - 1.00 0~200 -
16 Dc-Fren Sev - 50 200~200 -
17 Dc-Fren Frek - 5.00 0~60 -

Yavaslama esnasinda frekans ayarlanan frekansa ulasirsa, motor D.C. frenleme tarafindan durdurulur. Durdurma komutu
ile yavaglamayi baslatin ve frekans ADV-17 Dc-Fren Frek. ‘na ulasirsa durmasi icin motora direkt gerilim uygulayin.
ADV-14 Dc-Fren Bek Za : D.C. Frenlemeden 6nce surticinin ¢ikisini bloke etme zamanini ayarlar. YUk ataleti
biyik veya ADV-17 Dc-Fren Frek yiksek ise, motora giden mevcut gerilimden kaynakli asirt akim hatalari
olusabilir. Bundan dolayi, bu zamani kontrol ederek asir akim hatalarini engeller.
ADV-15 Dc-Fren Zamani : motora mevcut gerilimi uygulamak igin gereken zamani ayarlar.
ADV-16 Dc-Fren Sev : D.C. Frenlemeyi kontrol eder. Motorun nominal akimi standarttrr.
ADV-17 Dc-Fren Frek : D.C Frenlemeyi baslatmak igin frekansi ayarlar. Stirlicti yavaslamaya basladiktan sonra

ayarlanan frekansa ulastiginda D.C. Frenlemeye baslar.

Bekleme frekansi kullanarak D.C. Frenlemenin frekansindan daha diisiige ayarlandiginda Bekleme galismasi mimkuin degildir.
Yalnizca D.C. Frenleme caligir.

7-26



Bolum 7 Temel Fonksiyonlar

ADV-14 ADV-15 & Tedbir
ADV-17 pe e
Frekans D.C. Frenleme biiyiik veya kontrol zamani ¢gok uzun

oldugunda, asin isinma ve hatali galigma olugabilir.

/I\ Tedbir

Gerilim

AKIM ”“”””” D.C. Frenleme 6nceden ayarlanmig motor i¢in nominal akim

e standardi oldugundan, lifen siicinin nominal armindn
Calisma bliylik akim degeri ayarlamayin. Asin isinma ve hatali
Komutu | calismaya sebep olabilir.

2) Durmak igin serbest ¢calisma

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

Calisma komutu kapali, strticti ¢ikisi bloke edilir. Motor yiku ylksek atalete sahip oldugunda yuksek hizda ¢alisma

esnasinda surlcu ¢ikisi bloke edilirse yik ataletinden dolayr motor ddnmeye devam edebilecedi icin dikkatli olun.

Frekans, Gerili
Calisma
Komutu |

3) Akis Frenleme (Frenleme direnci veya frenleme linitesi olmaksizin yavaglama zamanini daha da azaltma)
Grup

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi

ADV | 08 | Durus Modu | 3 | Flux Frenleme -

Yavaslama zamani kisa ise, motordan geri besleme enerjisi asiri gerilim hatasina sebep olabilir. Akis frenlemesi
uygularsaniz, geri besleme enerijisi motor tarafindan tliketileceginden dolayi yavaslama zamani kisalabilir. Ancak, sik
olarak yavaslayan yiklere akis frenlemesi uygulanirsa motor asiri Isinacagindan dolay hasar olusabilecegi icin dikkatli

olun.

/1\ Tedbir

Sik yavaslamali yiik durumunda bu fonksiyonu kullanmayin. Motorun asin isinmasina ve hatah
calismaya yol agabilir.

/1\ Tedbir

Durma 6nleme ve Akis Frenleme yalnizca yavaglama durumunda mevcuttur. Ve Akis Frenleme
oncelige sahiptir. Bu, Akis Frenlemenin PRT-50 ‘nin BIT3 ‘ii ve BAS-08 ‘in Flux Frenlemesi
ayarlandiginda calistigi anlamina gelmektedir. Yavaglama zamaninin asin kisa veya ataletin ¢gok
biiyiik olmasi durumunda asin gerilim hatalan meydana gelebilir.
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4) Gli¢ Frenlemesi (Asin gerilim hatasi olmaksizin optimum yavaslama)

Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi
ADV | 08 | Durus Modu | 4 | Gug Frenleme -

Surucu D.C. gerilimi motorun geri besleme enerjisinden dolay beliri bir seviyenin Uzerine ¢ikarsa, geri besleme enerjisini

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

dolay! dikkatli olun.

/I\ Tedbir

Bu fonksiyonu sik yavaslamaya sahip yiik durumunda kullanmayin. Motorun agin isinmasina ve
hatali caligmaya yol acabilir.

/1\ Tedbir

Durma 6nleme ve Gii¢ Frenleme yalnizca yavaglama durumunda mevcuttur. Ve Gii¢ Frenleme
oncelige sahiptir. Bu, Gii¢ Frenlemenin PRT-50 ‘nin BIT3 ‘ii ve BAS-08 ‘in Gli¢ Frenleme
ayarlandiginda ¢alistigi anlamina gelmektedir. Yavaglama zamaninin ¢ok kisa veya ataletin ¢ok

biiyiik olmasi durumunda asin gerilim hatalan olusabilir.

7.1.19 Frekans sinin (Sinirh frekansla ¢aligma)
Calisma frekansini azami frekansi ve baslangic frekansini kullanarak ve frekansin tst/alt sinirlarini ayarlayarak
sinirlandirabilirsiniz.

1) Azami frekansi ve ¢alisma frekansini kullanarak frekans sinir

Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
DRV 19 Baslama Frek - 1050 0.01~10 Hz
20 Maks. Frekans - | 60.00 40~400 Hz

DRV-19 Baglama Frek (Baslangi¢ Frekansi): hizla iliskili birimlere sahip parametrenin alt siniri (Hz, rpm). Frekansi
baslangic frekansindan daha dusuk ayarlarsaniz 0.00 ‘a ayarlanir.
DRV-20 Maks. Frekans (Maksimum Frekans): Temel frekans (DRV-18 Temel frekans) harici bitin hiz birimlerinin (Hz,

rpm) parametre Ust siniri. Frekansi maksimum frekansin Gizerinde ayarlayamazsiniz.

2) Ust/Alt sinirlan kullanarak frekans siniri

Fonksiyon Géstergesi | ilk Ayar Géstergesi Ayar Aralig
24 Frekans Sinir 0 | Hayir Hayir/Evet
ADV 25 Alt Frek Sinir - 10.50 0~Ust sinir Hz
26 Ust Frek Sinir - | 60.00 0.5~Maks. Frekans Hz
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(1) ADV-24 Frekans Sinir : Frekansi ilk degeri Hayir iken Evet ‘e ayarlarsaniz, frekansi yalnizca Ust sinir(ADV-25) ve alt

sinir(ADV-26) arasinda ayarlayabilirsiniz. Frekans Hayir ‘a ayarli iken ADV-25 ve ADV-26 kodlari gériintlilenmez.
(2) ADV-25 Alt Frek Sinir, ADV-26 Ust Frek Sinir: ist ve alt sinilar ayariar. Ust sinirin ayarlanan asgari degeri alt sinirdir

ve alt sinirn ayarlanan azami degeri Ust sinirdir.

------- Frekans Ust/Alt Siniri
Frekans Yok

Azami Frekans

Ust Sinir

Alt Sinir

...... 10V v1(Gerilim Girigi)
1
0 20mA | (Akim Girisi)

3) Frekans Atlama (Mekanik yanki frekansindan sakinma)

Frekans atlama strictintn kullanicinin cihaz sisteminde olusabilecek yanki frekans bandinda galismamasi igin frekans
ayarini yasaklamak icindir. Motor hizlandiginda veya yavasladiginda frekans frekans atlama bandinin iginden gecer ve
frekans atlama bandi dahilinde ayarlanamaz.

Fonksiyon Gostergesi | ilk Ayar Gostergesi Ayar Aralig
27 Frekans Atlama 0 Hayir Hayir/Evet -
28 FAAIt Limit 1 10.00 0~ Atlama Frek Ust Sinin1 | Hz
L Atlama Frek Alt Siniri
29 FA Ust Limit 1 15.00 1-Maks. Frek Hz
ADV 30 FAAIt Limit 2 20.00 0~Atlama Frek Ust Sinin2 | Hz
31 FA Ust Limit 2 25,00 Atlama Frek Alt Sinin 2 Hz
~Maks. Frek
32 FAAIt Limit 3 30.00 0~Atlama Frek Ust Sinin3 | Hz
33 FA Ust Limit 3 - | 3500 Atlama Frek Alt Sinin 3 Hz
~Maks. Frek

Frekansi artirmak isterseniz, ayarlanan frekans (akim, gerilim, RS485 haberlesme, tus takimi ayari, vb.) atlama frekans
bandi dahilinde ise, frekans atlama alt dederini muhafaza edin ve ayarlanan frekans frekans atlama bandi disina giktiktan

sonra frekansi artirin.
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Frekans

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

ADV-29 - L
o= Gerilim Girisi
ADV-28 I 10\\//1( si)

0 20mA | (Akim Girisi)

Calisma
Komutu |

. Frekans
" Azaliyor

. Frekans
" Artiyor

7.1.20 ikinci galigma ydntem segimi (Kestirme galismasi)

Frekans, calisma komutu ve tork referansini ikinci ayarlanan degerler olarak ¢ok fonksiyonlu girig terminalini kullanarak
girebilirsiniz. Bu, uzaktan frenleme durdurulmus iken haberlesme segenegini kullanarak uzaktan ¢alisma veya stiricinin
ana govdesindeki calisma durumunda uygulanabilir.

Fonksiyon Goéstergesi Ayar Gostergesi |

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

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

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

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

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

& Tedbir

CGok fonksiyonlu giris terminali 2.Kaynak olarak ayarlanmis ve ACIK hale getiriimis iken, calisma

durumu degisir ¢tinki frekans komutu, ¢alisma komutu ve tork referansinin timi 2. komutlara

donusur. Bundan dolay, ok fonksiyonlu terminali girmeden 6nce 2. komutlarin dogru olarak

ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ettiginizden emin olun.
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7.1.21 Cok fonksiyonlu girig terminal kontrolu
(Girig terminalinin duyarliigini iyilegtirme)
Sdrtct terminalinin ¢ok fonksiyonlu giris terminali igin filtre zaman sabiti ve kontak noktasi tipini ayarlayabilirsiniz.

Fonksiyon Goéstergesi | Ayar Gostergesi Ayar Aralig
85 DG A¢gma Gec - 0 0~10000 msan
N 86 DG Kapama Gec - 0 0~10000 msan
87 DG NA/NK Segcme - 0000 0000 - -
90 DG Durumu - | 0000 0000 - -

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

2) IN-87 DG NA/NK Secme : Girig terminalinin kontak noktasi tipi secilebilir. Her bit ‘e kargilik gelen digmenin noktasinin
konumunu asadi ayarlarsaniz, A kontak noktasi(Normal Agik) olarak kullanabilirsiniz ve yukar ise, B kontak
noktasi(Normal Kapali) olarak kullanabilirsiniz. Sira sagdan P1, P2...P8 ‘dir. Artinlmig G/C kullanildiginda dijital girig
eklenecektir bdylece DG NA/NK Secgme 3 bit eklenecekti.  Sagdan, P1, P2, ..., P11 ‘in durumu.

3) IN-90 DG Durumu : giris terminal blogunun durumunu gériintiiler.  ilave G/C kullanilirsa, terminal blogunun durum
gosterge bit ‘ine 3 bit eklenecektir. DRV-82 ‘de uygun bit A kontak noktasi olarak ayarlanirsa, Nokta yukarida oldugunda
ACIK goruntilenir ve asagida oldugunda KAPALI goruntilenir. Uygun bit B kontak noktasi olarak ayarlanirsa ters olarak
calisir. Sagdan, P1, P2...P11 ‘in durumu gdsterilir.

7.1.22 Dijital G/C genisletme kartinin giris ve ¢ikis kontrolu
Sdricu secenek yuvasina artiriimis G/C karti takarsaniz, ek 3 dijital giris ve 3 dijital ¢ikis kullanabilirsiniz (role cikisi).

Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi
73 P9 Tanimlama 0 | Yok -
IN 74 P10 Tanimlama 0 | Yok -
75 P11 Tanimlama 0 | Yok -
34 Rdle 3 Tanim 2 | FDT-2
ouT 35 Rdle 4 Tanim 3 | FDT-3
36 Radle 5 Tanim 4 | FDT-4
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8.1 Pratik Fonksiyonlar
8.1.1 Yardimci frekans komutu kullanarak frekans ayari etkisizlestirme
(Cekme calismasi gibi gesitli hesaplama durumlarinin ana ve yardimci hiz kullanilarak frekans ayari)

Fonksiyon Gostergesi \ Ayar Gostergesi

DRV 07 Frekans Ayar Tus takimi-1 0~9 -
01 Yar Ref Girisi V1 0~4 -

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

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

Calisma frekansini ayni anda iki frekans ayar yontemi kullanarak ayarlayabilirsiniz. Ana hiz galisma frekansini
ayarlamak igin kullanilir, ve yardimei hiz ana hiz frekansi esnasinda hassas ayar igin kullanilabilir. Ornegin,
siiricuiniin yukarnidaki tablodaki gibi ayarlandigini varsayalim. Tug takimi-1 ile 30.00 Hz ana hizinda galigma
esnasinda, V1 terminaline -10~+10V gerilimi saglar ve kazanci 5% ‘e (IN-O1 ~ IN-16 arasindaki degiskenler ilk
degerlerdir ve IN-06 V1 Yonu Gift Yon olarak ayarlanmistir) ayarlarsaniz, hassas ayar 33.00~27.00 Hz ‘e kadar
mimkundur.

BAS-01 Yar Ref Girigi : yardimci hiz olarak kullanilacak giris tipini secer.

Ayar Tipi Fonksiyon

0 Yok Yardimci hiz hareketi yok

1 Vi Kontrol terminal blogunun gerilim giris terminalini yardimci hiz olarak
seger.

2 Il Akim girisini yardimci hiz olarak seger.

3 V2 Artirilimis GC secgenek kartinin gerilim girisini yardimci hiz olarak secer.

4 12 Artiriimis GC secenek kartinin akim girisini yardimci hiz olarak secer.

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

| Ayar Tipi  ifade | Son Komut Frekans Hesaplama

0 [M+(G*A) |M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) ana hiz komut degeri + (BAS03 x BASO1 x INO1)
1 [M*(G*A) |M[Hz]*(G[%]*A[%]) ana hiz komut degeri x (BAS03 x BAS01)
2 [M/(G*A) M[Hz]/(G[%]*A[%]) ana hiz komut degeri / (BAS03 x BAS01)

ana hiz komut degeri + (ana hiz komut degeri x
(BAS03 x BASO01))
ana hiz komut degeri + BAS03 x 2 x (BAS01 -

3 |M+(M*(G*A)) |M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%]))

4 | MaGrax(as0) | MHEI+GL%T 2 (AL%)-

50[%])[Hz] 50) x INO1
5 |MH(G*25(A- | M[HZ]*(G[%]*2*(A[%]- ana hiz komut degeri x (BAS03 x 2 x (BASO1 -
50)) 50[%])) 50))
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6 M/(G*2*(A- M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]- ana hiz komut degeri / (BAS03 x 2 x (BASO1 -
50)) 50[%])) 50))
2 M+M*G*2*(A- | M[HZ]+M[HZ]*G[%]*2*(A[% | ana hiz komut dederi + ana hiz komut dederi x
50) 1-40[%]) BASO3 x 2 x (BASO1 - 50)

/1 Tedbir

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

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

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

A : yardimci hiz frekans komutu [Hz veya devir] veya kazang [%]

Ayar tiplerinden, 4 ‘ten buiyuk sayilar yalnizca analog girig i¢cinden (+) veya (-) hareketleri yapabilirler.
BAS-03 Yar Ref Kazang : yardimci hiz olarak ayarlanan girig (BAS-01 Yar Ref Girigi) miktanni ayariar.
Yardimci hiz V1 veya I1 olarak ayarlanir ve terminal girig grubunun (IN) No. 01 ~ 32 parametresi ilk deger ise,
yardimci frekans asagidaki gibi ¢aligir.

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

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

(DRV-07 ayar ydontemi tarafindan frekans
komutin

Ana HizM
(BAS-01 ayar tarafindan frekans komutu ———p son komut frekansi

F(M,A,G
Yardimal Hiz A _o’ ( )

/T

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

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

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

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

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

(hesaplama ayar sartina gore yardimci hiz1 [Hz] veya yuizdeyi [%] ifade eder.

- Yar Ref Kazang (BAS-03): %50 ,INO1~32: varsayilan deger
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V1 ‘e 6V girilirse, 10V ‘a karsilik gelen frekans 60Hz ise, sarta gore agagidaki tablodaki yardimci hiz A 36Hz(=
60[Hz]x(6[V]/10[V])) veya 60%(=100[%]X(6[VI/10[V]) ‘dir.

Ayar Tipi | Son Komut Frekansi
0— M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)x36Hz(A))=48Hz
1 | M[Hz]*(G[%]*A[%]) 30Hz(M)x(50%(G)x60%(A))=9Hz
2 | M[Hz]/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)x60%(A))=100Hz
3 | M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x60%(A)))=39Hz
4 | M[Hz]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] | 30Hz(M)+50%(G)x2x(60%(A)-50% )x60Hz=36Hz
5 | M[HZT*(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(60%(A)-50%))=3Hz
6 | M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%-50%))=300Hz
. M[HZ]+M[HZ]*G[%]*2*(A[%]- 30Hz(M)+30Hz(M)Xx50%(G)x2x(60%(A)-50%)=
50[%]) 33Hz

*Ayarlanan frekans devire donusturtlirse, yukaridaki Hz devire dénasuir.
Ornek 2) ana hiz (M) ayari (DRV-07): Tus takimi (frekans komutu 30Hz ‘e ayarlandi§inda)

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

- yardimci hiz (A) ayan (BAS-01): 11

(sarta gore yardimei hiz [Hz] veya ylizde [%] olarak ifade eder)

- yardimcli hiz kazanci (G) ayar (BAS-03): 50%, IN01~32: varsayilan deger

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

Ayar Tipi Son Komut Frekansi

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

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

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

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

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

5 |M[HZ]*(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(40%(A)-50%))= -3Hz(reverse)
6 [M[HZ]/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%-40%))= -300Hz(reverse)
7 M[|5-|OZ[:L;|C-)§/I)[HZ]*G[%]*Z*(A[%]— 30Hz(M)+30Hz(M)x50%(G)x2x (40%(A)-50%)= 27Hz

Omek 3) ana hiz ayan (DRV-07): V1 (frekans komutu 5V ve 30Hz ‘e ayarlanmissa)

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

- yardimei hiz (BAS-01): |11 (gsarta gére yardimcei hiz [Hz] veya yuizde [%] olarak ifade edilir)
- yardimci hiz kazanci (BAS-03): %50 (asagidaki tabloda G ‘yi temsil eder. Deger 0.5 ‘dir.)
- IN01~32: varsayilan deger
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1 ‘e 10.4mA girilirse, 20mA ‘e karsilik gelen frekans 60Hz ‘dir, boylece asagidaki tablodaki yardimei hiz A
24Hz(=60[Hz]x((10.4[mA]-4[mA])/(20[mA]-4[mA])) veya 40%(=100[%]x((10.4[mA]-4[mA])/(20 [mA]-4[mA])) olur.

Ayar Tipi Son Komut Frekansi
0 | M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M) + (50%(G) x 24Hz(A)) = 42Hz
1 | M[HZ]*(G[%]*A[%]) 30Hz(M)X(50%(G)x40%(A))=6Hz
2 | M[Hz)/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)x40%(A))=150Hz
3 | M[Hz]+(M[Hz]*(G[%]*A[%])) 30Hz(M)+(30[Hz]x(50%(G)x40%(A)))=36Hz
4 | M[Hz]+G[%]*2*(A[%]-50[%])[Hz] | 30Hz(M)+50%(G)x2x(40%(A)-50% )x60Hz=24Hz
5 | M[HZ]*(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)x(50%(G)x2x(40%(A)-50%))= -3Hz (reverse)
6 | M[HZ1/(G[%]*2*(A[%]-50[%])) 30Hz(M)/(50%(G)x2x(60%-40%))= -300Hz (reverse)
7 M[SHOZ[JOZ;")[HZ]*G[O/ oI*2*(AL%]- 30Hz(M)+30Hz(M)X50%(G)x2x (40%(A)-50%)= 27Hz

8.1.2 Jog calisma (Jog calisma isterseniz)

Caligma terminal blogu ve tus takiminin ¢oklu tuglarnni kullanarak ta yapilabilir.

1) Terminal Blok 1 ile Jog Calisma

Fonksiyon Gostergesi Ayar GOstergesi | Ayar Araligi Birim

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

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

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

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

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

DRV-12 JOG Hzl Zamani, DRV-13 JOG Yvs Zamani : jog frekansina gecis esnasinda yavaslama ve hizlanma zamani.

46—@ —— DRV-13 DR\%
L N DRV-11
0_8 ps | JoG Frekans
<
CM
&' P5(JOG) —
Calisma
Komutu(FX)
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2) Terminal Blok 2 ile Jog Calisma

Kod No. | Fonksiyon Goéstergesi r Gostergesi Ayar Araligi | Birim |
11 JOG Frekansi - | 10.00 Oi:eak??' Hz
DRV 15 JOG Hzl Zamani - | 20.00 0~600 San
13 JOG Yvsl Zamani - 30.00 0~600 San
65~75 | Px Tanimlama 46 | ILERI JOG - -
i 65~75 | Px Tanimlama 47 | GERI JOG - -

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

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

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

C tusly DRV-12 (Hizlanma DRV-13
gy?arlt::dfgl(r)w?ja \%ﬁlvaslama zamarfi)
DRV-11 (Jog DRV-11
GERI tusu | |
ILERI tusu | | |

3) Tus takimi ile Jog calisma

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi . Ayar GOstergesi | Ayar araligi |
CNF | - 42 Coklu-An Secim 1/ JOG - -
PAR | DRV | 06 Cal Komut Gir 0| Tus takimi 0~5 san

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

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

Jog calisma frekansina erisilmesi icin gerekli Hizlanma/Yavaslama zamani DRV-12 ve DRV-13 ‘de ayarlanir.

Coklu tus jog ‘u DRV-12 (Hizlanma DRV-13 (Yavaslam
ayarlandiginda 7AapAnI zamani) /
DRV-11 (Jog DRV-11
frekanan
GERI tusu | |
ILERI tusu | |
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8.1.3 Yukari/Asagi calistirma

Biri
Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi -

Y/A Kayit Modu Evet
65~75 Px Tanimlama 17 | Yukan 0~48 -
IN 65~75 Px Tanimlama 18 | Asadi 0~48
65~75 Px Tanimlama 20 | A/Y Silme 0~48 -

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

degistirme ¢ikis sinyalleri, vb. ‘ni motorun hizlanma/yavaglama komutu olarak kullanan sistem icin kullanilabilir.

Fonksiyon

Kod tanimi

Gostergesi

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

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

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

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

IN 65~75 Px Tanimlama takip eder.

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

- Yukari ve asad sinyalleri ayni anda verilirse, hizlanma ve
yavaslama her ikisi de durur.
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Hafizalann

Freka
Hafizalanmig ’
Frekans CIkIS \
Cikig /_/_\ frakancs
frekansi .

P6(TEMIZLE 0 o

P6(TEMIZLE) 1 fl P7(YUKAR mm = |_|
. _— Ko | | | I
komutu(FX) | | | [ | [ |

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

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV 06 CGal Komut Gir 1 Fx/Rx - x 0~5 -
IN 65~75 Px Tanimlama 14 | 3-Telli Bag 0~48 -

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

Bu, girig sinyallerini asagdidaki gibi kaydeden (kalicilagtiran) ¢alisma fonksiyonudur.
Bundan dolayi, asagidaki gosterildigi gibi basit yapilandirma sira devresi yapabilirsiniz. Hareket etmesi igin, giris

terminalinin asgari giris zamani (t) 1mSan ‘den fazla devam etmelidir. ileri ve ters galisma komutlari ayni anda girilirse durur.

:o—® P1 [ FX : IN-
o—\J P2 | Rx: IN-66
(N P8 | 3-Telli Bag: IN-72
N v
Frekans
t
— > -
FX M
RX ]
P8 (3-Kablo)
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8.1.5 Emniyetli cahisma modu (calismayi Terminal Girisi kanaliyla
sinirlandirmak isterseniz)

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
70 Emniyetli Cal 1 | DG lle Aktif - -
ADV | 71 Emn Cal Dur 0 Serbest durus 0~2 -
72 Emn Cal Yvs Za - 5.0 0~600 san
IN 65~75 | Px Tanimla 13 | Galisma Aktif 0~48 -
Bu, ¢alisma komutunu gok fonksiyonlu giris terminalini kullanarak etkin olmasi igin ayarlama fonksiyonudur.
Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi Kod tanimi
cok fonksiyonlu terminaller arasindan No.13 Calisma Aktif ‘de calisacak
terminali seger.
IN 65~75 Px Tanimla (Yalnizca gok fonksiyonlu terminaller Calisma Aktif olarak ayarlanirsa,
Emniyetli Calisma etkin degildir)
No. 1 DG Ile Aktif ‘ya ayarlanirsa, cok fonksiyonlu giris terminali
70 Emniyetli Cal kanaliyla calisma komutlanini belirtir
No. 0 Surekli Aktif ‘e ayarlayin, emniyetli calisma modu etkin degildir.
Emniyetli calisma moduna ayarlanan ¢ok fonksiyonlu giris terminali
KAPALI oldugunda strlictintin hareketlerini ayarlar.
0 : Serbest Durus
Cok fonksiyonlu giris terminali KAPALI oldugunda siirticl ¢ikigini
bloke eder.
1:Q-Durus
ADV 71 Emn Cal Dur o
Guvenli calisma modunda kullanilan yavaslama zamaninda (Q-
Durma Zamani) yavasglar. Cok fonksiyonlu terminal ACIK olsa bile
¢alisma komutu girildikten sonra galisma tekrar baslar.
2 : Q-Tekrar Calis
Guvenli galisma modunun yavaglama zamaninda (Q-Durma Zamani)
yavaslar. Calisma komutu ACIK iken gok fonksiyonlu terminal tekrar
girildiginde normal galisma tekrar baslar.
25 Emn Cal Yvs Za ADV-71 Emn Cal Dur No. 1 Q-Durus veya No.2 Q-Tekrar Calis ‘a
ayarlanirsa yavaglama zamani ayarlanir.
ADV-71 ADV-71 ADV-71
(Q: Serbest Galisma (1 Q-Durma ayar))  (1: Q-Durma Tekrar Baslatma
ayari)/
n(P4) 1 | L | |
Galisma | |
KoOmutu(F1l)
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8.1.6 Bekleme isletimi

Fonksiyon Gostergesi Ilk Deger | Ayar Araligi
20 Hzl Sabit Frek - 5.00 Baslama frekansi ~ Maks. frekans | Hz
21 Hzl Sabit Zam - 0.0 0~10 San
ABY 22 Yvs Sab Frek - | 5.00 Baslama frekansi ~ Maks. frekans | Hz
23 Yvs Sab Zaman - 0.0 0~10 San

Calisma komutu girilirse, strict hizlanma bekleme zamani stresince ayarlanan hizlanma bekleme frekansinda sabit
hizda galisir ve hizlanmaya tekrar baslar. Durdurma komutu girilirse, yavaslamadan sonra yavaslama bekleme zamani
sUresince ayarlanan yavaslama bekleme frekansinda sabit hizda ¢alisir ve sonra durur.

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

yuk kaldirlmasinda agilimasindan énce freni agmak igin kullanilabilir.

& Tedbir

Yukarndaki durumda gosterilen yiik ile motorun nominal kaymasindan daha yuiksek bir frekansta bekleme
c¢alismasinin motor 6mriinii olumsuz sekilde etkileyecegi veya motor icinden gegen asiri akimdan dolayi
motorun hasar gorebilecegi konusunda dikkatli olun.

ADV- 20

Starting
frequency D R—
Frequency ADV- 21 ADV- 23 €

Operation
command | |

* Bekleme calismasi hakkinda detayl tanim

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

Suricl calisma komut girisinden sonra ayarlanan slire esnasinda Bekleme frekansina hizlanir. Bekleme
calisma frekansinda ayarlanan Bekleme hizlanma calisma zamani (Hizlanma Bekleme Zamani)
gectikten sonra ayarlanan hizda calisir. Calisma esnasinda Durdurma komutu girilirse, strtct
Bekleme calismasi frekansi gibi yavaslayacaktir ve ayarlanan Bekleme yavaslama calisma
zamanindan (Yavaslama Bekleme Zamani) sonra 6nceki yavaslama zamani gibi duracaktir. Bekleme
zamani ‘0’ ‘a ayarlanirsa bu fonksiyon kullanilmaz. Hizlanma Bekleme komutu yalnizca ilk komut girisi
olarak etkindir, bdylece durmadan sonra hizlanma tekrar baslatildiginda frekansin Hizlanma Bekleme
frekansindan gegmesi durumunda kullanilamaz. Yavagslama Bekleme frekans durma komutu girisinde
Yavaslama Bekleme frekansindan gectiginde calisir ve frekansin basit yavaslamasinda calismaz. Harici
fren fonksiyonu etkinlestirildiginde Bekleme calismasi galistiriimaz.
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* Hizlanma Beklemesi

Hizlanma Bekleme komutu yalnizca ilk komut girisi olarak etkindir bdylece frekansin dururken tekrar
hizlanma esnasinda Hizlanma Bekleme frekansindan gegmesi durumunda kullanilamaz.

A Hedevre.k. . HilnMa
_degisimi Bekleme
llanma i - st
Bekleme —
Frek. |

* Yavaslama

Yavaglama Beklemesi durma komutu girisinde frekans Yavaslama Bekleme frekansindan gegerse
calsir ve frekansin basit yavaslamasinda calistirlmaz. Harici fren kontrol fonksiyonu

Beklemesi

etkinlestirildiginde bekleme calismasi calistiriimaz.

[Frekan]|

Yavasglama
Bekleme

Yavaslama
Bekleme
zamani

O

A
\ 4

HedfFrek.
degisimi

Yavaslama
Bekleme
zamani

A
A\ 4

Frek.

(x|

v
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! I
8.1.7 Kayma kompanzasyon calismasi

indiiksiyon motoru igin motorun dénlis hizi ve ayarlanan frekans arasindaki fark yiik oranina gére degisir. Kayma

kompanzasyon calismasi hiz farkini (kayma) telafi edecek yuk icin kullanilir. Kontrol modu sensorsuz veya vektor veya V/F

PG ise, hiz farki otomatik olarak telafidir.

Donus hizi Senkronize

hiz
Kayma offset
kontrolu

Motorun
doénus hiz
YUk orani
Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi
DRV 09 Kontrol Modu 2 Kayma Komp -
14 Motor Gucu 2 0.75Kw temel kW
11 Kutup Sayisi - 4 -
12 Kayma Degeri - 90(0.75Kw temel) rpm
BAS 13 Motor Akimi - 3.6(0.75Kw temel) A
14 Yikslz Akim - 1.6(0.75Kw temel) A
16 Motor Verimi - 72(0.75Kw temel) %
17 Yk Ataleti - 0(0.75Kw temel) -

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

DRV-14 Motor Giicil) : surticu ¢ikisina baglh motor kapasitesini ayarlar.

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

BAS-12 Kayma Degeri : motor etiketi Gizerindeki nominal dénus kullanilarak girilir.

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

BAS-14 Yikstiz Akim : motor eksenine bagli yik cihazi ¢ikarildiktan sonra motor nominal frekansta calistiginda dlgtilen

akimi girer. YUksUz akimi 6lgmek zor ise, motor etiketi Uzerindeki akimin 30~50% ‘sini girin.

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

BAS-17 Yuk Ataleti : motor ataleti temelinde yUk ataletini secer.

(O: motor ataletinin 10 katindan dU§Qk oldugunda, 1: motor ataletinin 10 kati oldugunda, 2~8: motor ataletinin 10 katindan

- o mxP
blyiik oldugunda) fs = fr - (%/
f, = nominal kayma frekansi, f, = nominal frekans, rpm = motorun nominal dénlsl, P = motor

kutuplari

6rn) nominal frekans: 60Hz, nominal donts: 1740 rpm, kutup sayisi: 4.

fg :60—(

MJZZHZ
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8.1.8 PID denetimi
1) PID Temel Calismasi
Bu, otomatik kontrol olanlarin arasinda yaygin olarak kullanilan yéntemdir. PID P: Oransal, I: Integral, ve

D:Tlrev anlamina

gelmektedir. Bunlarin Uclnu birlestirerek daha iyi kontrol mimkundur.
Fonksiyon Gostergesi

Ayar Gostergesi

Ayar Araligi

Grup Kod No.

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

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

IN 65~75 Px Tanimlama 23 | PID Agik Cev 0~48 -
65~75 Px Tanimlama 24 | P Kazang2 0~48 -
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Bolim 8 Pratik Fonksiyonlar

Sdricunun gikis frekansi akis, sicaklik ve gerginlik ve digerlerini iceren sistem prosesini kontrol etmek icin PID kontrolu
icinden gecer.

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

APP-16 PID Cikis : APP-42, APP-43 ve APP-44 ‘de ayarlanan birim, kazang ve dlgek ile yansitilan PID kontrolorunun
mevcut ¢ikis degerini gorintdler.

APP-17 PIDRef Deg : APP-42, APP-43 ve APP-44 ‘de ayarlanan birim, kazang ve 6lgek ile yansitilan PID kontrolorindn
mevcut olarak ayarlanan referansini géruntuler.

APP-18 PID GB Deg : APP-42, APP-43 ve APP-44 ‘de ayarlanan birim, kazang ve dlgek ile yansitilan PID kontrolérunin
mevcut geri besleme girisini géruntdler.

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

APP-20 PID Ref Kaynak : PID kontrolunun referans girisini seger (gri olarak isaretlenen maddelerin daha sonra gelecekte
saglanacag! varsayilir). V1 terminali PID Geri besleme kaynagi olarak ayarlanirsa, V1 PID Referans Kaynag olarak

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

Ayar Tipi Fonksiyon Kaynak olasiig
0 Tus takimi Siardcl tus takimi Gzerindeki PID referansini girer. | X
1 V1 Terminal blogunun -10~10V gerilim giris terminali | O
2 I1 Terminal blogunun 0~20mA akim giris terminali @)
3 V2 Arttlglrl:\nwiliaG"/C secenek kartinin gerilim giris o
4 12 Artinlmis G/C segenek kartinin akim giris terminali | O
5 Dah 485 Terminal blogunun RS485 giris terminali 0
6 Enkoder Opsiyonel Enkoder Karti sinyal girisi 0]
2 FieldBus Egizg:el Haberlesme karti ile haberlesme 0
8 PLC Opsiyonel PLC karti ile komut 0]
9 Senkron Opsiyonel Senkronize galisma karti ile komut 0]
10 Binari Tip Opsiyonel BCD karti ile komut X

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

takimi-1, Tus takimi-2) diginda girislerde segilebilir. Geri besleme referansta segilen girigle ayni olarak ayarlanamaz.
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Omegin, APP-20 Ref Kaynak No. 1 V1 terminali olarak segilirse, V1 disindaki girisler APP-21 PID Ger Bes Gir
secilmelidir. CNF-21~23 ‘Un No. 18 PID Ger Bes Deg olarak ayarlayin, geri besleme gézlemlenebilir.

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

APP-23 PID I-Zamani : Toplulastinimis hatalarin ¢ikisi icin zamanlarn ayariar. Bu, hata 100% oldugunda 100% c¢ikis igin
zamani ayarlar. Integral zaman (PID I-Zamani) 1 saniyeye ayarlanirsa, hata 100% oldugunda, 1 saniye sonra 100% cikis
olarak verilir. Normal hata integral zaman ile azaltilabilir. Cok fonksiyonlu terminal blok fonksiyonu 21 I-Maddesi Temizleme
‘ve ayarlanirsa ve terminal blogu ACIK ise, btlin toplulastiriimis integral hata silinir.

APP-24 PID D-Zamani : Hata de@isim oraninin ¢ikisini ayariar. Diferansiyel zaman (PID D-Zamani) 1mSan ‘ye
ayarlanirsa, saniye basina hata degisim orani 100% oldugunda 10mSan basina 1% ¢ikis olarak verilir.

APP-25 PID F-Kazang : Ayarlanan hedef PID ¢ikisina eklenebilir ve oran ayarlanir. Bu hizli yanit 6zelligi kazanabilir.
APP-27 PID Cik Filtre : Bu, PID kontrolér ¢ikisi cok hizli degistiginden veya ¢ok fazla dalgalanma oldugundan dolayi
butln sistem kararsiz oldugunda kullanilir. Normal olarak duyarlilk dusuk bir deger (ilk deger O ‘dir) kullanarak iyilestirilir
ancak kararlilik ta yiksek bir deger kullanilarak iyilestirilebilir. Daha yuksek bir deder kullanilirsa, PID kontrolori daha
kararli olur ancak duyarlilik diistk olabilir.

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

APP-32 PID Cik. Skala : Kontrolor ¢ikisinin buyUkIliguni ayariar.

APP-42 PID Birimi : Kontrolun birimini ayarlar.

Ayar Tipi Fonksiyon

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

3 Pa
4 kPa
5 Hiz Strtcu ¢ikis frekansini veya motor dontistin goruintiler.

rpm
7 \Y Gerilim
8 || Akim . . o

. Gerilim, akim veya elektrik olarak gorintilenir.

9 Kw Elektrik glicl
10 | HP Beygir glict
n | °c . . o
o | oF Sicaklik Fahrenheit veya Santigrad cinsinden.

APP-43 PID Birim Kazanci, APP-44 PID Birim Olgegi : APP-42 PID Birimi'nde segilen birime uyan biyukligi ayarlar.
APP-45 PID P2-Kazanci : PID kontrolériinin kazanci gok fonksiyonlu terminali kullanarak degistirilebilir. IN-65~75 ‘ten
segilen terminal blogunun fonksiyonu No. 23 P Kazanci2 ‘ye ayarlanir ve daha sonra segilen terminal girilirse, APP-22 ve

APP-23 ‘de ayarlanan kazang yerine APP-45 ‘te ayarlanan kazang atlanabilir.
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[

2) PID Kontrol Blok Semasi

Freq >
PID Forward Gain

P K

g B

. Multi-function input terminal P controller
PID Ref setting set(P1~PN):P2 Gain output gain App Mode :

Mul§-function input termirgal

sefP1~IP11):PID Openlooy
Keypad-1 PID Upper Frequen
Keypad-2 > PID Ref Val i @
v ﬂ = ] :

o
O
— 0 PID Out
11 Lo Gai 2nvcr&‘io Limit P - o
_’VE + ain ! Imit > o Acc/Dec
73 +. D r Y >
Encoder & | Ll %\ > > > > >0
Tni.455 » ; o A+t
Figidgu; »o — @
PL! ]
—'Synnhro 2 PID F/B Select _)II)_’_Q_Q @ @ @ Target
Binary : D @ |— PID OUlpUt  PID Inverse Frequency
’_> Gain PID Lower Fregquency

- ’
V2
Multi-function Input terminal

12 >
set(P1~Ptl):| Term Clear
PID FI/B Val

Encoder
Int.485

Fieldbus >
PLC
Synchro

Binary »

- PID degisim calismasi (PID galismasindan normal calismaya degisimler) cok fonksiyonlu girislere
(P1~P11) gelirse, [%] degeri [Hz] ‘e donustirilir ve cikis olarak verilir.

- Normal PID cikisi PID CIKISI ‘nin yonu tek yéndur ve APP-29 (PID Levek Hi) ve APP-30 (PID
Level Lo) tarafindan sinirlandirilir.

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

o

SEL LSS

3) On PID Calismasi
Bu, calisma komutu girilirse PID hareketi olmaksizin ayarlanan frekansa normal hizlanma ve kontrol miktari beliri bir

dereceye yukseldiginde PID calismasina baglama fonksiyonudur.

APP-34 PID KP Frek : PID kontrol hareketi olmaksizin normal hizlanma gerekli ise normal hizianmaya frekans girilir.
Omegin, PID KP Frek 30Hz ‘e ayarlanirsa, normal ¢alisma kontrol miktari (PID geri besleme miktar)) APP-35 ‘te
ayarlananin Ustline ¢ikana kadar 30Hz ‘de devam eder.

APP-35 PID KP Seviye, APP-36 PID KP Gec Zam : PID kontrol galismasi PID kontrolérinln giris geri besleme miktari
(kontrol miktar) APP-35 ‘te ayarlanan degerden daha buyuk ise baslar. Ancak, APP-35 ‘te ayarlanan degerden daha
kicuk bir miktar APP-36 ‘da ayarlanan peryod slresi boyunca devam ederse, “PID KP Basarisiz” hatasi ile ¢ikisin

devamina son verilir,
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" i
: / PID Referance H
» i
PID Reforonca - 4=-=---- ----------------------:-----------

_______________________________

Faadback —

APP-35 Pre-PID Exit

Frequency

: i
1
r T
B 1
B 1
b - e : == APP-34 Pre-PID frag
Ouiput / : _'\\\______m

ex ||

- Araa 1 » Area 2 —

4) PID Bekleme Modu(Uyku)

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

APP-39 PID Canlan Sev, APP-40 PID Canlan Mod : Yukarida tanimlandigi gibi PID bekleme
modundan PID calismasina baslama esigini ayarlar. APP-40 ‘ta 0 (Seviye Altinda) ‘yi secerseniz ve
geri besleme APP-39 PID Canlan Sev’inde ayarlanandan daha kuiglk ise, PID galismasi tekrar baslar.
No. 1 (Seviye Ustiinde) APP-39 ‘da ayarlanan dederden daha biiyiik oldugunda tekrar calismaya
baslar. No. 2 (Seviye Otesinde) referans ve geri besleme arasindaki fark APP-39 ‘da ayarlanandan
daha blyik oldugunda tekrar calismaya baslar.

PID Uyku Frek(APP-38) PID Uyanma Seviyesi

(APP-39)

|-

PID Geri
besleme

A L el

Cikis
frekansi

Fx

PID

calisma Uyku Uyanma
bolimu bolumu bolimu

PID Uyku DT(APP-37)
5) PID Calisma kestirmesi (PID Agik Cevirim)
CGok fonksiyonlu terminal bloklari arasindan IN-65~75 Px Tanimlama ‘da No. 23 PID Acgik Cev ‘e ayarlanan terminal

girilirse, PID galigmasi durur ve normal galismaya geger. Terminal KAPALLI, PID galigsmasi tekrar baglar.
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8.1.9 Otomatik ayar
Motor parametresi otomatik olarak élculebilir. Ek olarak, Opsiyonel Enkoder Karti stricinin ana
govdesine baglanirsa Enkoderin galismasini test edebilirsiniz. Otomatik ayarlama araciligiyla 6lgtilen
motor parametreleri otomatik tork artisi, sensorsiliz vektor kontrolu ve digerleri icin kullanilir.

Orn) 0.75kW, 220V sinifi Motor

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
DRV 14 Motor Gucl 1 0.75 kw
11 Kutup Sayisi - 4 -
12 Kayma Degeri - 40 rpm
13 Motor Akimi - 3.6 A
14 Yikstz Akim - 1.6 A
15 Motor Gerilimi - 220 V
BAS 16 Motor Verimi - 72 %
20 Otomatik Ayar 0 Yok -
21 Rs - 26.00 Q
22 Lsigma - 179.4 mH
23 Ls - 1544 mH
24 Tr - 145 msan
APO 01 Enkoder Modu 0 Yok -
| Tedbir

Otomatik ayarlamayi motorun ¢alismasi durduktan sonra gergeklestirdiginizden emin olun.
Otomatik ayarlamayi gerceklestirmeden once, motor etiketi lizerinde goésterilen motor kutup sayisi,
nominal kayma, nominal akim, nominal gerilim ve verimliligi girdiginizden emin olun. Giriimeyen
birimler i¢in otomatik olarak ayarlanan degerler kullanilir.

Giris gerilimi

200

Motor Nominal Yukslz Nominal Statér Kacak
kapasitesi akim akim Kayma direnci indlktans
(kW] [A] [A] frekansi[Hz] [Q] [mH]
0.2 1.1 0.8 3.33 14.0 40.4
0.4 2.4 1.4 3.33 6.70 26.9
0.75 3.4 1.7 3.00 2.600 17.94
1.5 6.4 2.6 2.67 1.170 9.29
2.2 8.6 3.3 2.33 0.840 6.63
3.7 13.8 5.0 2.33 0.500 4.48
5.5 21.0 7.1 1.50 0.314 3.19
7.5 28.2 9.3 1.33 0.169 2.844
11 40.0 12.4 1.00 0.120 1.488
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Girig gerilimi  Motor Nominal Yiksuz Nominal Stator Kacak
kapasitesi akim akim Kayma direnci indiktans
[kw] A A frekansi[Hz] [Q] [mH]
15 53.6 15.5 1.00 0.084 1.118
18.5 65.6 19.0 1.00 0.068 0.819
22 76.8 21.5 1.00 0.056 0.948
30 104.6 29.3 1.00 0.042 0.711
0.2 0.7 0.5 3.33 28.00 121.2
0.4 1.4 0.8 3.33 14.0 80.8
0.75 2.0 1.0 3.00 7.81 53.9
1.5 3.7 1.5 2.67 3.52 27.9
2.2 5.0 1.9 2.33 2.520 19.95
3.7 8.0 2.9 2.33 1.500 13.45
5.5 12.1 4.1 1.50 0.940 9.62
7.5 16.3 5.4 1.33 0.520 8.53
11 23.2 7.2 1.00 0.360 4.48
15 31.0 9.0 1.00 0.250 3.38

400 18.5 38.0 11.0 1.00 0.168 2.457
22 44.5 12.5 1.00 0.168 2.844
30 60.5 16.9 1.00 0.126 2.133
37 74.4 20.1 1.00 0.101 1.704
45 90.3 24.4 1.00 0.084 1.422
55 106.6 28.8 1.00 0.069 1.167
75 141.6 35.4 1.00 0.050 0.852
90 167.6 41.9 1.00 0.039 0.715
110 203.5 48.8 1.00 0.032 0.585
132 242.3 58.1 1.00 0.027 0.488
160 290.5 69.7 1.00 0.022 0.403
185 335.0 77.0 1.00 0.021 0.380

1) Motor Parametre Ayarlama (Rs, Lsigma, Ls, Tr, Yikstiz akim)

BAS-20 Otomatik Ayar : Otomatik ayarlama tipini seger ve otomatik ayarlamayi kurar. Otomatik ayarlama asagidaki
birimlerden birisini secer ve PROG ‘a basarsaniz baslar.

0 : Yok

ilk otomatik ayarlama birimini gériintiiler. Otomatik ayariama tamamlandiktan sonra tamamlandigi goriintiilenir.
1:TOMU

Motor parametresi motor donerken olgulur. Statér direnci(Rs), kagak indiktans(Lsigma), stator indiiktansi(Ls), yiksiz
akim(Noload Curr) ve rotor zaman sabiti(Tr) ‘nin hepsi dlgllur. Kodlayici segenek karti takildiginda, kodlayici durumu da
Olguldr. Kodlayici durum 6lgim icin, kodlayicinin ilgili fonksiyonlar dogru bir sekilde ayarlanmalidir. Kontrol otomatik
ayarlama birimini No. 1 TUMU ‘ne ayarlayin. Yilk motor eksenine baglanirsa, parametre dogru olarak dlglilemeyebilir
¢Unku motor parametreyi donerken Olger. Bundan dolayi, dogru 6lgiim icin kullanimdan 6nce motor eksenine bagl yuku

cikartin. Kontrol modu(DRV-09) Sensdrsiiz-2 ise, rotor zaman sabiti(Tr) statik iken ayarlanirmodunu vektér kontroluna
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ayarlamak icin,

2 : TUMU (Stdstl)

Motor parametresi motor durdugunda élgUlir. Stator direnci(Rs), kagak indiiktans ve rotor zaman sabiti(Tr) ‘ni hep beraber
ayni anda dl¢tin. Bu mod Kontrol Modu(DRV-09) Sensorsiiz-2 oldugunda kullanilabilir.

3 : Rs+Lsigma

Parametre motor dénmtiyorken 6lctiliir. Olglilen degerler otomatik tork artisi ve sensorsiiz vektdr kontrolu igin kullanilir.
Motor dénmediginden dolayi, motor ekseni ve ylk arasindaki baglanti parametre 6lgimini etkilemez. Ancak, motor
eksenini yuk tarafinda déndirmemek igin dikkatli olun.

4 : Enkoder Testi

Kodlayici segenek kartini stirlictiniin ana goévdesine baglayin ve motora bagl kodlayici kablosunu segenek kartina
baglayin. Motor A ve B sinyallerinin baglanti ve kopuklugunu kontrol eder. Kodlayici durum 8lgiimui icin ilgili fonksiyonlar
dogru bir sekilde ayarladiginizdan emin olun.

5:Tr

Kontrol modu(DRV-09) Vektor oldugunda, motor rotor zaman sabitini(Tr) donerken olcer. Kontrol modu(DRV-09)
Sensorsiiz-2 ise, motor rotor zaman sabitini(Tr) statik iken dlger.

Kontrol Modu(DRV-09) Sensdrstiz2 ‘den Vektor ‘e gegerse, zaman sabiti(Tr) ayarlamasini tekrar yapmalisiniz.

BAS-21 Rs ~ BAS-24 Tr, BAS-14 Yiikslz Akim : Otomatik ayarlamada 6l¢tilen motor parametresini gortntiler. Yukarida

secilen otomatik ayarlamanin, élciim birimlerinden eksik olan parametre igin, varsayilan deger gorinttlenir.

2) Enkoder Baglanti Durum Olglimi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
BAS | 20 Otomatik Ayarlama 3| Enkoder Testi 0~4 -
01 Enkoder Modu 1 Geri besleme 0~2 -
04 Enkoder Tipi 0 Line Driver 0~2 -
APO | 05 Enkoder Fazi 0 (A+B) 0~2 -
06 Enkoder Pals - | 1024 10~4096 -
08 GerBes izleme -1 0 - -

APO-01 Enkoder Modu : No. 1 Geri besleme ‘ye ayarlayin.
APO-04 Enkoder Tipi : Enkoder kilavuzuna gore enkoder sinyal iletim yontemini secger. Line driver(0), Totem veya

Com(1) ve Open kollektor(2) ‘den biri segilir.
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@ Control output diagram

Totem pole output NPN open collector output Voltage output Line driver output
Rotary encoder circuit ‘ Connection Rotary encoder circuit ‘ Connection Rotary encoder circuit Connection Rotary encoder circuit ‘ Connection
(Y] IRERY} AV
.
Sink current #1 1 'Source current
= Max. 30mA J Load = i = R iMax. 10mA =
- a - ° 1 a . i +
= L Output IR . Output 1+l |2 Output IRE Aphase |
et * Cr wo T 2 O = 2 Q ] 2 /{\Qoulpul
= 0 -11e ] = ] -l ] -
] Source current < v Sink current o ' @ o
- - - ' - ~— A phase
= _K Max. 10mA Load = | Max. 30mA = : Load = D sutput
, 1 ' T
oV Y LoV LoV
. *
T e T

Totem pole output type can be used for NPN open collector output type(# 1) or Voltage output type(#2)
All output circuits are the same A, B, Z phase(Line driver output is A, K, B 5, Z, Z)

@ Qutput waveform

eTotem pole output / NPN open collector output / Voltage output eLine driver output
T s<|—>3
PTOOT A phase LI | |
5'2 2, o H 2 4
. H phase | >
A phase L . i I
: 4 8
.8 Bophase H =~
o i : phase | \ \ |
B phase | 1 ] - "
B phase L |
Z phase
" L J T+ L L H
t 2 H Z phase L I I
e E— —
. Ly = H 2
— CWi(Clock wise) Z phase L - >
#CW : In a view of shaft — CWI(Clock wise)

APO-05 Enkoder Fazi : Enkoder ¢ikis sinyal yonunu ayarlar. No. 0 (A+B) durumunda ileri galisma ve No. 2 —(A+B)
durumunda geri calisma segilir. No. 1 frekans ayar referansi olarak kullanim igin segilir.

APO-06 Enkoder Pals : Inputs the output pulse number per rotation.

APO-08 GerBes izleme : Enkoder ¢ikisini motor doniisii cinsinden déniistiiriir ve Hz ve devir cinsinden gériintiiler.
BAS-20 Otomatik Ayar : Yukarida tanimlanan enkoderle iliskin maddeleri ayariar ve otomatik ayarlamayi No. 3 Enkoder
Testi ‘ne ayarlarsaniz ileri calisma 20Hz ‘e tasinr. ileri calismadan sonra yavaslar ve geri yénde geri 20Hz ‘e hizlanr.
Enkoder arizasi durumunda otomatik ayarlama maddesi Yok ‘a degisir. Enkoder kopuklugu durumunda ters gevrilmis

Enkoder goruntilenir. Bu gibi bir durumda, APO-05 Enkoder Fazi ‘ni degistirin veya motora bagli 2 stiriicti ¢ikis hattini

birbirleriyle degistirin.
8.1.10 Hiz sensoriinii kullanarak V/F calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
DRV 09 Kontrol Modu 1 V/F PG 0~4 -
45 PG-Cal PKaz - 3000 0~9999 -
CON 46 PG-Cal IKaz - 50 0~9999 -
47 PG-C Mak Kayma - 100 0~200 %
APO 01 Enkoder Modu 1 | Geri besleme 0~2 -

V/F kontroléruintin hiz kontrol hassasiyetini opsiyonel enkoder karti takarak iyilestirebilirsiniz. Calisma baslamadan 6nce
enkoder baglanti durumunu kontrol edin.
DRV-09 Kontrol Modu : Kontrol modunu No. 2 V/F PG ‘ye ayarlayin. Calisma hiz kontroléri No. 0 V/F kontrol moduna

eklenerek gergeklestirilir. Hiz kontrolorintin referansi ayarlanan frekanstir ve geri besleme kodlayici girigidir.
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CON-45 PG-Cal P Kaz, CON-46 PG-Gal I Kaz: Hiz kontrol6riiniin oransal kazancini(PG-Cal P Kaz) ve integral
kazanci(PG-Cal I Kaz) ayarlar. Oransal kazang daha yliksede ayarlanirsa yanit 6zelli§i daha gabuktur, ancak ¢ok ylksegde
ayarlanirsa hiz kontrolérii kararsizlagabilir. Integral igin, daha distige ayaranirsa yanit daha gabuktur. Cok distige
ayarlanirsa, hiz kontrol6ri kararsizlagabilir.

CON-47 PG-C Mak Kayma: Nominal kayma(BAS12: Kayma Degeri) ‘nin ylizde degeri. Ayarlanan deger maksimum

telafi kaymasi igin kullanili. Omegin, bu fonksiyon kodu 90% ‘a ayarlanir ve nominal kayma(BAS12: Kayma Degeri)

30rpm ise, azami telafi kaymasi 30*0.9=27rpm ‘dir.
8.1.11 Sensorsuiz (I) vektor kontrolu

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
09 Kontrol Modu 3 Sensorsiz-1 -
DRV 10 Tork Kontrol 0 Hayir -
14 Motor Gucu X X. XX kW
11 Kutup Sayisi - 4 -
12 Kayma Degeri - 2.00 Hz
13 Motor Akimi - 3.6 A
BAS 14 Yikstz Akim - 0.7 A
15 Motor Gerilimi - 220 Y
16 Motor Verimi - 83 %
20 Otomatik Ayar 2 Rs+Lsigma -
CON 21 K-SZ P Kaz 1 - 100.0 %
22 K-SZ1Kaz 1 - 200 mSan

/N Tedbir

Siriiciiniin ¢cikis terminaline bagh motorun parametresi yilksek performans galigsmasi igin olgiilmelidir. Vektor
c¢alismasindan 6nce parametreyi otomatik ayarlama(BAS-20 Auto Tuning) kullanarak ol¢iin. Sensorsiiz(l)
vektor kontrolunun yiiksek performansh kontrolu igin siiriicii kapasitesi motorunkine esit olmalidir. Motor
kapasitesi siiriicii kapasitesinden 2 faz daha diisiik ise, kontrol 6zelligi ile ilgili bir sorun olabilir, bundan
dolay1 kontrol modunu V/F kontroluna degistirin. Ek olarak, sensorsiiz(l) vektor kontrol ¢calismasi durumunda
siriicii gikisina birden fazla motor baglamaym.

Otomatik ayarlamadan dnce, ilk 6nce motor etiketi Uzerindeki maddeleri girin.
DRV-14 Motor Gucu (motor Guicl)

BAS-11 Kutup sayisi (kutup sayisi)

BAS-12 Kayma Degeri (nominal kayma)

BAS-13 Motor Akimi (nominal akim)
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BAS-15 Motor Gerilimi (nominal gerilim)

BAS-16 Motor Verimi (verimlilik)
Motor statik iken otomatik ayarlama : Motor eksenine bagl yuki ¢ikartmak zor ise, motor parametresinin motor statik

iken dlclimesi icin otomatik ayarlama maddesini(BAS-20 Otomatik Ayar) No. 2 Rs+Lsigma ‘ya ayarlayin. Motorun yiksiiz
akimi icin varsaylilan deger kullanilir. Otomatik ayarlama bittiginde motor statdr direnci(Rs) ve kagak indiktansin(Lsigma)
Olgtlen degerleri BAS-21 ve BAS-22 ‘de kaydedilir.

Motor donerken otomatik ayarlama : Motor eksenine bagl yik ¢ikartilabilirse, ddnerken parametreyi dlgmek icin motor
yukUnQ ayirdiktan sonra otomatik ayarlama maddesini No. 1 TUumi ‘ne ayarlayin. Otomatik ayarlama bittiginde motor

statdr direng(Rs), kagak indiktans(Lsigma) ve yiksiz akim(Noload Curr) dlctilen degerleri kaydedilir.

CON-21 HK-SZ P Kaz 1, CON-22 HK-SZ I Kaz 1 : Sensorsuz(l) vektor kontrolun hiz kontroldr kazanci degistirilebilir.

Kontrolor kazanci varsayilan motor parametresi ve Hizlanma/Yavaglama zamanina gére ayarianir.

N Tedbir

Kontrolor kazanci yuk 6zelligine gore ayarlanabilir. Ancak, kontrolor kazang ayanna gore sistem
kararsizhiginin motor asiri isinmasi olusabilir.

DRV-10 Tork Kontrol : Sensorsiiz(l) vektor kontrol modundan hiz kontrol modu ve tork kontrol modunu secger ve kullanir.
Tork kontrolunu(DRV-10) Evet ‘e ayarlarsaniz tork kontrol moduna gegcis calismadan dnce meydana gelir. Tork kontrol

modu hakkinda detaylar icin 8.1.14 Tork kontroluna bakin.

& Tedbir

Tork kontrolu distk hizdan geri besleme bélgesi ve disik hiz hafif ylik esnasinda mevcut degildir.
LUtfen vektdr kontrolunu segin.

Tork kontrolunu kullanirken calisma esnasinda ileri ve ters dénls komutlar arasinda gecis yapmayin.
Asir akim ve ters yonde yavaslama hatasina yol acabilir. Vektor kontrolu ile kontrol ederken
motor serbest ¢alismasi esnasinda calisma olasiligi durumunda Hiz Arama ‘yi ayarlayin. (CON-71

Hiz Arama = Hizlanma esnasinda Hiz Arama ‘y1 ayarlayin(0001))
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8.1.12 Sensorsuz(II) vektor kontrolu

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
09 Kontrol Modu Sensorsiz-2 -
DRV | 10 Tork Kontrol Hayir -
14 Motor Guicu Motor kapasitesine gore degistirilebilir kw
11 Kutup Sayisl 4 -
12 Kayma Degeri Motor kapasitesine gore degistirilebilir Hz
13 Motor Akimi Motor kapasitesine gore degistirilebilir A
BAS | 14 Yiiksliz akimi Motor kapasitesine gore degistirilebilir A
15 Motor Gerilimi 220/380/440/480 \
16 Motor Verimi Motor kapasitesine gore degistirilebilir %
20 Otomatik Ayar Rs+Lsigma -
20 SS2 Kaz Gost Evet -
21 HK-SZ P Kaz 1 Motor kapasitesine gore degistirilebilir %
22 HK-SZ I Kaz 1 Motor kapasitesine gore degistirilebilir Msan
23 HK-SZ2 P Kaz 2 Motor kapasitesine gore degistirilebilir %
24 HK-SZ2 I Kaz 2 Motor kapasitesine gore degistirilebilir %
26 SZ2-Goz Kazl 10500 -
CON 27 SZ2-Goz Kaz2 100.0 %
28 SZ2-Goz Kaz3 13000 -
29 SZ2-HH P Kaz 1 Motor kapasitesine gore degistirilebilir -
30 SZ2-HH I Kaz 1 Motor kapasitesine gore degistirilebilir -
31 SZ2-HH P Kaz 2 Motor kapasitesine gore degistirilebilir %
32 SZ2-HH 1 Kaz 2 Motor kapasitesine gore degistirilebilir %
48 AKP PKazang 1200 -
49 AKPIKazang 120 -
/N Tedbir

Siriiciiniin ¢cikis terminaline bagh motorun parametresi yiiksek performansli ¢calisma igin olgiilmelidir.
Vektor gcalismasindan 6nce parametreyi otomatik ayarlama(BAS-20 Auto Tuning) kullanarak oélgin.
Sensorsiiz(l) vektor kontroliiniin yliksek performansh kontrolu igin siiriicii kapasitesi motorunkine esit
olmalidir. Motor kapasitesi suriicli kapasitesinden 2 faz daha diisiik ise kontrol 6zelligi ile ilgili bir
problem olabilir, dolayisiyla kontrol modunu V/F kontroluna degistirin. Ek olarak, sensorsiiz(l) vektor

¢alismasi durumunda siiriicui ¢ikigina birden fazla motor baglamayin.
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Otomatik ayarlamadan Once ilk olarak motor etiketi Uzerindeki maddeleri girin.

DRV-14 Motor Gucu(motor kapasitesi)

BAS-11 Kutup sayisi (kutup sayisl)

BAS-12 Kayma Degeri(nominal kayma)

BAS-13 Motor Akimi(nominal akim)

BAS-15 Motor Gerilimi(nominal gerilim)

BAS-16 Motor Verimi(verimlilik)

Motor saftina bagl ylku ayirin ve otomatik ayarlama maddesini No. 1 TUmU ‘ne ayarlayin. Motor parametreyi donerken
Olger. Otomatik ayarlama bittiginde motor stator direng(Rs), kagak induktans(Lsigma), stator induktansi(Ls), yuksuz
akim(Noload Curr) ve rotor zaman sabiti(Tr) dlclilen degerleri sirasiyla BAS-21, BAS-22, BAS-23, BAS-14 ve BAS-24 ‘te
kaydedilir.

CON-20 SS2 Kaz Gost : No. 1 Evet ‘i segerseniz, kullanici donise uygulanan gesitli kazanglari(CON-23 HK-SZ2 P
Kaz 2, CON-24 HK-SZ2 I Kaz 2, CON-27 SZ2-G6z Kaz2, CON-28 SZ2-Goz Kaz3, CON-31 SZ2-HH P Kaz 2,
CON-32 SZ2-HH I Kaz 2) orta hizdan(temel frekansin 1/2 ‘si kadar) daha yliksege ayarlayabilir. No. O Hayir ‘i segerseniz

ilgili parametre géruntilenmez.

1) Hiz Kontrolor Kazanci

CON-21 HK-SZ P Kaz 1, CON-22 HK-SZ I Kaz 1 : Sensorsiiz(ll) vektor kontrolunun hiz PI kontrolor kazanci
degistirilebilir. Pl hiz kontrolériinde hiz kontrolér Pl kazanci hiz hatasinin orantisal kazancidir ve hiz hatasi arttikga daha
yuksek tork ¢ikis komutuna sahip olma 6zelligine sahiptir. Hiz hatasi ylkseldikge hiz farkinin daha hizli azalmasinin sebebi
budur. Hiz kontrolorii | kazanci hiz hatasinin integral kazancidir. Sabit hiz hatasi devam ettiginde hiz kontrolér | kazanci
nominal tork ¢ikis komutuna kadar gegen stire(msan) ‘dir. Deger daha dustlk ise, hiz farki daha hizli azalir. Hiz kontrolor
kazancinin dalga bigimi hiz degisiminin egilimini gbzlemledikten sonra iyilestirilebilir. Hiz farki siratle azaltimazsa hiz
kontrolér P kazanci artirilabilir veya | kazanci(msan cinsinden zaman) azaltilabilir. Ancak, P kazancinin asiri artirimasi
veya azaltimasi durumunda ¢ok fazla titresim meydana gelebilir. Ek olarak, hiz dalga biciminin dalgalanmasi durumunda |
kazancini veya P kazancini artirarak ayarlanabilir.

CON-23 HK-SZ2 P Kaz 2, CON-24 HK-SZ2 I Kaz 2: Yalnizca SS2 Kaz Gost (CON-20) No. 1 Evet ‘e
ayarlandiginda gorllebilir. Hiz kontrolér kazanci sensoérsiz(ll) vektor kontrolundan(temel frekansin 1/2° si kadar) daha
yuksek. CON-23 HK-SZ2 P Kaz 2 dusuk hiz kazanci CON-21 HK-SZ2 P Kaz 1 ‘in yuzdesi olarak ayarlanir. Bu
demektir ki, P Kazanci2 %100.0 ‘den diisiik oldugu kadar duyarlilik ta o oranda diisiik olacaktir. Omegin, CON-21 HK-
SZ2 P Kaz 1 50.0% ve CON-23 HK-SZ2 P Kaz 2 50.0% ise, gercek orta hizdan daha yiksek hiz kontrolér P kazanci
25.0% fir.

CON-24 HK-SZ2 T Kaz 2 ayni zamanda CON-22 HK-SZ2 1 Kaz 1 ‘in yizdesi olarak ayarlanir. | kazanci igin | Kazanci2
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diisiik oldugu kadar duyarlilik ta diisiik olacaktir. Omegin, CON-21 HK-SZ2 P Kaz 1 100msan ve CON-23 HK-SZ2 P
Kaz 2 50.0% ise, gergek orta hizdan daha ylksek hiz kontrolér | kazanci 200msan ‘dir. Kontroldr kazanci  varsayilan

motor parametresi ve Hizlanma/Yavaslama zamanina gore ayarianrr.

2) Manyetik Akis Gozlemci Kontrolor Kazanci

CON-26 SZ2-G6z Kaz1, CON-27 SZ2-G6z Kaz2, CON-28 SZ2-G6z Kaz3 : Sensdrstiz(ll) vektdr kontrolu igin, statdr
akimi ve motorun rotor manyetik akisini tahmin etmek icin gézlemci esastir. SZ2-G6z Kaz1 (CON-26) distik ve orta hizda
uygulanir ve SzZ2-G6z Kaz2 (CON-27) orta ve yuksek hizda uygulanir ve SZ2-Géz Kaz3 (CON-28) tork modunda
uygulanir. Gézlemci kazancini varsayilan degerinden degistirmemeniz tavsiye olunur.

S72-GOz Kaz2 (CON-27) ve SZ2-G6z Kaz3 (CON-28) yalnizca SS2 Kaz Gost (CON-20) No. 1 Evet ‘e ayarlandiginda

gorulebilir.

3) Hiz Tahminci Kazanci

CON-29 SZ2-HH P Kaz 1, CON-30 SZ2-HH | Kaz 1 : Sensorsuz(ll) vektor kontrolunun hiz tahminci kazanci degistirilebilir.
Normal durumda hizin gériintilenen degeri hedef degere esit olmadiginda hiz tahminci P kazanci veya | kazanci ayar igin
kicuk bir miktar artirilabilir veya azaltilabilir. Bu kazanglar motorda buiyik bir titresim veya gii¢ ACIK oldugunda yiksek
akim dalgasi oldugunda da ayarlanabilir. Bu gibi bir durumda, bir testi daha ¢ok hiz tahmincisinin P kazancini veya |
kazancini azaltarak gerceklestirebilirsiniz. Hiz tahminci kazanci varsayilan motor parametresi ve Hizlanma/Yavaslama
zamanina gore ayarlanir.

CON-31 SZ2-HH P Kaz 2, CON-32 SZ2-HH | Kaz 2 : Yalnizca SS2 Kaz Goést (CON-20) No. 1 Evet ‘e ayarlandijinda
gortlebilir. Hiz tahminci kazanci sensorsuz(ll) vektor kontrolunda orta hizdan(temel frekansin a/s ‘si kadar) daha yiksege
degistirilebilir.

CON-31 SZ2-HH P Kaz 2 ve CON-32 Sz2-HH | Kaz 2 siraslyla dusuk hiz kazanci CON-29 Sz2-HH P Kaz 1 ve CON-30
SZ2-HH | Kaz 1 ‘in ylizdesi olarak ayarianir. Omegin, CON-29 SZ2-HH P Kaz 1 300 ve CON-31 SZ2-HHP Kaz 2 40.0%
ise, gercek orta hizdan daha yiksek hiz tahminci P kazanci 120 ‘dir. Ayar yontemi diisuk ve orta hiz kazanci ayar yontemi

ile aynidir. Hiz tahminci kazanci varsayilan motor parametresi ve Hizianma/Yavaslama zamanina gore ayarlanir.
CON-34 SS2 YGM Yiizde : Cikis Gerilimi, Cikis Gerilimi/Girig Gerilimi oraninin 100% ‘Gn altinda oldugu asin

moduilasyon olmayan boélgede Giris Gerilimi icin dogrusallija sahiptir. CON-34 (SS2 YGM Ylizde) ‘de Sensorstiz-2
asir modulasyon bélgesinde sinirli olan gerilim araligini ayarlayabilir. Sikistirma yUku gibi bir uygulamada (Baski vb.;
Tork siniri<ytik), yuk uygulandiginda hatasiz calisma CON34 (SS2 YGM Yuzde) degerini yukselterek mimkuin olabilir.
(Varsayilan deger: 120 [%]) Ayni zamanda, istikrarsiz giris gerilimi saglanan bdlgede Giris Gerilimi nominal gerilimden
daha dusuktur, bundan dolayi sikistirma yuku(Tork sinin<Yuk) gibi agir ters yuk uygulandiginda OC1 Hatasi sik sik
meydana gelir. Hataya dusuk Cikis Gerilimi sebep olur. Bu durmda, CON-34 (SS2 YGM Yuzde) ‘yi 140~150% ‘ye
ayarlayin ve agir yuk uygulandiginda Hatasiz ¢alismayi calistirabilirsiniz.
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CON-48 AKP P Kazang, CON-49 AKP I Kazang: PI kontrolériiniin P kazancini ve | kazancini ayarlayin.

DRV-10 Tork Kontrol : Hiz kontrol modu ve tork kontrol modu semsorsuz(ll) vektor kontrol modundan segilir ve kullanilir.
Tork kontrol(DRV-10) Evet ‘e ayarlanirsa, ¢alisma tork kontrol modunda gerceklestirilir. Tork kontrol modu hakkinda
detaylar icin 8.1.14 Tork kontrol ‘a bakin.

/N Tedbir

Kontrolor kazanci yuk 6zelligine gore ayarlanabilir. Ancak, kontrolor kazang ayanna gore sistem
istikrarsizhiginin motor asiri isinmasi olusabilir.

Sensorsiz (Il) Vektor Kontrolunun Cesitli Kazang Ayan hakkinda rehber : Sensoérsiz (1) vektdr kontrolu biiyk
oranda motor ve yuk 6zelligi tarafindan etkilendiginden dolay1 bazan kontrolér kazancini ayarlamak gereklidir. Sensorsiiz

(Ir) vektor kontrolunun hiz modunda (DRV-10 tork kontrolu No. 0 Hayir ‘a ayarl) gerceklestirildigini varsayalim.

Ilk olarak, asin diisiik hizda(2~3Hz ‘ten diisiik) istikrarsiz calisma gézlemleniyorsa veya baslama
esnasinda hiz zipliyorsa, CON-22 HK-SZ I Kaz 1 ‘i uygun bir sekilde varsayilan degerin iki kati olana
kadar ylkselterek ayarlayin.

ikinci olarak, genellikle yiikten geri bseleme kullanildidinda, yiikten geri besleme saglandiinda motorda
sik sik tork dalgalanmasi olusabilir. Bu gibi bir durumda, kazanci uygun bir sekilde ayarlamak icin CON-
21 HK-SZ P Kaz 1 ‘i varsayilan dedgerin 50% ‘sine ylikseltmeyi deneyin. Eder bu ise yaramazsa, CON-21
HK-SZ P Kaz 1 ‘i geri varsayilan degere yikseltin ve kazang degerini CON-30 SZ2-HH I Kaz 1 'i
varsayilan degerin 50% ‘sine dlslrerek ayarlayin.
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8.1.13 Vektor kontrolu
Motor;, Opsiyonel enkoder kartinin sliriiciiniin ana govdesine takildidi hiz ve torkun yliksek
hassasiyetli kontrolunun saglandigi vektdr kontrol modunda calisir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
DRV 09 Kontrol Modu 4 | Vektor -
21 Hz / Rpm Segimi 1 | Hiz Gostergesi -
BAS | 20 Otomatik Ayar 1 | Evet -
09 Manyet Zamani - 1.0 San
10 Manyet Gucu - 100.0 %
11 Tutma Zamani - 1.0 San
12 HK P Kazang 1 - 50.0 %
13 HK I Kazang 1 - 300 MSan
15 HK P Kazang 2 - 50.0 %
16 HK I Kazang 2 - 300 mSan
18 Kazang Deg Frk - | 0.00 Hz
19 Kazang Deg Zam - | 0.10 San
CON | 51 HKP Ref Fitre - 0 MSan
52 TKP Ck Fitre - 0 mSan
53 Tork Lim Gir 0 | Tus takimi-1 -
54 ILR+Tork Lim - | 180 %
55 ILR-Tork Lim - | 180 %
56 GER+Tork Lim - 180 %
57 GER-Tork Lim - 180 %
58 Tork Bas Gir 0 | Tus takimi-1 -
59 Tork Baslangig - 0.0 %
60 Tork Bas Diiz - 0.0 %
N 65~75 Px Tanimlama 36 | ASR Kazang 2 -
65~75 Px Tanimlama 37 | ASR P/PI Seg -

/N Tedbir

Vektor kontrol modunun yiiksek performansli ¢caligmasi i¢in, motor parametre olgtimii , enkoder ve
digerlerini i¢eren ilgili fonksiyonlara dogru veri girilmelidir. Vektor kontrol calismasindan 6nce
asagidaki ayar sirasini takip edin. Sensorsiiz(l) vektor kontrolunun yiiksek performansh kontrolu
icin siiriicli kapasitesi motorunkine esit olmalidir. Motor kapasitesi siiriicii kapasitesinden 2 fazdan
daha fazla dusiik ise, kontrol 6zelliginde sorun olabilir, bundan dolayi kontrol modunu V/F
kontroluna degistirin. Ek olarak, vektor kontrol galismasi durumunda, siiriicu ¢ikisina birden fazla
motor baglamayin.
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1) Baglamadan 6nce hazirik

Motor eskenine bagl yuku ayirin.

Motor parametre girisi : motor etiketi Uzerinde gosterilen asagidaki degerleri girin.
DRV-14 Motor Gicti(motor kapasitesi)

BAS-11 Kutup Sayisi(kutup sayisi)

BAS-12 Kayma Degeri(nominal kayma)

BAS-13 Motor Akimi(nominal akim)

BAS-15 Motor Gerilimi(nominal gerilim)

BAS-16 Motor Verimi(verimlilik)

2) Opsiyonel enkoder kartinin striicinin ana gévdesine takil olup olmadigini kontrol ein.

Enkoder Modu parametresini(APO-01) No.1 geri beslemeye ayarlayin ve enkoderin 6zelligine gore
asadidaki bilgiyi girin.

APO-04 Enkoder Tipi : Enkoderin sinyal dagitim yéntemini segin. Enkoderin kullanim kilavuzu ile
ayarlayin.

enkoderin 6zelliklerine gore Line Driver(0), Totem veya Com(1), ve Open Kollektor(2) ‘den birini segin.

APO-05 Enkoder Faz : Enkoder cikis sinyal yolunu ayarlayin.

NO.0 ‘in (A+B) ‘si durumunda, ileri calismay! segin.

NO.2 ‘nin —(A+B) ‘si durumunda, geri calismayi secin. NO.1 ‘i segin, ayar igin frekans referansini segin.
APO-06 Enkoder Pals : donis basina sinyal sayisini girin.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
BAS | 20 Otomatik Ayar 3| Enkoder Test 0~4 -
01 Enkoder Modu 1| Geri Besleme 0~2 -
04 Enkoder Tipi 0| Line Driver 0~2 -
APO | 05 Enkoder Fazi 0| (A+B) 0~2 -
06 Enkoder Pals - | 1024 10~4096 | -
08 GerBes Izleme - - - -

APO -01 Enkoder Modu : No. 1 geri besleme olarak ayarlayin.

APO -04 Enkoder Tipi : Sinyal dagitma yontemini segin. Kilavuza bakarak dogru ayarlayin. Line Driver(0), Totem veya
Com(1), ve Open Kollektor(2) ‘dan birini segin.

APO-05 Enkoder Fazi: Enkoder ¢ikis sinyal yolunu ayariayin.

NO.O ‘in (A+B) ‘si durumunda ileri galigmay! segin.

NO.2 ‘nin —(A+B) ‘si durumunda, geri galismayi secgin. NO.1 ‘i segin, ayar igin frekans referansini segin.

APO-06 Enkoder Pals : donis basina sinyal sayisini girin.

APO-08 GerBes Izleme : Enkoder gikisini motor doniis sayisina doniistiiriin ve birim, Hz veya devir cinsinden yazin.
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[

BAS-20 Otomatik Ayar : Yukarida aciklanan kodlayicinin ilgili kisimlari ayarlandiktan sonra NO.3 ‘Gn Enkoder Test
ayarlanirsa ileri galisma 20Hz ‘e kadar calistirlir. ileri calisma ve yavaslamadan sonra hizlanma 20Hz ‘e kadar galistirilir.
enkoderin hi¢ bir sorunu yok ise, otomatik ayarlama kisimi Yok ‘a degisir. Yanlis baglanti durumunda “Enkoder ters
cevirilmis’ isareti belirtilir. Bu durumda, APO-05 Enkoder Fazi degistirin veya motora bagli strticli ¢ikis hatlarindan ikisini

degistirin ve baglayin.

3) Otomatik Ayarlama
Otomatik ayar parametresiniBAS-20) No. 1 TUma ‘ni segin.

4) Manyetiklenme
CON-09 Manyet Zamani : Manyetiklenme zamani ayarlar. Motor nominal hizina tahrikten sonra galisma

baslatilabilir.
CON-10 Manyet Giicii : Manyetiklenme zamani azaltilabilir. Asagidaki sekilde zaman sabiti ile motor akigi nominal
akisa yukselir. Bundan dolayi, mominal akisa erisme zamanini azaltmak igin, gercek akis nominal degere yaklasik

olabilmesi icin akis yonelimli degeri nominal akistan daha yuksek saglayarak saglanan akis yonelimli degeri azaltmak igin

bir hareket alinrr.

Motor akigl

Manyet akimi

FX-CM

5) Kazang AYARI
CON-12 HK P Kazang 1, CON-13 HK I Kazang 1 : Hiz kontrolérinin(ASR) oransal kazang ve integral kazancini

ayarlar. Oransal kazang ne kadar yuksekse yiksek yike uygulanan yanit da o kadar cabuktur. Ancak, kazang gok
yuksekse motor hizi dalgalanabilir.

CON-15 HK P Kazang 2, CON-16 HK I Kazang 2 : Motor donus hizi ve ylk sistemine gore ayri bir kontrolor
kazanci kullanilabilir. Hiz kontrolériniin kazanci kazang degisim frekansi(CON-18) ve degisim zamani(CON-19) ayarlanan
degerlerine gore degisir.

CON-51 HKP RefFiltre : \ekior hiz modunda kullanilir. Hiz kontrolor referans girisinin filtre zaman sabiti ayarlanabilir.
CON-52 TKP Qk Filtre : Vektor hizi veya vektor tork modunda kullanilir. Vektor hizinda, hiz kontrolér gikisinin filtre zaman

sabiti ayarlanabilir. Vektor torkunda tork komutunun filtre zaman sabiti ayarlanabilir.
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CON-48 AKP P Kazang, CON-49 AKP I Kazang : Sensorsiiz hiz/tork ve vektor hiz/tork modlarinda kullanilir ve PI
kontrolérinin P kazancini ve | kazancini ayariar.

IN-65~75 Px Tanimlama

36 : ASR Kazang2

Ayarli terminal girilirse, kazang degisim zamani(CON-19) ‘ndan sonra degistirilebilir.

37 :ASR P/PI Se¢

Durma esnasinda hareket eder. Ayarlanan terminal girilirse integral kontrolor etkin degildir.

6) Tork Sinir
Tork referans boyutu hiz kontroldr ¢ikisini sinifandirarak ayarlanir. Asagidaki sekildeki gibi, ileri ve ters galisma igin ters ve

geri besleme sinirlari her ikisi de ayarianabilir.
CON-53 Tork Lim Gir : Tork sinir ayar tipini seger. Tork siniri tus takimini, terminal blogunun(V1, I1)
analog girisini veya haberlesme segenegini kullanarak ayarlanabilir.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi -2

Tork sinirini tus takimini kullanarak ayarlar. 200% ‘e kadar motorun nominal torkuna gére ayarlanabilir ve dénis yonu
sinirlar, ters ve geri besleme siniar asagidaki kodlarda ayarlanir.

CON-54 ILR +Tork Lim : ileri motor calismasi tork siniri

CON-55 ILR —Tork Lim : ileri geri besleme calismasi tork siniri

CON-56 GER + Tork Lim : ters motor ¢alismasi tork siniri

CON-57 GER — Tork Lim : ters geri besleme calismasi tork siniri

2:V13,3:11

Tork sinirt stiriicti terminal blogunun analog giris terminalini kullanarak ayarlanir. Maks. tork IN-02 Torkunu %6100 ‘Gnde
kullanarak ayarianir. Omegin, IN-02 %200 ‘e ayarlanir ve gerilim girisi(V1) kullanilirsa, 10V girildiginde tork sinir %200
‘dur(yalnizca V1 terminal fonksiyonu varsayilan fonksiyona ayarlandiginda). Tork sinir ayar yontemi tus takimindan baska
oldugunda, ayarlanan deger gézlem modunda dogrulanir. No. 20 Tork Siniri Yapilandirma Modu CNF-06~08 ‘de segilir.
3: Dah 485

Tork sinirini stirtict termimal blogunun haberlesme terminalini kullanarak ayarlar.

Tork Baglangic Ayar

CON-58 Tork Bas Gir : Tork referansina eklenen offset degeri ayarlama tipini seger.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi -2

Tus takimi kullanarak ayar CON-59 Tork Baslangig ‘inda girilir. Motor nominal akiminin 120% ‘sine kadar ayarianabilir.
2:V1,3:11,6:Dah 485

Ayar ydntemi yukarida tanimlanan tork referansi ile aynidir. Ayar MON modunda kontrol edilebilir ve CNF-06 ~ 08
arasindan No. 21 Tork Baslangig ‘ini segin.
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IN-65~75 Px Tamimlama : Cok fonksiyonlu giris 48 Tork Baglangig ‘ina ayarli olmasina ragmen gok fonksiyonlu giris

ACIK degil ise tus takimi, analog veya haberlesmeye girilen Tork Baslangig degerleri ihmal edilir.

CON-60 Tork Bas Diiz : Bu, motor donls yoninden kaybi telafi etmek igin tork avansina eklenir. (-) degder girilirse tork
avansi giris miktari kadar azalrr.

Durmada Daimi Kontrol : Tutma Zamani

CON-11 Tutma Zamani : Daimi ¢calisma durrma komutuna gére motor yavasladiginda ve durdugunda ¢ikis bloke

edildiginde ayarlanan zaman suresince galismaya devam eder.

Output e Hold Time
voltage L

1

Frequency

Operating
command

8.1.14 Tork kontrolu (Torku kontrol etmek istediginizde)

Tork kontrol tork komut dederine ayarlanmis tork cikisi icin motoru kontrol etmedir.
Motorun cikis torku ve yik torku dengede oldugunda motorun donis hizi sabit kalir.
Bundan dolayi, tork kontrolunda motor dénus hizi yik tarafindan belirlenir.

Cikis torku motor ylkinden bliylk ise, motor hizi yavasca yukari cikar.

Bunu dnlemek igin, hiz sininni motor dénls hizina ayarlamaniz tavsiye olunur.
(Torku sinir hiz calismasi esnasinda kontrol edemezsiniz.)

1) Tork Kontrol Ayari

DRV-09 Kontrol Modu Sensorsiiz veya Vektor olarak ayarlanmalidir.

- DRV-09 Kontrol Modu : Kontrol modunu No. 3 veya 4 Sensdrstiz No.1,2 veya 5 Vektor ‘e ayarlar.
- DRV-10 Tork Kontrol : Tork kontrolunu No. 1 Evet ‘e ayarar.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

02 Tork Komutu - | 0.0 o

08 Tork Ayar 0 | Tus takimi-1 -
DRV

09 Kontrol Modu 5 | Vektor -

10 Tork Kontrolu 1 | Evet -
BAS | 20 Otomatik Ayar 1 | Evet -

62 Hiz Limit Gir 0 | Tus takimi-1 -
CON | 63 ILR Hiz Limit - 60.00 Hz

64 GER Hiz Limit - 60.00 Hz
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FonkS|yon Gosterge5| Ayar Gosterge5|

Hiz Limit Kaz
IN 65~75 Px Tanimlama 35| Hiz / Tork Seg -
31~33 | Q1 Tanimlama 27 | Tork Algilama -
OuUT | 59 TA Seviyesi - 100 %
60 TA Bandi - 5.0 %
/N Tedbir

Tork kontrol modunda galigma igin, vektor kontrol modunda tanimlanan sensoérsuz vektor modu ve
temel ¢alisma sartlari 6nceden ayarlanmaldir.
Tork kontrolu dusuk hizda geri besleme bdlgesi ve disuk hiz hafif ylk esnasinda mevcut
degildir. Litfen vektor kontrolunu segin.
Tork kontrolunu kullanirken galisma esnasinda ileri ve ters donus komutlan arasinda gegis yapmayin.
Asin akima veya ters yonde yavaglama hatasina yol agabilir. Vektor kontrolu ile kontrol ederken motor
serbest ¢alismasi esnasinda ¢alisma olasiligi olmasi durumu igin litfen Hiz Arama ‘y1 ayarlayin.
(CON-71 Hiz Arama = hizlanma esnasinda Hiz Arama ‘y1 ayarlayin(0001)

2) Tork Referans Ayari
Tork referansi frekans referansi ile ayni sekilde ayarlanabilir. Tork kontrol modu ayarl iken frekans
referansi etkin degildir.

DRV-08 Tork Ayar : Tork referansi olarak kullanilacak tipi secer.
0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi -2

Tus takimini kullanarak tork referansini girin. Tork CON-02 Tork Komutunda ayarlanabilir ve motor nominal

torkunun %180 ‘ine kadar ayarlanabilir.
2:V1,3:11

Tork referansi stirticinin gerilim(V1) veya akim(l1) terminal blogunu kullanarak girilebilir. Maksimum torku IN-02 Tork

maddesini %100 ‘de kullanarak ayarlayin. Omegin, IN-02 %200 ‘e ayarli ise ve tork referansi akim girisi(V1) ile ayarlanmig

ise MON modundaki ayari kontrol edebilir ve CNF-21 ~ 23 ‘den no. 19 Tork Ref ‘ni segebilirsiniz.

6 : Dah 485

Sdrici terminal blogunun haberlesme terminalini kullanarak tork sinirini ayarar.

3) Hiz Sinin
Tork kontrol modunda calisma esnasinda ¢alisma hizi yik durumuna gére maksimum galisma hizina
¢ikabilir. Bundan dolay: hizin bu sekilde sapmasini engellemek igin hiz sinir fonksiyonu kullanilr.
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CON-62 Hiz Limit Gir : Hiz sinir ayar tipini seger.

0: Tus takimi-1, 1 : Tus takimi-2

Hiz sinirt tus takimini kullanarak ayarlanrr. ileri hiz sinirt CON-63 iLR Hiz Limit ‘inde ayarlanir ve geri hiz sinin CON-64
GER Hiz Limit ‘inde ayarlanir.

2:V1,3:11,6:Dah 485

Frekans komut ayar yontemi ile ayni sekilde ¢alisir. Ayar MON modunda kontrol edilebilir ve CNF-06 ~ 08 ‘den No.21 Tork

Avansi ‘ni segin.

CON-65 Hiz Limit Kaz : Motor hizi hiz sinirini agtiginda referans dusus hizini ayarlar. Cok fonksiyonlu giris terminal
fonksiyon maddelerinden No. 35 segilir ve durma esnasinda girilirse, ¢alisma tork kontrol modundan vektér kontrol

moduna(hiz kontrolu) gecebilir.

8.1.15 Zayiflama kontrolu
Bu, vektor kontrolunda hiz kontrolériiniin doymasini engellemek veya yuk ¢ok sayida kontrolor tarafindan kontrol

edildiginde yuk dengeleme icin kullanilir.

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar Gostergesi
66 Zayiflama % -1 0.0 %
CON
67 Zay St Tork - |1 100.0 %

CON-66 Zayiflama % : Motor nominal torkuna gore hiz komut degerinde yansitilacak orani ayariar.
CON-67 Zay St Tork : Sarkma kontrol calismasinin basladidi torku ayariar.

Motor hizi ayarlanan deger temelinde yik torkuna gére asagidaki gibi ayaranr.

Tork referans: - SarkmaBasTorku
100% torque - SarkmaBasTorku

Sarkma hizi = Azami frekans x SarkmaYiizdesi x

8.1.16 Hiz/Tork degisim fonksiyonu
Bu fonksiyon yalnizca vektor kontrolunda etkindir. Hiz modundan tork moduna veya tork modundan
hiz moduna ¢ok fonksiyonlu giris ile gegebilirsiniz.

Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Géstergesi
CON 68 H/T Geg Hzl Za - 20.0 San
69 H/T Geg Yvs Za - 30.0 San
IN 65~75 Px Tanimlama 35 | Hiz/Tork Sec¢ | -
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Hiz/Tork olarak ayarlanan ¢ok fonksiyonlu giris Vektor Torku (DRV09:Vekior, DRV10:Evet) calismasi esnasinda ACIK ise,
calisma CONS0, 51 ‘de ayarlanan Hizlanma/Yavaglama zamanina gore vektdr hiz moduna geger.

Hiz/Tork olarak ayarlanan ¢ok fonksiyonlu giris Vektdr Hizi (DRV09:Vektor, DRV10:Hayir) galismasi esnasinda ACIK ise,
calisma derhal vektor tork moduna geger.

8.1.17 Kinetik enerji depolama
Guc¢ kesintisi olugsursa DC bara gerilimi duser ve dustk gerilim arizasi olusarak ¢ikisi bloke eder. Bu fonksiyon, kesinti
esnasinda surucu ¢ikis frekansini kontrol ederek DC bara gerilimini muhafaza eder, bdylece anlik kesinti ve disuk gerilim

arizas! arasindaki aralig1 daha uzun bir sure muhafaza etmeye yardimci olur.

. .. . Ayar
Fonk . :
onksiyon Gostergesi Gosterges
77 KEB Segimi 1 | Evet -
78 ETOP Start Sev - 1130 %
CON
79 ETOP Stop Sev - [ 135 %
80 ETOP Kazanci - | 1000 -

CON-77 KEB Secimi : Giris glicli KAPALI ile Kinetik enerji depolama calismasini seger. 0 Devam segilirse diistik
gerilime kadar normal yavaslama calismasi gerceklestirilir. 1 KEB Secimi segilirse stirticti DC kisimi siiriicl ¢ikis frekansini
kontrol ederek motorun olusturdugu geri besleme enerjisi ile doldurulur.

CON-78 ETOP Start Sev, CON-79 ETOP Stop Sev : Durma seviyesi (CON-79) baslangi¢ seviyesinden (CON-78)
yUksek olacak sekilde dustk gerilim (Seviye 100%) temelinde kinetik enerji depolama galismasi baslangi¢ ve durma
noktasini ayariar.

CON-80 ETOP Kazanci : Bu, yikiin atalet moment miktarini kullanarak kinetik enerji depolama galismasini kontrol
etmek icin kullanilan kazanctir. YUk ataleti ylksek ise, kiiglik kazang miktari kullanilir. YUk ataleti dlisik ise, blytk kazang
miktari kullanilir. Giris guicl kesintisi dolayisiyla KEB fonksiyonu calistiginda motorun ciddi olarak titresmesi durumunda,
kazanci (CON-80: ETOP Kazanci) 6nceki ayarlanan degerin yaklasik yari dederine ayarlayin. Bu durumda kazanci gok

fazla distrmeyin ¢linkl kinetik enerji depolama calismasi esnasinda duisik gerilim hatasi olusabilir.

/N Tedbir

1. Anlik kesinti zamani ve yiik ataletine bagh olarak kinetik enerji depolama yavaslatildiginda diisiik

gerilim hatasina yol acabilir.
2. Surticu Enerji Depolama calismasini ¢alistirdiginda degisken tork yiikii haricinde motor titresecektir

(Fan, Pompa vb.).
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8.1.18 Enerji tasarruf calismasi
El ile Enerji Tasarruf Calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
50 Enerji Tas Mod 1| Elle -
ADV
51 Tasar Miktar -1 30 %

Sdrucu ¢ikig akimi BAS-14 ‘te ayarlanan Yuksuz akim (motorun ylksuz akimi) ‘ndan daha disuk ise, ¢ikis gerilimi ADV-
51 ‘de ayarlanan miktar kadar azaltilir. Standart deger enerji tasarruf galismasi baslamadan énceki gerilimdir. Bu, hizZlanma

ve yavaslama esnasinda etkin degildir.

W

Al

Output Yoltage ?

Otomatik Enerji Tasarruf Calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
ADV |50 | Enerji Tas Mod |2 | Otomatik :

Cikis gerilimi motor nominal akimi (BAS-13) ve ylkstz akim (BAS-14) temelinde enerji tasarruf miktarini otomatik olarak

hesaplayarak ayarianir.

/N Tedbir

Enerji tasarruf caligmasi esnasinda ¢alisma frekansinda degisiklik veya durma komutu ile hizlanma
veya yavaslama i¢in gereken zaman, enerji tasarruf ¢calismasinin normal calismaya déonmesi igin
gereken kontrol zamani dolayisiyla hizlanma ve yavaslama igin ayarlanan zaman peryodundan daha
uzun olabilecegine dikkat edin.
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8.1.19 Hiz arama calismasi

Bu, striclinin cikis gerilimi bloke edilmis iken motor bosta oldugu esnada siirtict gerilim gikisi
verdiginde olusabilecek bir arizayi engellemek igin kullanilir.

Motorun donis hizi sirticinin gikis akimi temelinde kolaylikla tespit edilebileceginden dogru hiz
algilama degildir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi Birim

Hiz Arama Modu 0000 Bit
75 KW ‘tan diisuk 150
72 HA Stnd Akim - %
90 KW ‘tan duistik 100
CON
73 HA P-Kazang - 100 -
74 HA I-Kazang - 200 -
75 HA Cik Blok Za - 1.0 San
31~-32 Role 1 Tanim 19 | HizArama -
ouT
33 Q1 Tanimlama - -

CON-71 Hiz Arama Modu : Asagidaki dort tip hiz arama kullanilabilir. Gésterilen digmenin noktasi yukarida ise, karsilik

gelen bit ayaridir ve gosterilen diigmenin noktasi asagida ise etkin degildir.

Bit Ayarlanmig(ACIK) : H Bit Ayarlanmamig (KAPALI) : H

Ayar Fonksiyon

Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit 1 gdstergenin en sag ucundadir.
4 Hizlanmada hiz arama segimi
4 Hatadan sonra sifirlama tekrar calismasi
4 Anlik kesintiden sonra tekrar baglama
4 GUg¢ ACIK aninda ayni anda calisma

1) Hizlanmada Hiz Arama Secimi
Bit 1 1 ‘e ayarli ise ve suricl ¢alisma komutu girilirse, hizianma hiz arama galismasinda gercgeklestirilir. Motor yiik
ortamina gore donerken suruclye verilen ¢alisma komutu ile gerilim ¢ikigi olursa, hata olugabilir, bdylece motor agiri

calistirilir. Bu gibi bir durumda, hiz arama fonksiyonunu kullanirsaniz hizZianma hatasiz devam edebilir.
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I

/N Tedbir

Dogru ¢alisma igin, yiikten sensorsiiz Il moduna ¢alisma durumunda liitfen hizlanmada hiz aramayi
ayarlayin. Asir akim hatasi veya asin yuk hatasina yol agabilir.

2) Hata sonrasi sifirama tekrar calismasi

Bit 2 1 ‘e ayarlanirsa ve PRT-08 Ariza Sonra TC Evet ‘e ayarlanirsa, sififama tusu (veya terminal blok sifilamasi)
girildiginde hizlanma hiz arama hareketindeki hata dncesi frekansa kadar gerceklestirilir.

3) Anlik kesinti sonrasi takrar ¢calisma

Sdrtcu giris glicl KAPALLI ise, dlstik gerilim hatasi olusur ve gii¢ stirtictnin dahili glicti KAPALI olmadan énce kurtarilir,
hizlanma hiz arama hareketindeki dlisiik gerilim hatasi dncesi frekansa kadar gergeklestirilir.

Gu¢ ACIK aninda ayni anda galisma, Bit 4 1 ‘e ayarlanir ve ADV-10 Bes Ver Calis Evet ‘e ayarlanir. Stirlicl giris glicii

slrict ¢alisma komutu ACIK iken saglanirsa, hizianma hiz arama hareketinde hedef frekansa kadar gergeklestirilir.

Orn.) Anlik kesinti sonrasi gii¢ kurtarma durumunda hiz arama

Input Power

w

Frequency

11 12
_— +—rt—r
Voltage /f

Current

Multi-function

output or relay

Giris gict anlk kesintiye bagh olarak bloke oldugunda, sirticlt distk gerilim hatasi (Lvt)
vererek cikisi bloke eder.

Girig gucu kurtanhrsa, frekans cgikisi verilir ve dlstk gerilim hatasi (Lvt) olusmadan 6nce gerilim
PI kontrolu ile artar.

t1 : Akim ADV-61 kodunda ayarlanan blyUkligu asar, gerilim artisi durur ve frekans diser.

t2 : Akim ADV-61 ‘de ayarlanan blyUkligin altina diser, gerilim tekrar artar ve gerilim diismesi
durur.

Normal frekans ve gerilim durumunda hata olusmadan énceki frekansta normal hizlanma.
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ADV-61 Devir Gos Kaz : Motor nominal akimi temelinde hiz arama hareketi esnasinda akimi kontrol eder. Kontrol6rin
kazanci ADV-62 ve 63 ‘te ayarlanir.

ADV-64 Devir Gos Skal : Ayarlanan zaman sliresince ¢ikisi bloke eder ve daha sonra hiz aramaya baglamadan 6nce
calismaya baslar.

Hiz arama galismasi gogunlukla ylksek atalete sahip yukler igin kullanilir. YUksek srtiinmeye sahip yik durumunda,
durmadan sonra tekrar ¢alisma tavsiye edilir.

iS7 serisi nominal ¢ikis dahilinde kullanildiginda 15mSan ‘den daha kisa bir anlik kesinti durumunda normal ¢alismayi
gerceklestimek icin tasarlanmigtir. 200V giris gerilimine sahip stirticl ve 400V giris gerilimine sahip strticl strictiye
saglanan girig geriliminin siraslyla 200~230Vac ve 380~460Vac oldugunda amlik kesinti zamanini garanti eder. Akim statik
tork yuk akimi(CT yuku) temelindedir.

Sartcu icindeki DC gerilimi ¢ikis yikine gore degisebilir. Bundan dolayi, anlik kesinti zamani 15mSan ‘den uzunsa veya

¢lkis nominal ¢ikistan daha yiksekse, dustk gerilim hatasi(Dustk Gerilim) olusabilir.
8.1.20 Otomatik Tekrar Calisma
1) Otomatik Tekrar Calisma

| Fonksiyon Gostergesi Ayar Araligi ilk Deger

Ariza Sonra TC 0:n /Evet (1) 0: Hayir/Evet(1)
PRT | 09 Tekrar Cal No 0~ 10 0~10 -
10 TC Arasli Zam 0 ~ 60.0 1.0 San
CON | 71~75 | Hiz aramayla ilgili Fonksiyon | - - -

Bu, gurilti gibi durumlarda stiriicii koruyucu fonksiyon ile sistem kesintisini engellemek igin kullanilir.
PRT-08 Ariza Sonra TC, PRT-09 Tekrar Cal No, PRT-10 TC Arasi Zam : PRT-08 Ariza Sonra TC EVET ‘e ve
otomatik tekrar ¢calisma mevcut sayisi PRT-09 ‘a ayarlanirsa ¢aligir. Calisma esnasinda hata durumunda,
siriicli PRT-10 TC Arasi Zam ‘inda ayarlanan zamandan sonra otomatik tekrar ¢calisma gerceklestirir. Her
otomatik tekrar ¢alismada, siiriicii icinde otomatik tekrar caligma sayisi 1 azalir ve ayarlanan sayida hata
olusur ve sayi 0 ise, hata olugsa bile otomatik tekrar gcalisma gerceklestirilmez.

Otomatik takrar galismadan sonra 60 saniye i¢inde hata olusmazsa, siiriicii icinde azaltilmis olan otomatik
tekrar calisma sayisi takrar artar. Azami artis sayisi tekrar ¢calisma sayisi ile sinirhidir.

Diisiik gerilim, acil durma (Bx), asiri isinma veya donanim sorununun (HW Diag) sebep oldugu durma
durumunda otomatik tekrar gcaligma gercgeklestiriimez.

Otomatik tekrar ¢galismanin hizlanmasi hiz arama ¢alismasi ile aynidir. Bundan dolay1 CON72~75

fonksiyonlan yiike gore ve hiz arama fonksiyonu igin ayarlanabilir, Sayfa 8-36 ‘ya bakin.

& Tedbir

Otomatik takrar galigma sayisi ayarl iken calisma durumunda, sifirlama sonlandirilir ve motor
siiriicii tarafindan otomatik olarak dondurulir.
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Asagidaki sekil otomatik tekrar ¢aligma sayisini 2 ‘ye ayarlandigini resmeder.

V¥ Hata

Sabit hiz calismasi !
Frekans SS /
Hiz arama galismasi

sifirlama SS m

Gerilim

Calisma
komut
—— ISSI | [
30san
P
Otom. tekrar 2 1 2 1 0 >
calisma sayisi

8.1.21 Calisma ses sec¢imi (Tasiyici frekans segimi)

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi

04 Tasima Frek - |50 0.7 ~ 15 kHz kHz
CON

05 PWM Modu 1 | Normal PWM Nogm,: PWM/ Az Sizinti | _

CON-04 Tagima Frek : Motordan gelen galigma sesini seger. Siiriicii icindeki gii¢ cihazi(IGBT) motora
saglamak lizere yiiksek frekansh degistirme gerilimi saglar. Burada, yiiksek frekans tetikleme frekansi olarak
adlandirilir. Tagima frekansi yiikseldikge motordan ¢ikan ¢alisma sesi daha az olacaktir ve tagima frekansi
azaldik¢a calisma sesi yiikselecektir.

CON-05 PWM Modu : Siriiciiden 1s1 kaybi ve kagak akim yiik oranina gore azaltilabilir. Normal PWM

segerseniz, 1s1 kaybi ve kagak akimi Az Sizinti PWM sectiginizden daha fazla azaltabilirsiniz, ancak motor sesi

artar.
Her yiik orani ve tagima frekansinin avantaj ve dezavantajlan asagidaki gibidir.
Tasima Frekansi
0.7 kHz 15kHz
Normal PWM Az Sizinti PWM
Motor Gurdlttsu N NZ
Isi N2 0
Gurultd N2 0
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Kagak Akim N2 0

Siruct kapasitesine gore tetikleme frekansi agagidaki gibidir.

0.75~22kW 30~45 kW 55~75kW 90~110 kW

132~160kW

5kHz(Maks 15KHz) 5kHz(Maks 10KHz) 5kHz(Maks 7KHz) | 3kHz(Maks 6KHz)

3kHz(Maks 5KHz)

/N Tedbir

90~160 kW tasima frekansi varsayilan degeri 3kHz ‘tir. Litfen asagidaki seklin sol alt
kisminda gorintilenen 75kW ‘tan disik Grinler igin varsayilan deger olan D: 5.0 degeri
ile karistirmayin.

iS7 suriicu iki tip yuk orani igin kullanilabilir. Orta yiik kullanimi dakika basina %150 asin yuk oranina sahiptir

ve normal yiik dakika basina %110 asin ylik oranina sahiptir. Bundan dolayi, akim degerleri yiik degerine gore

degisiklik gosterir ve ¢evre sicakligina gore sinirlandinilir.

1) Sicakliga bagh olarak nominal akim azaltma 6zelligi :

Asagidaki normal yiik oraninda ¢alismada sicakhga gore nominal akim sinindir(VT : Degisken Tork).

Nominal akim(VT)

100%

80%

40 °C 50 °C
Cerceve 1,2

2) Tetiklemeye gore nominal akim azaltma o6zelligi :

Asagidaki, yiik ve tetikleme frekansina gore nominal akim garanti bolgesidir.

Slricl Kapasitesi 0.75~7.5kW | 11~22kW 30~75kW
Normal Sicaklik (25°C) 10kHz 10kHz 5kHz

CT YUka Yiksek Sicaklik (40°C) 7kHz 7kHz 4kHz
Yiksek Sicaklik (50°C) 5kHz 5kHz 4kHz
Normal Sicaklik (25°C) 7kHz 7kHz 3kHz

VT YUk
Yiksek Sicaklik (40°C) 2KHz 2KHz 2kHz
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8.1.22 2. Motor calismasi (2 monitorun ¢alismasini tek bir stirticui ile degistirmek
istediginizde)

Calisma degistirme esnasinda bir stiriictiye 2 farkl monitér baglanirsa, 2. ¢alisma 2. fonksiyon olarak tanimlanan
terminal

2. monitérin parametresi igin 1 oldugunda mevcuttur.

Grup | Kod No. Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
IN 65~75 Px Tanimlama 26 | 2. Motor -
M2 04 M2-Hzl Zamani - 5.0 San

IN 65~75 Px Tanimlama : Gok fonksiyonlu girig terminalinin fonksiyon maddesini 26 2.motor ‘a ayarlarsaniz,
parametre modunda PAR=M2 (2.motor grubu) goriintiilenir.

2. motor olarak ayarlanan ¢ok fonksiyonlu terminal girilirse, caligma asagidaki gibi ayarlanan kodlarda
gerceklestirilir.

Caligma esnasinda, ¢ok fonksiyonlu terminal girigi suruciiyli 2.motor parametresinde galistirmaz.
M2-08(M2-Kont Modu) ‘nda, VIF PG, Vektor ¢caligma modlar mevcut degildir.

M2-28(M2-StallEn Sev) ‘ni kullanmak igin PRT50(Stall Engelle) ‘yi kullanmak istediginiz degere ayarlamalisiniz.
M2-29(M2-EIH 1dKk) ve M2-30(M2-EIH Seviye) kullanmak i¢in PRT40(El Hata Modu) ‘ni kullanmak istediginiz

degere ayarlamalisiniz.

Kod No. | Fonksiyon Gdstergesi Tanim

04 M2-Hzl Zamani Hizlanma zamani

05 M2-Yvs Zamani Yavaslama zamani

06 M2-Glict Motor kapasitesi

07 M2-Frekansi Motor nominal frekansi
08 M2-Kont Modu Kontrol modu

10 M2-Kutup Sayi Kutup sayisi

11 M2-Kayma Deg Nominal kayma

12 M2-Akimi Nominal akim

13 M2-Yikstz Akim Ylkstiz Akim

14 M2-Gerilimi Motor Nominal Gerilimi
15 M2-Verimi Motor verimliligi

16 M2-Ylk Ataleti YUk atalet orani

17 M2-Rs Statér direnci

18 M2-Lsigma Tedarik indiktansi

19 M2-Ls Statér induktansi

20 M2-Tr Rotor zaman sabiti

25 M2-V/F Tipi Cikis gerilim sablonu
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Fonksiyon Gostergesi

26 M2-1YT Artimi Ileri tork artigi

27 M2-GYT Artimi Ters tork artigl

28 M2-StallEn Sev Durma Seviyesi

29 M2-EIH 1dk 1 dakika elektronik isi stirekli nominal seviye
30 M2-EIH Seviye Elektronik 1si galisma seviyesi

40 M2-DevGos Kaz YUk hiz gbéstergesi icin kazang ayan

41 M2-DevGo Skala YUk hiz gbéstergesi igin dlgek ayan

42 M2-Devir Birim YUk hiz géstergesi igin birim ayar

Ornek: ikinci motorun galisma fonksiyonu ile P3 terminalini kullanarak énceki 7.5kW motorda 3.7kW ‘a

degistirmek isterseniz agagidaki gibi ayarlayin.

Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi
IN 67 P3 Tanimlama 26 2.Motor -
M2 06 M2-Glici 3.7kW kw
08 Kontrol Modu 0 V/F -
7.5kwW
Q__O { Motf)r 1
is7 3.7kW
Surici 5 o Mot r2
P3 :
.

8.1.23 Kestirme galismasi

Fonksiyon Goéstergesi Ayar Gostergesi
IN 65~75 | Px Tanimlama 16 | Degistir -
oUT 31~32 | Role Tanim 1~2 17 | Surdcu Hatt -
33 Q1 Tanimlama 18 | Sebeke Hat -

Siirucii tarafindan galistinlan yiik ortak glic kaynagi ile degistirilebilir veya ters sira hareketi gerceklestirilebilir.
IN-65~75 Px Tanimlama : Bu, No. 15 Degisim ayarlandiginda ve motor siiriicliden ortak gli¢c kaynagina

gecirildiginde girilir. Motoru ters olarak gegirmek isterseniz, ayarlanan terminali KAPAL| hale getirin.
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OUT-31 Role 1 Tanim ~ OUT-32 Role 2 Tanim: Gok fonksiyonlu role veya ¢ok fonksiyonlu ¢ikigi No. 16 Suruct

Hatti ve No. 17 Sebeke Hat ‘a ayarlar. Role hareket sirasi icin agagidaki sekile bakin.

Hiz frekans
Cikis < )
frekansi
N——"
Galisma
komutu |
PX
(Degistir) T
PX
(Sebeke o>
PX
(Sarticu T /1
Surdcl Ortak Sulrdcl
Galismasl  calisma galismasi
t: 500

8.1.24 Sogutma fani kontrolu

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi Ilk Ayar Géstergesi Varsayilan
| | 0| Calisma Ile |
' ' . . 0: '
ADV | 64 | Fan Kontrol 1 | Sdrekli . | -
- - Calisma Ile
| | 2 | Sicakhga Gore |

Bu, siiriicliniin sogutucusunu sogutmak icin takilan fanin Agik/Kapali kontrol fonksiyonudur. Bu, yiikleri sik
sik baslatmak/durdurmak igin kullanilir veya durdugunda sogutucu fanin giiriiltiisii olmayan sessiz bir ortam
icindir. Bu ayni zamanda sogutucu fanin 6mriinii uzatmaya da yardimci olur.
No. 0 Calisma Ile : Siiriiciide giic AGIK iken calisma komutu girilirse, sogutucu fan galismaya baslar.
Calisma komutu KAPALLI ve siiriicii cikisi kapal ise sogutucu fan durur. Siriicii sogutucu sicakhdi belirli bir
dereceden daha yiiksekse, sogutucu fan gcaisma komutuna bakilmaksizin galsir.
No. 1 Siirekli : Siiriiciiye gli¢ saglandiginda sogutucu fan her zaman etkindir.

No. 2 Sicakhiga Gore : Siiriiciiye gii¢ saglandiginda ve galigma komutu girildiginde dahi sogutucu fan
etkin degildir. Ancak siiriicii sogutucusunun sicakhigi belirli bir dereceden daha yiiksek ise, sogutucu fan
etkindir.

& Tedbir

11~75kW sinifi ADV-64 ‘ii “ Calisma Ile ” olarak ayarlasa dahi FAN, akim girig harmonigi veya
guriiltilerden dolayr sogutucu fanin olagan sicaklik lizerinde ¢alismasi durumunda etkin olabilir.
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8.1.25 Giris guc frekans segimi

BAS | 10 | Girs Frekans 0 |60 | Hz

Siriicu gug frekansini segin.

60Hz ‘den 50Hz ‘e degistirilirse, 60Hz ‘den daha yuiksege ayarlanan frekans(veya devir) ile ilgili maddelerin
tumu 50Hz ‘e degistirilir.

50Hz ‘den 60Hz ‘e degistirilirse, 50Hz ‘den daha yuiksege ayarlanan frekans(veya devir) ile ilgili maddelerin

tumu 60Hz ‘e degistirilir.

8.1.26 Siirici giris gerilim se¢imi

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi Ilk Ayar Géstergesi
BAS | 19 AC Besleme |- | 220 v

Siruct girig gli¢ gerilimini ayarlar. Dusuk gerilim arizasi (Duslik Gerilim) ayarlanan gerilim temelinde

otomatik olarak degisir.

8.1.27 Parametre yazma ve okuma

Fonksiyon Géstergesi Aygréstergesi
46 Parametre Oku 1| Evet -
CNF | 47 Parametre Yaz 1| Evet -
48 Hab Par Kayit 1| Evet -

Bu, siiriiclide kaydedilmis parametreyi tus takimina kopyalama ve tus takiminda kaydedilmis parametreyi
siriicliye kopyalama fonksiyonudur.

CNF-46 Parametre Oku : Siirticiide kaydedilmis parametreyi tus takimina kopyalar. Tus takiminda

kaydedilmis biitiin parametreler silinir.

CNF-47 Parametre Yaz : Tus takiminda kaydedilmis parametreyi siiriiciiye kopyalar. Siiriiclideki mevcut
bitin parametreler silinir. Parametre yazma hareketi esnasinda hata durumunda, 6nceden kaydedilmis veriler
dogrudan kullanilabilir. Tus takiminda kaydedilmis hig bir veri yok ise, “ EEP Rom Bos “ mesaiji gorintiilenir.
CNF-48 Hab Par Kayit : Haberlesmede ayarlanan parametreler RAM boélgesinde kaydedildiginden dolay:
siiruicii glicii Kapali/Agik hale getirildiginde tiimii silinir. Parametreleri haberlesmede ayarlar ve CNF-48 Hab
Par Kayit ‘te Evet ‘i segerseniz, siiriicu glicii Kapal/Acik hale getirildiginde dahi ayarlanan parametreler

degismeden kalir.
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8.1.28 Parametreye ilk deger atama

CNF | 40 Par FA Dniis 0 | No -

Kullanici tarafindan degistirilen parametre nakliye sirasinda ayarlanan varsayilan degere donduiriilebilir. Bu

fonksiyon butiin gruplarin veya segilen gruplarin verilerine ilk deger atayabilir.

Ilk deger atama hata durumunda veya siiriicii calismasi esnasinda mevut degildir.

1 : Batdn Gruplar

Bltlin verilere ilk deder atanir. No. 1 Bltlin Gruplar ‘I secer ve PROG ‘a basarsaniz, ilk deger atama
baslar ve ilk deger atama bittiginde No. 0 Hayir gérintilenir.

2: DRV~ 13 : M2

Her bir bagimsiz grubun ilk deger atamasi mimkiindir. Istenilen grubu secer ve PROG ‘a basarsaniz, ilk
deger atama baslar ve ilk deder atama bittiginde No. 0 Hayir gorintdlenir.

8.1.29 Parametre goriintii kilitleme ve Tus kilitleme
1) Parametre Modu Gérintileme Kilidi

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi

50 Gizli Param - Kilitli Degil -
CNF — -

51 GP Sifresi - Sifre -

Kullanici PAR modunu ayarlayabilir, béylece tug takimi lizerinde bir sifre kullanarak goriintiilenmez. Bu
durumda, parametre modu(PAR) disindaki biitiin modlar(CNF modu, kullanici modu, makro modu, hata
modu) her zaman goriintiilenir.

CNF-51 GP Sifresi : Parametre mod kilidi igin kullanilacak sifreyi kaydeder. Ayar igin agagidaki yordama
bakin.

- CNF-51 kodunda PROG tusuna basarsaniz, 6nceki sifre kayit gostergesi
gorintilenir. Varsayilan deder 0 ‘drr. ilk defa kaydettiginizde 0 girin.

- Onceden sifre mevcut ise, onu kaydedin.

1 - Girilen sifre onceki sifre ile ayni ise, yeni sifreyi kaydedebilecediniz bir
gosterge cikar.

- Girilen sifre dnceki sifreden farkli ise, 6nceki sifre kayit géstergesi
gorutilenmeye devam eder.

- Yeni sifre kaydedin.

- Kayit tamamlandiginda, CNF-51 GP Sifresi tekrar gorintilenir.

CNF-50 Goriintiileme Kilit Ayari : Goriintiilleme kilidi acik iken kayith sifreyi girerseniz,
“Kilithi” gorintiilenir ve parametre grubu tus takimi tizerinde goriintiilenmez. Sifreyi tekrar
girerseniz, “Kilit acik” goriintiilenir ve mod tusu ile hareket ederseniz parametre modu

goriuntiilenir.
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& Tedbir

Paramertre grup géruntileme kilit fonksiyonu etkin ise, stirict calismasina iliskin olan fonksiyonlari
degistiremezsiniz.
Kayith sifreyi hafizaya aldiginizdan emin olun.

2) Parametre Tus Kilidi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi

ParDeg Kilidi Kilitli degil
53 PDK Sifresi - Sifre -

Kullanici kayith sifreyi kullanarak parametreyi degistirilmez yapabilir.
CNF-53 PDK Sifresi : Parametre tus kilidi i¢in kullanilacak sifreyi kaydeder. Sifrenizi asagidaki yordamda
kaydedin.

Yordam Tanim

CNF-52 kodunda PROG tusuna basarsaniz, dnceki sifre kayit géstergesi
gorintilenir. Varsayilan deder 0 ‘drr. ilk defa kaydettiginizde, o girin.

Onceki sifre mevcut ise, onu kaydedin.

1 Girilen sifre onceki sifre ile ayni ise, yeni sifreyi kaydedebileceginiz bir
gOsterge cikar.

Girilen sifre 6nceki sifreden farkli ise, dnceki sifre kayit gostergesi
gOrutilenmeye devam eder.

- Yeni sifre kaydedin.

- Kayit tamamlandiginda, CNF-53 PDK Sifresi tekrar gorintilenir.

CNF-52 ParDeg Kilidi : Tus kilidi acik iken kayith sifreyi girerseniz, “Kilitli’ goriintiilenir ve tus takimi
tizerindeki parametre degisikligi icin degistirmek istediginiz fonksiyon kodunda PROG ‘a basarsaniz, editor
moduna gegemezsiniz. Sifreyi bir kez daha girerseniz, “Kilit acik” gider ve parametre tus kilit fonksiyonu

disina ¢ikarsiniz.

/1N Tedbir
Parametre goéritileme kilit fonksiyonu etkin ise, strlici ¢alismasina iliskin fonksiyonlari
degistiremezsiniz.
Kayith sifreyi hafizaya aIdlglnlzdan emin olun.

3) Degistirilen Parametrenin Goriintiilenmesi

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Géstergesi
CNF |41 | Degisen Par | 0| Tumi -

Bu fonksiyon, yalnizca parametrelerin varsayilan degerlerinden farkl olanlarini gérintilemek igindir. Bu,
degistirilen parametreleri takip etmek igin kullanilir. No. 1 Degistirilenleri Goruntiile ‘yi segerseniz, yalnizca

degistirilen parametreler géruntilenir. No. 0 Tiimii ‘nii segerseniz, 6nceki parametrelerin hepsi goriintiilenir.
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8.1.30 Kullanici Grubuna Ekleme (Kullanici Grubu)

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ilk Ayar Gostergesi
42 Coklu-An Secim 3 KulGrp Segim -
45 KulKay Kod Sil 0 Hayir -

Parametre grubunun her grubundan segctiginiz verileri gruplayabilir ve degistirebilirsiniz. Kullanici grubunda

64 parametreye kadar kaydedebilirsiniz.

CNF-42 Coklu-An Segim : Gok fonksiyonlu tus fonksiyonlarninin arasindan No. 3 KulGrp Segim Tusunu

seger.

Kullanici grup parametresini kaydetmezseniz, gok fonksiyonlu tus KulGrp Segim Tusu ‘na ayarlanmig olsa

dahi kullanici grubu(USR Grp) gorinmeyecektir.

1) Kullanici Grubunda nasil parametre kaydedilir

1

CNF Mod Kod 42 ‘de 3.Kullanicl Grup Secim Tusu ‘nu segerseniz, ekranin Ust
tarafinda go6runtilenir.

PAR Modunda kaydetmek istediginiz parametreye gidin ve MULTI
(Coklu) tusuna basin. Ornegin, Komut Frekansinda DRV Grup Kodu 1
olan MULTTI tusuna basarsaniz asagidaki gostergeyi géreceksiniz.

I~ 5

Gostergenin Tanimi

1 : Kaydedilecek parametrenin grup ve kod numarasi

2 : Kaydedilecek parametrenin ismi

3 : Kullanici grubunda kaydedilecek Kod No. (40 ‘ta PROG/ENT tusuna
basarsaniz, kullanici grubunun kod 40 ‘inda kaydedilecektir)

4 : Halihazirda kullanici grubunun kod 40 ‘inda kayitli parametre hakkinda
bilgi

5 : Kullanici grubunun ayar araligi (0 ayarin geri ¢ekilmesi igindir)

Yukaridaki gdstergede No. 3 ‘U segebilirsiniz. Istenen kod no. ‘yu
secerek ve PROG/ENT ‘a basarak kaydedebilirsiniz.

No. 3 ‘te deger degisirse No. 4 ‘te gorintllenen dederler de degisir.
Yani, No. 4 kaydedilmis parametreler hakkinda bilgi gorintiler ve
istenen kod numarasi ile kayitl bir sey yok ise, Bos Kod goruntilenir. O
ayarin geri gekilmesi igindir.

Yukaridaki gibi kaydedilen parametreler U&M Modunun kullanici
grubunda kaydedilir. (Gerekli oldugunda, parametreler fazladan
kaydedilebilir. Ornegin, belirli bir parametre Kod 2, Kod 11...ve bunun
gibilerinde kaydedilebilir)
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2) Kullanici Grubunda (USR Grp) kayith bagimsiz parametreler nasil silinir

1 | Coklu tus CNF Mod Kodu 42 ‘de iken 3. KulGrp Secim Tusu ‘nu
secerseniz, ekranin Ust tarafinda gorilecektir.

5 Isleci UM Mod Kullanici Grubu ‘nda silmek istediginiz koda hareket
ettirin.

3 MULTI (COKLU) Tusuna basin.

4 Silmek isteyip istemediginiz sorulur.

5 EVET ‘e ve sonra PROG/ENT Tusu ‘na basin.

6 Silme tamamlanir.

CNF-45 KulKay Kod Sil : No. 1 Evet ‘l segerseniz, kullanici grubunda kayith biitiin parametreler silinir.
8.1.31 Makro Grubuna Ekleme

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi Ilk Ayar Géstergesi

CNF |43 | Makro Segimi 0 Yok -

Uygulama yiikiinii segerseniz, ilgili fonksiyon goéruntiilenir, boylece siiriicii onu se¢er ve makro grubunda
degistirilebilir.

CNF-43 Makro Se¢imi : Bu, ¢esitli uygulama fonksiyonlarini birlestirerek kolayca ayarlamanizi saglayan
fonksiyondur.

MC1(CEKME fonksiyonu) veya MC2(¢apraz fonksiyon) grubu Kullanici & Makro (U&M) ‘de CEKME ve ¢apraz
iki fonksiyonu tizerinde gérintiilenir.

Bu fonksiyon siiriicii tarafindan saglanir. Kullanici makroya dahil fonksiyon maddelerini ekleyemez veya
silemez ancak makro grubunda veri degistirilebilir.

Hata Bus i¢in liitfen Traverse ¢aligma fonksiyonuna 8.1.37 ‘e bakin.

Cekme fonksiyonu ana komutlar icin pay ile galisan motorun hiz farkini kullanarak sikismis malzemelerin
gerginligini muhafaa eden agik dongii gerginlik kontrollerinden birisidir.

Daha fazla detay i¢in liitfen boliim 8.1.1, Yardimci frekans komutu kullanarak frekans ayar bastirma ‘ya bakin.

8.1.32 Kolay baslangig

Grup | Kod No. Fonksiyon Goéstergesi Ik Ayar Géstergesi
CNF | 61 | Kolay Par Ayar |1/ Evet -

CNF-61 Kolay Par Ayar : Bu kodu Evet ‘e ayarlarsaniz, siiriiciiniin ilk deger atanacak biitiin parametreleri

icin CNF-40 Par FA Doniis ‘te ‘Hepsi’ segilir ve gii¢ ilk kez Kapal/Agik oldugunda Kolay Baslangi¢ ¢aligtinhr.
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Kolay Baslangi¢ nasil caligtirihr

1 CNF-61 Kolay Par Ayar ‘I Evet olarak ayarlayin.

CNF-40 Par FA Doénus ‘U Hepsi *ni secin ve strtcundn

biitiin parametrelerine ilk deger atayin.

Slrlci glcu ilk defa Kapali/Agik oldugunda, Kolay Baslangig baslar.

Dijital tus takimi (izerinde olan asagidaki gostergeler vasitasiyla
uygun degerleri ayarlayin.

(Dijital tus takimi Gzerinde ESC ‘ye basarsaniz, Kolay Baslangig ‘tan
derhal gikabilirsiniz.)

- Kolay Par Ayar : Evet ‘i segin.

- CNF-01 Dil Secimi : istediginiz dili segin.

- DRV-14 Motor Giici: motor kapasitesini segin.

3 - BAS-11 Kutup Sayisi : motor kutup sayisini segin.

- BAS-15 Motor Gerilimi : motor nominal gerilimini segin.

- BAS-10 Giris Frekansi : motor nominal frekansini segin.

- BAS-19 AC Besleme : giris gerilimini ayarlayin.

- DRV-06 Cal Komut Gir : ¢alisma komut yéntemini seger.

- DRV-01 Frekans Komutu : ¢alisma frekansini segin.

Simdi gézlemleme gdstergesine gelmis durumdasiniz. Motoru

calistiracak asgari parametre ayarlanmis durumda iken, motor DRV-

06 ‘da ayarlanan calisma komut yontemi tarafindan calistirilir.

2

8.1.33 Diger Yapilandirma (CNF) mod parametreleri

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi
2 LCD Kontrast - |- -
10 Inv S/W Ver - | X.XX -
11 TusTak S/W Ver - | X.XX -
12 TT Bas S/W Ver - | X.XX -
30~32 | Ops-x Gosterge - | Yok -
CNF | 41 Degdisen Par 0| TU4ml
44 Hata Kay Sil 0 | Hayir -
60 TT Bas Ver Yuk 0 | Hayir -
62 Glc Say Sifir 0 | Hayrr -
74 Fan Cal sire - | 00:00:00 -
75 FCS Sifirla 0 | Hayrr -

CNF-2 LCD Kontrast : Dijital tug takiminin LCD parlakligini ayarlayabilir.
CNF-10 Inv S/W Ver, CNF-11 TusTak S/W Ver : Siiriicii ve dijital tus takiminin igletim Sistemi

sliriimiinii kontrol edebilir.
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CNF-12 TT Bas S/W Ver : dijital tusg takiminin baslik siiriimiinii kontrol edebilir.

CNF-30~32 Ops-x Gosterge : 1~-3 soketlerine takilan segenek kart tipini kontrol edebilir.

CNF-41 Degisen Par : Degistirileni Goriitiile olarak ayarlandiginda varsayilan deger ile kiyaslanan
degistirilen parametre goriintilenir.

CNF-44 Hata Kay Sil : Kaydedilmis biitiin ariza gegmisini siler.

CNF-60 TT Bas Ver Yiik : bu, siiriicii ana gévde yazihmi yeni kodlarla giincellendiginde, dnceki siirlimdeki
eklenen kodlan goriintiilemek ve eklenen fonksiyonlar ¢alistirmay etkinlestirmek igin ayarlanan
fonksiyondur. Bunu Evet ‘e ayarlarsaniz, dijital tug takimini ana gévdeden ¢ikarir ve tekrar takarsaniz, dijital
tus takim bashgi glincellenir.

CNF-62 Gii¢ Say Sifir : Biriktirilmis elektrik silinir.

CNF-74 Fan Cal siire, CNF-75 FCS Sifirla : sogutucu fanin galismis oldugu toplulastiriimig zamani
gorintiler. CNF-75 FCS Sifirla ‘da Evet ‘i segerseniz CNF-75 Fan Zamani silinir.

8.1.34 Zamanlayici fonksiyonu

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi
IN | 65~75 | Px Tanimlama 38 | ZR Giris | -
31~33 | Réle Tanm 1-2 / Q1) 28 | ZR Cikis -
OUT | 55 Zaman Roéle AG - 3.00 San
56 Zaman Roéle KG - 1.00 San

Bu ¢ok fonksiyonlu girig terminalinin zamanlayici fonksiyonudur. Belirli bir zaman diliminden sonra gok
fonksiyonlu gikisi(role dahil) acabilirsiniz.

IN-65~75 Px Tanimlama : Zamanlayici olarak ¢alisacak terminali gok fonksiyonlu girig terminalleri arasindan
No. 38 ZR Giris ‘ine ayarlayin. Ayarlanan terminali girerseniz Zamanlayici Cikigi olarak ayarlanan ¢ikis OUT-
55 Zaman Role AG ‘nde ayarlanan zaman diliminden sonra etkinlesir. Cok fonksiyonlu giris terminali

kapatilirsa ¢ok fonksiyonlu cikig(veya role) OUT-56 Zaman Role KG ‘nde ayarlanan zaman diliminden sonra

kapanr.
Px(Zamanlayici Cikis-56
Giris) | >
Q1(Zamanlayic Cikis-55
Cikis) << >|
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8.1.35 Otomatik sira calismasi

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi
APP 01 Uygulama Modu 4 Otomatik Cal -
65~75 Px Tanimlama 41 | SEQ-1 -
65~75 Px Tanimlama 42 | SEQ-2 -
IN 65~75 Px Tanimlama 43 | Elle -
65~75 Px Tanimlama 44 | Adima Git -
65~75 Px Tanimlama 45 | Adimda tut -
OuT 31~32 Roéle Tanim 1, 2) 20 | Adim Palsi -
33 Q1 Tanimla 21 | Ardigll Pals -

APP-01 Uygulama Modu : No. 4 Otomatik Cal ‘1 secerseniz, parametre modunda otomatik sira grubu(AUT)
goriintiilenir. Otomatik sira tipini, Hizlanma/Yavaglama zamanini ve her adimin frekansini ve dontis yontinti
ayarlayabilirsiniz.

IN-65~75 Px Tanimlama : Otomatik sira galismasi i¢in gok fonksiyonlu giris terminalini kullanin.

41 : SEQ-L, 42 : SEQ-M

Otomatik sira galismasinin sira tipi segilir. Her biri igin farkl veri kimelerine sahip 2 ‘ye kadar sira galismalan
mevcuttur. SEQ-1 olarak segilen terminal girilirse, calisma sira 1 ‘de ayarlanan veri kiimesi ile gergeklestirilir.
SEQ-2 olarak secilen terminal girilirse, galisma sira 2 ‘de ayarlanan veri kiimesi ile gerceklestirilir.

43 : Elle

Otomatik sira calisma modunda durma esnasinda No. 43 El ile olarak ayarlanan terminal girilirse, sirasiyla DRV06
(Cal Komut Gir) ve DRV07 (Frekans Ayar) ‘iInda ayarlanan calisma komutu ve frekans komutu uygulanacaktir.

44 : Adima Git

Otomatik sira calisma ydntemi secilir. AUT-01 kodunda Oto-B ‘yi secerseniz, bu adim kaydirma komutu olarak
kullanilir.

45 : Adimda tut

AUT-01 Otomatik Mod Oto-A ‘ya ayarli iken calisma esnasinda, Tutma Adim terminali girilirse, son adim muhafaza

edilebilir.
OUT-31~33 fonksiyon maddeleri arasindan No. 20 Adim Palsi ‘ni secgerseniz, otomatik sira galigmasi esnasinda her

adim degistiginde her zaman cikis sinyallerinin ¢ikigi sinyaller ile verilir. Sinyal genigligi 100mSan ‘dir. No. 20 Sira Sinyalini

segerseniz ve sinyalin ¢ikisi sira gevirimi 1 veya 2 olan son adimda verilirse, sinyal genisligi 100mSan ‘dir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Géstergesi
01 Otomatik Mod 0 Oto-A -
02 Oto Kont Gz - 0.08 San
04 Adim No 1 - 8 -
AUT 10 1/1 Adim Frek - 11.00 Hz
11 1/1 Hzl/Yvs Z - 5.0 San
12 1/1 SH Cal Z - 5.0 San
13 1/1 Cal Yénii 1 | lleriydn -
14 1/2 Adim Frek - 21.00 Hz

Ayarlanan adim sayisi olarak tekrarli gértintilenir.
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AUT-01 Otomatik Mod : otomatik sira caligma tipini seger.

0: Oto-A

Bu, SEQ-L veya SEQ-M ‘ye ayarli terminal ¢ok fonksiyonlu terminal fonksiyon maddeleri arasindan girilirse, otomatik
olarak ayarlanan adimlar ile devam etmenin ¢alisma yontemidir.

1:Oto-B

Adima Git olarak ayarlanan terminal her girildiginde ve SEQ-L veya SEQ-M ‘ye ayarlanan terminal her girildiginde
adimlarla devam edebilirsiniz. Her birinin hareketleri i¢in, agagidaki gekile bakin.

AUT-02 Oto Kont Gz : SEQ-L ve SEQ-M olarak ayarlanan terminaller ayni anda girildigi zamani ayarlar. Terminallerden
birisi girilirse, diger terminal ayarlanan zaman dilimi siiresince girilmeyi bekler. Ayarlanan zaman dilimi dahilinde diger bir
terminal girilirse ayni anda girilmis gibi davranilir.

AUT-04 Adim No 1 : sira galismasi adim sayisini ayarlar. Frekans, HizZlanma/Yavaglama, sabit hiz ve her adimin yonii
ayarlanan adim sayisina gore goriintiilenir.

AUT-10 1/1 Adim Frek : adim 1 ‘in gcaligma frekansini goriintiiler. Mesajda goriintiilenen 1/1 ‘in ilk 1 ‘1 sira tipini gosterir
ve ikinci 1 adim sayisini gosterir. Oregin, gok fonksiyonlu terminaller arasindan No. 42 SEQ-2 olarak ayarlanan terminal
girilirse, calisma 2/1 Adim Frek ‘te ayarlanan frekanstan baslar.

AUT-11 1/1 Hzl/Yvs Z: Hizlanma/Yavaglama zamanini ve AUT-10 ‘da ayarlanan frekansa hareket etmek i¢in gereken zamani
ayarlar.

AUT-12 1/1 SH Cal Z : AUT-10 ‘da ayarlanan frekansta sabit hizda ¢alisma zamanini ayarlar.

AUT-13 1/1 Cal Yonii : doniis yoniinii ayariar.

Cikis Frekansi AUT-14

AUT-10 ileri

AUT-13
AUT-17 ?

— P> — P —P< > < \: AUT-21¢

AUT-11 AUT-12 AUT-15 AUT-16 AUT-19 Ters
AUT-18

Cikis Sira Sira
Frekansi 1 2

Px(SEQ-L)[M

Px(SEQ-M) m

Cikis
Frekansi

Px(SEQ-L) [l
8-52 PX(Git-
Adimi)

|
|
|
|
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8.1.36 Traverse calisma

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi
01 Uygulama Modu 1 | Travers -
08 Trv Calis. Deg - 0.0 %
09 Trv Tir Bay - 0.0 %
APP | 10 Trv Hzl Zamani - 2.0 San
11 Trv Yvs Zamani - 3.0 San
12 Trv Offset Hi - 0.0 %
13 Trv Offset Lo - 0.0 %
IN 65~75 | Px Tanimlama 27 | Trv Offset Lo -
65~75 | Px Tanimlama 28 | Trv Offset Hi -

APP-01 Uygulama Modu : uygulama modunu No. 1 Travers ‘e ayarlar.
Travers galisma igin gerekli fonksiyonlar gortintiilenir.
APP-08 Trv Calis. Deg : caligma frekansina dayanarak ¢apraz galigma frekansinin biiyiikligiinii yiizde

olarak secer.
.. lisma frekansi * CaprazBiy tkiik %
CaprazBily Frekans; = 2 ~ SaprazBiy ddtie®

APP-09 Trv Tir Bily : asagida gosterildigi gibi karigtirma ¢alisma frekansinin biiyikliigiinii ve frekans

ziplamayi seger.

. . . CaprazBly frekansi* (100 - CaprazKaristirma%)
CaprazKar frekansi = CaprazBuy frekansi - 100

PP-10 Trv Hzl Zamani, APP-11 Trv Yvg Zamani : Travers ¢aligsma Hizlanma/Yavaglama zamanini ayarlar.
APP-12 Trv Offset Hi : Gok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlan arasindan No. 28 Capraz Ust Avans ‘i

seger ve girerseniz, ¢calisma APP-12 ‘de ayarlanan deger kadar artirilan frekans sablonunda gerceklestirilir.

. .
CaprazUstAvans frekansi — Calisma frekansllooc;aprazUstAvans

APP-13 Capraz Alt Avans : Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlar arasindan No. 27 Trv Offset Lo ‘yu

seger ve girerseniz, ¢calisma APP-13 ‘de ayarlanan deger kadar azaltilan frekans sablonunda gerceklestirilir.

H 1 *
CaprazAltAvans frekansi = Calisma frekansllOO CaprazAltAvans
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8.1.37 Fren kontrolu

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi
DRV | 09 Kontrol Modu 0 V/F -
41 Fren Acgma Akim - 50.0 0~180% %
42 Fren Agma GZ - 1.00 0~10.0 San
ADV 44 FA ILR Frek - 1.00 0~Maks. frekans Hz
45 FA GER Frek - 1.00 0~Maks. frekans Hz
46 Fren Kapa GZ - 1.00 0~10 San
47 Fren Kapa Frek - 2.00 0~Maks. frekans Hz
OUT | 31~33 | Role x veya Q1 35 | BR Kontrol - -

Bu, yiik sistemindeki Agik/Kapali hareketlerini elektronik freni kullanarak kontrol etmek i¢in kullanilir. Hareket
sirasi kontrol modunun(DRV-09) ayarlanan degerine gore degisiklik gosterir. Sirayi inga etmeden 6nce kontrol
mod ayarini kontrol edin.

Fren kontrolu etkin oldugunda baslangi¢ DC frenleme(ADV-12) ve bekleme ¢aligsmasi(ADV 20~23) etkin

degildir. Tork kontrolu ayarlandiginda fren kontrolu etkin degildir.

[Kontrol Modu Vektor olmadiginda : |

1) Fren Agik Sirasi

Motor statik iken galisma komutu verilirse slrlcU ileri veya ters olarak acik frekansa(ADV-44,45) hizlanir.
Motor icinden gegen akim fren agik frekansina ulastiktan sonra fren acik akimina(Fren Acma Akim)
ulastiginda, cikis rolesi veya cok fonksiyonlu cikis terminali fren kontroluna ayarlanmasi ile fren agik
sinyalleri birakilir. Frekans fren acik gecikme zamani(Fren Acma GZ) suresince muhafaza edildikten
sonra hizlanma baslar.

2) Fren Kapali Sirasi

Calisma esnasinda dur komutu verilirse motor yavaslar. Cikis frekansi fren kapali frekansina(Fren Kapa
Frek) ulastiginda yavaslama durur ve fren kapali sinyali ayarlanan c¢ikis terminaline birakilir. Frekans
fren kapall gecikme zamani(Fren Kapa GZ) sliresince muhafaza edildikten sonra cikis frekansi O olur.
DC fren zamani(ADV-15) veya DC fren miktari(ADV-16) ayarlanirsa DC freninden sonra strtcu gikisi
bloke edilir. DC frenleme hareketi icin sayfa 7-27 ‘ye bakin.

[Kontrol Modu Vektor ‘e ayarlandigindal

1) Fren Acik Sirasi

Calisma komutu girilirse ilk tahrik zamanindan sonra ¢ikis terminalinin ayarlanmasi ile fren acik sinyali
birakilir.

Fren acik gecikme zamani(Fren Acma GZ) ‘ndan sonra hizlanma baslar.

2) Fren Kapali Sirasi

Dur komutu verilirse hiz 0 ‘a erisinceye kadar yavaglama gergeklestirilir ve fren kapali sinyali birakilir.

Ayarlanan fren kapali gecikme zamani(Fren Kapa GZ) ‘ndan sonra ¢ikis bloke edilir. Bu tork kontrol
modunda etkin degildir.
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ADV-44, 45
ADV-47

Cikis frekansi

ADV-41
Cikis akimi
ADV-15
ADV-42 > e
«—> «—>
ADV-46
Motor hizi
Fren Cikis terminali
Calisma
komutu
<« pe_ Frenacmaarald [,
Fren Fren
kapatma kapatma
aralg araligi

Kontrol Modu Vektér olarak ayarlanmadidinda

Cikis frekansi

CON-10 / \
<>

ADV-42

Cikis akimi

L
CON-12

Motor hizi

Fren cikis terminali Iy

Calisma
komutu
‘ Fren acma araligi >
Fren Fren
kapatma kapatma

Kontrol Modu Vektér olarak

- aralig
ayarlanmadiginda 9

aralidi
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8.1.38 Cok fonksiyonlu cikis A¢/Kapa kontrolu

| Fonksiyon Gostergesi Ayar Gosterge5| | Ayar Araligi

On/Off Kon Gir
ADV | 67 CK ON Seviye - | 90.00 10~100% %
68 CK OFF Seviye - 10.00 0~CK ON Sev[%)] %
OUT | 31~33 | Role x veya Q1 34 | AcikKapali Kontrolu | - -

Analog giris degeri ayarlanan deger uzerinde ise gikis rolesi veya ¢cok fonksiyonlu ¢ikis terminali ACIK veya
KAPALI hale getirilebilir.

ACIK/KAPALI kontrolu igin kullanilacak analog girisi ADV-66 ‘da segin ve ¢ikis terminalinin ACIK ve KAPALI
oldugu seviyeleri sirasiyla ADV-67 ve 68 ‘de ayarlayin. Analog giris degeri ADV-67 ‘de ayarlanan degerden
yuksek ise ¢ikis terminali ACIK ve eger diigiik ise KAPALI ‘dr.

8.1.39 Coklu motor kontrolu fonksiyonu

Bu, fan veya pompa sisteminde birden fazla motor tek suriicu tarafindan kontrol edildiginde kullanilir. Surticu
cikisina(ana motor) bagh motor PID kontrolu ile hizi kontrol eder ve ortak gli¢ kaynagina bagh diger
motorlar(yardimci motorlar) siiriicui igindeki role ile Agik/Kapal kontrolunu gergeklestirir.

Yardimci motorlarin kontrol rélesi igin siirlicli standart G/C kartinin Roéle 1 ve 2 ‘si ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikis
terminali Q1 kullanilir. Artinlmis G/C segenek karti stiriicii segenek yuvasina baglanirsa 3 ‘e kadar role ¢ikisi

kullanilabilir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Araligi

APP | 01 Uygulama Modu 3 | Coklu Mot Kon | - -
20 Yar Mot No - |10 0~4 -
21 Yar Mot Bas No - |1 1~4 -
22 Oto Deg Zaman - | 0:00 XX XX Dak
23 1. YM Cal Frek - | 49.99 0~60 Hz
24 2. YM Cal Frek - | 49.99 0~60 Hz
25 3. YM Cal Frek - | 49.99 0~60 Hz

APO 26 4. YM Gal Frek - | 49.99 0~60 Hz
27 1. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
28 2. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
29 3. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
30 4. YM Dur Frek - | 15.00 0~60 Hz
31 YM Cal GZ - | 60.0 0~3600.0 San
32 YM Dur GZ - | 60.0 0~3600.0 San
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Fonksiyon Gostergesi | Ayar Gostergesi Ayar Araligi
PO | 33 - | 4 0~4 -

A YM No Secim
34 By-pass Secimi 0 | Hayr Hayir/Evet -
35 Oto Degisme 0 | Yardma Yok/ Yardimci/ Ana | -
36 Oto Deg zam - | 72:00 0~99:00 Dak
38 Kilittleme 0 | Hayrr Hayir/Evet -
39 Kilitemede GZ - | 5.0 0.1~360.0 San
40 Basing Farki -2 0~100% %
41 AnaMot Hiz Zam - |20 0.0~600.0 San
42 Ana Mot Yav Zam - |20 0.0~600.0 San
31~33 | Réle x veya Q1 2 | Goklu Mot Kon i -
ouT 5 i
34~36 Qx Tanimla ‘ Coklu Mot Kon -

1) Temel Calisma

APP-01 Uygulama Tipi : Uygulamali fonksiyon olarak No. 3 Goklu Mot Kon ‘u segerseniz Coklu Mot Kon fonksiyonuna
iliskin maddeler opsiyonel kart fonksiyon grubunda(APO) goriintiilenir ve PID kontrola iligkin fonksiyonlar APP ‘de
gorintiilenir. APP ‘de uygulama fonksiyonlan grubu, PID kontrol gibi fonksiyonlar goériintiilenir.

APO-20, 21, 33 : APO-33 ‘te yardimci motor sayisi ayarlanir ve birden fazla yardimeci motor var ise, ilk galistinlan yardimci
motor numarasi APO-21 ‘e girilir. Ornegin, iig yardimci motor var ise ve her biri Rle 1,2 ve Q1 kontrolu tarafindan kontrol
ediliyorsa, APO-21 ‘e 2 girildiginde yardimci motorlar Roéle 2, Q1 ve Réle 1 sirasiyla galigir. Yardimel motorlar Réle 1, Q1 ve
Role 2 sirasiyla durur. APO-20 ‘de halihazirda ¢alisan yardimci motor sayisi gézlemlenebilir.

APO-23~26 YM Cal Frek 1~4 : Yardimci motorlann baslangi¢ frekanslan ayarlanir. Ana motor PID kontrolu tarafindan
calistinlirken ¢alisma frekansi yiik degisimi tarafindan yiikseltilir ve yardimci motor galismasi gereklidir.

Siiriicii ¢cikis terminalinin(Réle veya ¢ok fonksiyonlu gikig(Qx)) yardimer motor ¢alismasi igin AGIK olma sarti su
sekildedir. Yardimci motor 1) ana motorun hizi yardimci motorun baslangi¢ frekansinin(APO-23~26) lizerine ¢iktiginda, 2)
yardimci motorun baslangic gecikme zamani(APO-13) gectiginde ve 3) ana motor PID kontroloriiniin referans ve geri
beslemesi arasindaki fark yardimci motor hareketinin basing farkindan(APO-40) daha biiyiik oldugunda calisabilir.
APO-27~30 YM Dur Frek 1~4 : Yardimci motor durma frekansi ayarlanir. Yardimci motor galisiyorken ana motor ¢alisma
frekansi belirli bir frekansin altina diiserse yardimci motor durdurulmalidir. Yardimei motorun durma sarti su sekildedir.
Yardimci motor 1) ana motorun hizi yardimci motorun durma frekansinin(APO-27~30) altina diistiigiinde, 2) yardimci
motor durma gecikme zamani(APO-32) gegtiginde ve 3) ana motor PID kontroloriiniin referans ve geri beslemesi

arasindaki fark yardimci motor hareketinin basing farkindan(APO-40) daha biiyiik oldugunda durdurulabilir.
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APO-41 AnaMot Hiz Zam, APO-42 Ana Mot Yav Zam: Yardimci motor ¢alistiginda veya durdugunda ana motor
PID kontrolunu ve normal hizianmayi ve yavaglamayi durdurur. Yardimci motor ¢alistiginda ana motor APO-
42 ‘de ayarlanan yavaglama zamani suiresince yardimci motorun yavaglama frekansina yavaslar.

Tersine, yardimecil motor durdugunda ana motor APO-41 ‘de ayarlanan hizlanma zamani siiresince baglangi¢

frekansina hizlanir. Ana motorun PID kontrol detaylan igin sayfa 8-12 ‘ye bakin.

Yardimci motorun durma
gecikme zamani
Yardimci motorun APO-31
baslangig frekansi Yardimci motorun
APO-23~26 baslangig frekansi
APO-27~30

o

Ana
motor
QI|(|§ Pompa sayisi arttiginda ana motor Hizlanma zamani
APO-42
frekansi
g|k_|§ . Yardimci motor calisir
terminali |
Yik artisini miteakip yardimci motorun durma sirasi
Yardimci motorun durma Yardimci motorun
gecikme zamani baslangig frekansi
APO-32 APO-23~26
Yardimci motorun durma
Ana frekansi
motor APO-27~30
(;Ikl§ Pompa sayisi arttiginda ana motor Hizlanma zamani
frekansi APO-41
(;|k'|§ . auxiliary motor stops
terminali |

Yik azalisini miteakip yardimci motorun durma sirasi

2) Motorun Otomatik Degisimi (Auto Change)
Ana ve yardimci motorlarin hareket sirasi otomatik olarak degistirilebilir. Yalnizca belirli bir motor ¢calismaya

devam ederse motor 6mrii etkilenebilir. Bundan dolayi, motorlarin kullanim siirelerini esit tutmak icin hareket

sirasl ters gevrilebilir.
APO-35 Oto Degisme : Otomatik degisim hareket tiplerini seger.

0: Yok
Yardimci motor hareket sirasi APO-21(Yar Mot Bas No) ‘de segilen yardimci motor ve otomatik

degisim fonksiyonu etkin degilken calisir.
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1 : Yardimci

Yardimci motor hareket sirasi APO-21(Yar Mot Bas No) ‘de segilen yardimci motor ile galigir. Ana ve
yardimci motor toplulastirimis calisma zamani otomatik degisim zamanini(APO-36) astiginda otomatik
degisim sarti karsilanir. Motor otomatik degisim durumunda bulunduktan sonra dur komutu veya uyku
calisma modu tarafindan durdurulursa, APO-21 ‘de segilen yardimci motor baglangi¢ sirasi degistirilir.
Ornegin, galigan dort motor var ve APO-21 ‘de No. 4 segilmigse yardimci motor baglangig sirasi otomatik
olarak No. 1 ‘e degisir. Bundan dolayi, yardimci motorun énceki 4,1,2,3 baslangi¢ sirasi 1,2,3,4 ‘e degisir ve

durum geriye otomatik degisim durumuna donerse sira 2,3,4,1 ‘e degisir.

3 faz giris
RVAY Baslangig sirasi : yardimcr 1 ->yardimcl 2 -> yardimci 3 -> yardimci 4
Sdricu Durma sirasi : yardimcl 4 ->Yardimci 3 -> Yardimci 2 -> Yardimci 1
RST

KD1 KD2 KD3 KD4

—— L—— — — L ——

Ana motor Yardimci Yardimci Yardimei Yardimei
motor1 motor2 motor3 motord

2:Ana
Otomatik degisim ana ve yardimcl motorlar arasinda ayrim gézetmeksizin mimkandur. Otomatik
degisim sarti stirlici cikisina bagli motorun toplulastinimis calisma zamani otomatik degisim
zamanini(APO-36) asarsa karsilanir. Strlct dur komutu veya uyku calisma modu tarafindan
durdurulursa, motor calisma sirasi otomatik olarak degisir. Ornegin, baslangic yardimc motor
secimi(APO-21) 2 ‘ye ayarlanirsa, sirticl gikisi No. 2 motora baglanir. Dort motor varsa ve yardimci
motor ¢alisma sarti karsilanirsa, 3, 4 ve 1 motorlan sirali olarak birbiri ardindan galismaya baslar.
Surlcl otomatik degisim durumunda durursa, sonraki tekrar calismada motor No. 3 strlicl gikisina
baglanir ve yardimci motor 4, 1 ve 2 sirasinda calisir.
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faz giris
RST
Siiriic
UV W
NUK jw KD ¢ 7“ K%&x WxxK ¢ WxxKD“
K1 KM KM KM#
D

3) Kilit

Bu, motor arizasi durumunda motor ¢alismasini durdurma ve baska bir motorla degistirme fonksiyonudur.
Ariza sinyali girig terminaline girilir ve ilgili terminallerin fonksiyonlan Kilit 1~4 olarak ayarlanirsa, motoru
terminal giris durumuna gore ¢alistinp galistirmama karari verilecektir. Degisim ¢alisma sirasi yukarida
tanimlanan motor otomatik degisim mod se¢iminin(APO-35) ayarlanan degerlerine gore degisiklik
gosterecektir.

IN-65~75 Px Tanimlama : Kilit olarak kullanilacak terminal IN 65~75(75 artinlmis G/C var ise) arasindan segilir
ve Kilit 1~4 motor sirasina goére ayarlanir. Otomatik degisim se¢imi(APO-35) 0(Yok) veya 1(Yardimci) ‘ya
ayarlanirsa ve ana motor dahil toplam doért motor ¢alistiginda yardimei motorlar 1, 2 ve 3 siiriicii gikis
terminalleri Réle1, 2 ve Q1 ‘e baglanirsa kilit numaralan 1, 2 ve 3 Role1, 2 ve Q1 ‘e bagh motora karsilik gelir.
Ancak, otomatik degisim mod se¢imi(APO-35) 2(Ana) ‘ya ayarlanir ve ana ve yardimci motorlar sirasiyla
siiriicui cikis terminalleri Role1, 2, Q1 ve Q2(artinimis G/C kullanilir) ‘ye baglanirsa, Kilit 1, 2, 3 ve 4 Role1, 2, Q1
ve Q2 ‘ye karsilik gelir.

APO-38 Kilit : No. 1 Evet ‘i segin.

1) Toplam 5 motor var ve otomatik degisim mod secimi(APO-35) 0(Yok) veya 1(Yardimci) ‘ya ayarlanirsa,
calisma su sekildedir. Statik iken motor 3 ‘iin anzasi ile sinyaller Kilit 3 ‘e ayarlanmis terminal bloguna girilirse,
yardimci motorlar 1, 2 ve 4 sirasi ile galisir. (baslangi¢ yardimeci motor segimi APO-21 1 oldugunda) Terminal
blok sinyalleri geri ¢ekilirse, hareket sirasi 1, 2, 3 ve 4 ‘tiir. Sinyaller Kilit 3 terminaline girilirse, yardimci motor
3 durdurulur ve yardimci motor 4 caligir. Kilit sinyali geri ¢ekilirse yardimci motor 4 durdurulur ve yardimci

motor 3 tekrar ¢aligir.
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2) Toplam dort motor var ve otomatik degisim mod se¢imi(APO-35) 2(Ana) ‘ya ayarlanmigsa ¢alisma su
sekildedir. Baglangi¢ yardimci motor se¢imi APO-21 1 ‘e ayarlanmigsa, motor 1 siiriicii tarafindan ¢alistinlir ve
geriye kalan 2, 3 ve 4 yardimci motorlar tarafindan galigtirilir ve kilit sinyalleri yardimci motorlara girilir,
calisma sirasi yukarida 1) ‘de tamimlanan yordam ile aynidir.  Ancak, surticilye bagh motor 1 ‘de sorun varsa
cikis derhal bloke olur ve motor 2 siirticui ¢ikisina baglanir ve yardimci motor galigma sirasi 3, 4 ‘tiir. Motor 1

kilit sinyali geri gekilirse yardimci motor galisma sirasi 3, 4, 1 ‘dir.

Kestirme Calismasi (Duzenli Kestirme)
Ana motor hizi PID kullanmadan geri besleme tarafindan kontrol edilebilir. Yardimci motor ¢alisma ve
durmasi geri besleme miktarina goére kontrol edilir.
APP-34 By-pass Secimi : No. 1 Evet ‘i se¢in. Toplam doért ana ve yardimci motor(APP-33) varsa, gcalisma su
sekildedir. Geri besleme giris degeri 0~10V arasinda ve azami giris degeri(10V) ¢alisma frekansi 60Hz ise
yardimci motor 1, geri besleme miktari 2.5V(ana motor ¢aligma frekansi 15Hz) oldugunda ¢calismaya baglar.
Geri besleme miktar tekrar 5V ‘a erigirse, yardimci motor 2 ¢aligir. Azami 10V giriginde, li¢ motorun tamami

caligir.

Azami geri besleme miktari

Yardimci motor n calisma seviyesi = n * gZrqmeimotorsay si(APO- 33)

8.1.40 Rejenerasyon baskidan kurtulma fonksiyonu
(Basing esnasinda geri besleme durumunda kontrol calismasindan sakinmak igin)

Bu fonksiyon, motor geri beslemesi durumunda basing esnasinda motor ¢alisma hizini artirarak geri
besleme bélgesini 6nlemek icin olandir.

Grup | Kod No. Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi ve Aralid
) Hayir
74 Rej Engelleme 0: Hayir -
1 Evet
) o 200V sinifi: 300~400V | 350V
75 RejEn Seviyesi V
ADV 400V sinifi: 600~800V | 700V
76 Komp Frek Lim 0~ 10.00Hz 1.00[Hz] Hz
77 RejEn P Kazang 0 ~ 100.0% 50.0[%] %
78 RejEn I Kazang 20~30,000msan 500[msan] msan

ADV-74 Rej Engelleme (basing igin geri besleme sakinma fonksiyon segimi):

Motorun sabit hiz galismasi esnasinda sik sik geri besleme gerilimi olustugunda, asir DB Unite
calismasina bagli DB Unite hasari ve kisa émiirliiligi olustugunda veya DB Unite calismasindan
sakinmaya baglh DC bara gerilimi sinirlandiginda segilir.
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ADV-75 RejEn Seviyesi (basing icin geri besleme sakinma seviyesini ayarlayin):

DC bara gerilimi geri besleme geriliminden yikselirse DB galisma sakinma gerilimini ayarlayin.

ADV-76 Komp Frek Lim (basing igin geri besleme sakinma telafi frekansini sinirlandirin):

Geri besleme calisma bolgesi esnasinda degistirilebilen frekans araligini gergek komut frekansina
ayarlayin.

ADV-77 RejEn P Kazang (basing icin P kazanci geri besleme sakinma telafi kontrol makine fonksiyonuna
ayarlanmis)

ADV-78 RejEn I Kazang (basing igin I kazanci geri besleme sakinma telafi kontrol makine fonksiyonuna
ayarlanmis):

DC bara gerilim siniri PI kontrol makinesinin P, I Kazancini geri besleme calisma bdlgesine ayarlayin.

ADV-75 geri besleme sakinma seviye
aerilimi

Direk

Aaerilim\/dr\

ADV-76 kayma frekans sinir araligi

Cikis Komut 2 1 _
frekansi(Hz) | frekansi ' <\"\'\\ Geri besleme sakinmasi

esnasinda durum

& Tedbir

Basing icin geri besleme sakinma fonksiyonu yalnizca motor calisma durumu sabit hiz bélimUinde
oldugunda

mUmkidnddr. (hizlanma/yavaslama boliminde mimkin degildir) Cikis frekansi sakinma galismasi
esnasinda sabit hiz calismasina ragmen ADV-76 Komp Frek Lim ‘de ayarlanan frekans kadar
degisebilir.
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9.1 Gozlem Fonksiyonlari

9.1.1 Calismada gozlem — Tus takimi

CGaligma durumunu surdctnun tug takimini kullanarak gézlemleyebilirsiniz. Gozlemlenecek maddeleri yapilandirma

modunda(CNF) segebilir, gdzlem modunda ayni anda U¢ maddeye bakabilir ve durum goéstergesinde bir maddeyi

secebilirsiniz.
1) Gozlem Mod Gosterge Segimi

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar
- 21 IzMod 1. Deger 0 Frekans Hz
CNF - 22 izMod 2. Deger 2 Akim A
- 23 1zMod 3. Deger 3 Gerilim \Y
24 IzMod FA Déniis 0 Hayr -

CNF-21~23 Gozlem Hatti-x : Gézlem modunda goériintiilenecek maddeleri seger. Glg¢ saglandiginda ilk olarak

gdzlem modu gériintilenir ve IzMod 1. Deder ~ IzMod 3. Deger biitiin lic maddesi ayni anda gdriintiilenebilir.

Goriintiilemek istediginiz hatta uyan asagidaki maddelerden secin. CNF-24 IzMod FA Déniis ‘de Evet ‘i secerseniz

CNF-21~23 fabrika ayarlarina doner.

Ayar Fonksiyon
Durma esnasinda, ayarlanan frekans gortntlenir ve
0 Frekans galisma esnasinda, halihazirda cikis verilen galisma
frekansi Hz biriminde goéruntilenir.
1 Hiz Yukaridaki(0) ile ayni ve rpm biriminde goérintilenir.
2 Akim Cikis akimi buyUklGguni gortntler.
3 Gerilim Cikis gerilimini gérantdiler.
4 Cikis Glcu Cikis glicinu goéruntuler.
5 Enerji Sayaci Surlictnin tikettigi elektrigi goruntler.
Slricu icindeki DC glg gerilimini gorintiler. Durma
6 DCL Gerilim esnasinda, DC girig geriliminin azami degerini temsil
eder.
Suricli  terminal  bloklarinin  giris  terminallerinin
7 DG Durumu durumunu gorintiler. Sagdan P1,P2...P11 tarafindan
temsil edilir.
Suricli terminal  bloklarinin  ¢lkis  terminallerinin
8 DC Durumu durumunu gorintiler. Sagdan Role1, Roéle2, Q1
tarafindan temsil edilir.
9 V1 Gés De§ [V] Qgﬁlim tgrm?nalirjde's'ijri]cu vtermipa!_ t?_log_unun gerilim
giris terminali V1 ‘e girilen degerleri goruntuler.
Yukaridaki gerilim birimini ylzde olarak goruntiler. -10
10 V1 Izleme[%] ~ 0 ~ +10V girilirse -100 ~ 0 ~ 100% tarafindan temsil
edilir.
1 I1 Gos Deg[mA] Suricu terminal blogunun 11 terminaline girilen akimin
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Ayar Fonksiyon

blyukligina goruntdler.

Yukaridaki akimi ylzde olarak goruntiler. Girilen akim
0~20[mA] ise, 0~100% tarafindan temsil edilir.
Artirimis G/C segenegini kullandiginizda G/C segenek
kart V2 terminalinin gerilim girigini goruntuler.

12 I1 Izleme[%]

13 V2 Gos Deg[V]

14 V2 izleme[%] V2 giris gerilimini ylizde olarak géruntuler.

Artirimis G/C segenegini kullandiinizda G/C segenek

15 12 GOs Deg[mA] karti 12 terminaline girilen akim.

16 12 izleme[%] 12 terminali giris akimini ylzde olarak gortntiler.
17 PID Cikis PID kontroloranun ¢ikisini géruntuler.
18 PIDRef Deg PID kontroldranun referansini gérintuler.
19 PID GB Deg PID kontroléranun geri beslemesini goruntuler.
Tork referans komut yontemi (DRV-08) tus takimi (0
20 Tork veya 1) haricinde bir ydontem olarak ayarlanirsa, tork

referansi géruntllenir.

Tork sinir ayarlama yontemi (CON-53) tus takimi (O
21 Tork Limit veya 1) haricinde bir yontem olarak ayarlanirsa, tork
sinir géruntulenir.

Tork avans ayarlama yontemi (CON-58) tus takimi (O
22 Tork Bas Ref veya 1) haricinde bir yontem olarak ayarlanirsa, tork
avansi goriuntulenir.

Hiz sinifandirma yontemi (CON-62) tus takimi (0 veya
23 Hiz Limiti 1) haricinde bir yéntem olarak ayarlanirsa, hiz sinir
miktari gorintulenir.

YUk hizini kullanicinin istedigi  6lcek ve birmde
goruntiler. Yk hizini ADV63 (Yuk Hiz Birimi) ‘nde
24 Yuk Hizi ayarlanan rpm veya mpm birimlerinde ADV61 (Yuk
Hiz Kazancl) ve ADV62 (Yik Hiz Olgegi) ‘nin
uygulandigi degerlerde goruntiler.

2) Cikis gli¢ gostergesi

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
PAR BAS 18 Giic Gos Kat |- | 1000 %

BAS-18 Gii¢ Gos Kat : yukarida tanimlanan gbzlem maddeleri arasindan No. 4 Cikis Glicl ‘nu seger, tus
takiminda goruntilenen ¢ikis giict beklenenden daha duguk ise bu ayarlanan degeri uygun bir sekilde yukseltir. Tus
takiminda goruntilenen ¢ikis giicl beklenenden daha yuksek ise bu ayarlanan de@eri uygun bir sekilde azaltir.

Cikis gl¢ gostergesi gerilim ve akim ile hesaplanir ve gug faktért disik oldugunda Cikis guiciinde hata olabilir.
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* Enerji Sayaaci: daha énce bahsi gegen izleme maddeleri arasindan No. Enerji Sayacl (siriicl tarafindan
tuketilen elektrik) tanimlar. Elektrik tUketimi gerilim ve akim ile hesplani, ve 1 saniyede bir hesaplanan elektrigi

toplulagtirir.

Elektrik tiketim gostergesi yolu agagidaki tanimlamadki gibidir.

1. 1000kW ‘in altinda, birim kW ‘tir ve 999.9 KW olarak goruntulenir.

2.1~99 MW arasinda, birim MW ‘tur ve 99.99MWh olarak gértnttlenir.

3. 100 ~ 999 MW arasinda, birim MW ‘tur ve 999.9 MWh olarak gérinttlenir.

4. 1000 MW ustlnde, birim MW ‘tur ve 9999 MWh olarak goruntulenir ve 65535 MW ‘e kadar goruntilenebilir.
5. 65535 MW ustuinde, 0 ‘a ilklendirilir ve birim kW olur ve 999.9 KW olarak goruntulenir.

6. CNF-62 GUi¢ Say Sifir EVET ‘e sififanmasi durumunda kullanici elektrik tiketimini silebilir.

3) Tus takimi Hiz Gosterge Segimi

_ Fonksiyon Gostergesi Ayar

| 61 Devir Gos Kaz - | 1000 %
PAR | ADV 62 Devir Gés Skal 0| X1 -

| 63 Devir G6s Bir 0| rpm -

ADV-61 Devir Gos Kaz : yukarda tanimlanan gézlem maddeleri arasindan No. 24 Yik Hizini seger ve motor
ekseni ve yuk bir kemer ile ve bunun gibi badlai oldugunda digli oranini hesaplayarak gergek donis sayisini
goruntiler.

ADV-62 Devir Gos Skal : No. 24 Yik Hizini izieme maddeleri(x1~x0.0001) arasindan hangi ondalik bigiminde
goruntllenecegini secer.

ADV-63 Devir Gos Bir : gozlem maddeleri arasindan No. 24 YUk Hizini seger. RPM(Dakikada Donls) ve
MPM(Dakikada Metre) ‘den birini seger.

Omegin, hiz 800[rpm] ‘de 300 [mpm] ise ve degeri goriintlilemek istiyorsaniz ADV-61(Devir Gos Kaz) ‘ni “%375” ‘e
ayarlayin. Ek olarak, ondaligin ilk konumunda gortintilenmesini istiyorsaniz ADV-63(Devir Gos Bir) ‘ni “X 0.1” ‘e

ayarlayin. Artik tus takimi géstergesi tizerinde No. 24 YUk Hizi igin “800rpm” yerine “300.0 mpm” goruntilenir.

4) Hz / Rpm Gosterge Segimi

Fonksiyon GOstergesi
DRV 21 Hz/Rpm Secimi 0 Hz -

PAR

BAS 11 Kutup Sayisi - 4 -

DRV-21 Hz/Rpm Secimi : birimi Hz olan bitiin parametreleri RPM ‘ye veya tersine donisturebilir. BAS-11 ‘in

kutup sayisi uygulanir.
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* Uyari

Hz/Rpm se¢iminin varsayilan degerini Hz ‘den Rpm ‘ye degistirirseniz butiin parametreler Rpm ‘ye degistirilir ancak
izleme modunda otomatik olarak degistiriimez.

Om.) CNF-21 IzMod 1. Deger Frekans (Hata degeri) ‘nde DRV-21 Hz/Rpm Segimi ‘nde dederi Hz ‘den Rpm ‘ye
degistirirseniz IzMod 1. Deger ayarlanan degeri degistirimez. izleme modu, CNF-21 ‘de degeri Rpm Gostergesine

degistirmek icin Frekans ‘tan Hiz ‘a ayarlayin.

5) Durum Goésterge Segimi

CNF | 20 | Durum GOsterge | 0 | Frekans -

Tus takimi Goéstergesi(LCD Géstergesi) ‘nin Ust kisminda gdsterilecek degiskenler segilebilir. Kullanilabilir maddeler
asagidadir 6zellikle tanimlanmamis maddeler yukaridaki izZleme Mod Se¢im Maddelerinde tanimlananlaria ayni

fonksiyonlara sahiptir.

Fonksiyon

>
<
|
)

0 Frekans 13 V2 Gos Deg[V]
1 Hiz 14 V2 Izleme[%]
2 Akim 15 12 Gos Deg[mA]
3 Gerilim 16 12 izleme[%]
4 Cikis Gicl 17 PID Cikis

5 Enerji Sayaci 18 PIDRef Deg

6 DCL Gerilim 19 PID GB Deg

7 - 20 Tork

8 - 21 Tork Limit

9 V1 Gos Deg [V] 22 Tork Bas Ref
10 V1 Izleme[%] 23 Hiz Limiti
11 11 Goés De[mA] 24 Yiik Hizi
12 I1 Izleme[%]
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9.1.2 Ariza durum gozlem — Tus takimi
Ariza Modu ¢alisma esnasinda hata durumunda mevcut ariza durumunu gorinttler. Mevcut hatanin tipi, galisma

frekansi ve akim g6zlemlenebilir ve son 5 hata kaydedilebilir.

1) Mevcut Ariza Durum Goézlemleme

Ariza olugsursa mevcut ariza tipi tus takimi gostergesinde asagidaki gibi gértntilenir.

48.30 Hz

02 Cikis Akimi

Ariza tipi ve tanimi igin 10.1.20. Ariza/Uyar Tablosuna bakin.

Ariza aninda sirticl ¢alisma durumu gézlemlenebilir ve asagidaki maddeler kaydedilir.

Goruntulenen Bilgi | Fonksiyon
1 HA Cal Frekans Ariza aninda calisma frekansi
2 Akim Ariza aninda ¢ikis akimi

Hizlanma, vyavaslama, sabit hiz

3 HA H/Y Durumu ¢alismasi ve durmayi gorintiler

4 DCL Gerilim Suricl DC giic gerilimi

5 HA Sicaklik Suricl sicakhig

6 DG Durumu Giris terminal durumunu gortntiler

7 DC Durumu Cikis terminal durumunu goéruntuler

8 Hata Zaman Sdrtct gucinin agllrpelsm.@n hataya
kadar gegen zamani goruntuler

9 Hata Siiresi Surtcl calismasindan arizaya kadar

gecen zamani goruntiler

Ariza durumunu sonlandirmak icin tus takimi Gzerindeki Sififama tusuna basarsaniz veya terminal blogunun
sififama terminalini girerseniz, halihazirda gértntilenen ariza bilgisi ariza gegmisinin pargasi olarak kaydedilir. Bu
durumda, Ariza Gegmisi 1 (Son-1) ‘de kaydedilenler Ariza Gegmisi 2 (Son-2) ‘ye kaydirilir.

Ariza isminin bitisigindeki say1 ayni anda olusan ariza sayisini temsil eder. Bundan dolayi, birden fazla ariza olusursa,

tiplerini PROG ‘a basarak gézlemleyebilirsiniz.
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2) Ariza Ge¢gmigi Gozlemleme

Bese kadar dnceki ariza tipi kaydedilebilir ve gézlemlenebili. Son X numarasi ne kadar disuk olursa temsil ettigi
ariza da o kadar yakin zamanlidir. Besten fazla ariza olustuysa son bes tanesinden dnce olusanlar otomatik olarak
silinir.

Ariza gegmisinde gérinttilenen maddeler agagdidaki gibidir.

Gorntllenen Bilgi Fonksiyon

0 Hata Adi(x) Ariza tipini goriintliler

1 HA Cal Frekans Ariza aninda ¢alisma frekansi

2 Akim Ariza aninda ¢ikis akimi

3 HA H/Y Durumu H|zlanma,"y?va"§lama, sabit hiz galismasi ve
durmayi gorintler

4 DCL Gerilim Surtcl DC gug gerilimi

5 HA Sicaklik Suricu sicakhigi

6 DG Durumu Giris terminal durumunu gértntiler

7 DC Durumu Cikis terminal durumunu gérinttler

8 Hata Zaman Sartcl gucunur?_ a"(;lltnasmdan hataya kadar
gecen zamani goruntiler

9 Hata Siiresi Sartcl (;?h?m?smdan arizaya kadar gecen
zamani goruntuler

10 Hatalar Silme H?h.h az.l.rda kaydfd.llm!$.. ar 48 QSN
silinip silinmeyecegini goruntuler

iki sekilde ariza gegmisini simek mimkindur. Birisi, yukarida tanimlanan her ariza gegmisinde Hata modu ‘TRP-10
Hatalan Silme’de Evet ‘i secerek her bir ariza gegmisini silmektir. Digeri Yapilandirma Modu CNF-24 IzMod FA

Do6nus icin Evet ‘i segerek bitlin ariza gegmisini silmektir.
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9.1.3 Analog c¢ikis

1) 0 ~ 10V Gerilim Cikisi

ouT

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
01 A/C1 segim 0 Frekans -
02 A/C1 Kazang - 100.0 %
03 A/C1 Baslangig - 0.0 %
04 A/C1 Filtre - 5 msan
05 A/C1 Sabit - 0.0 %
06 A/C1 izleme - | 00 %

Surlicl terminal blogunun A/C1 (Analog Cikis 1) terminalinden cikigi verilecek maddeler segilir ve blyUklikleri

ayarlanr.

OUT-01 A/C1 secim : ¢ikis maddelerinin tiplerini seger.

Ayar Fonksiyon

Calisma frekansi ¢ikisini verir. DRV-20 Azami Frek ‘a ayarlanan

0 Frekans frekanstan 10V Uretilir.
1 Ak Sartct nominal akiminin %200 ‘Unden 10V Uretilir (CT : Sabit Torka
gore).
Cikis gerilim cikisini verir. Ayarlana BAS-15 Motor Gerilimi
) Gerilim degerinden 10V ¢ikisi verir.
BAS-15 QV ‘a ayarlanmasi durumunda 200V sinifi 220V ve 400V
sinifi 440V ‘a goére 10V ¢ikis! verir.
- Suricu DC gug gerilim cikigi verir. 200V sinifi 410Vdc ‘de 10V ve
3 DCL Gerilim 820Vdc ‘de AfQO(;;VgUretir. o
4 Tork Motor nominal torkunun %250 ‘sinde 10V Uretilen tork ¢ikig verir.
5 Cikis Gicii g;l:illfm\(/jvi?(tio‘{/) ?ozlemler. Nominal c¢ikisin %200 ‘G azami nominal
6 Akim%_200 YuksUz akimin %200 ‘Gnde azami gerilim ¢ikig! verir.
B I B o e
8 Hedef Frek Ayarlanan frekans ¢ikigi verir. Maks. frekansta(DRV-20) 10V Uretir.
Hizianma ve yavaglama fonksiyonlari iginden gecen frekans ve
9 Rampa Frek gercek cikis frekansindan farkli olabilir. Maks. frekansta (DRV-20)

10V Uretir.
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Opsiyonel enkoder kartina hiz girigi hakkinda bilgi goruntuler.

10 Hiz GB Maks. frekansta(DRV-20) 10V {iretir.
Hiz referansi(komut) ve opsiyonel enkoder kartina motor déntis hiz
11 Hiz Dev girisi arasindaki fark ¢ikisini verir. Nominal kayma frekansinin iki
katinda 10V Uretir. Yalnizca vektor kontrol modunda gegerlidir.
12 PIDRef Deg ﬁID kontroli?ri,'l I.<omut degerler cikislarini verir. Referansin %100
Unde 6.6V Uretir.
o PID kontroloranun geri besleme miktarini goruntiler.
13 PID GB Deg Referansin %100 ‘Unde 6.6V Uretir.
PID kontrolériinin ¢ikis degerini gortntller. Referansin 100% ‘Gnde
14 PID Cikis 6.6V {iretir e 0
15 Sabit OUT-05 A/C1 Sabit % deger ¢ikig! verir.

OUT-02 A/C1 Kazang, OUT-03 A/C1 Baslangic : Buyiklik ve baslangic ayarlanabilir. Cikis maddeleri

frekans olarak segilir ve ¢alisma su sekildedir.

Frekans

A/Cl=

Maks.Frek

x Al ClKazanc + A/ ClBasaslang

OUT-04 A/ C1 Filtre : analog ¢ikis filtre zaman sabitini ayariar.

OUT-06 A/C1 izleme :

gozlemlenebilir.

10V azami cikis gerilimine gore ylzde olarak temsil edilen analog cikis degeri

ouT

2) 0 ~20mA Akim Cikisi
Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar

07 A/C2 Secim 0 Frekans -

08 A/C2 Kazang - 100.0 %
09 A/C2 Baslangig - 0.0 %
10 A/C2 Filitre - 5 Msan
11 A/C2 Sabit - 0.0 %

12 A/C2 Izleme - 0.0 %

Sirtict terminal blogunun A/C2 (Analog Cikis 2) terminalinden cikisi verilecek maddeler segilir ve biyUklUkleri

ayarlanir. 0 ~ 20mA kod iglevi 0 ~ 10V gerilim ¢ikisi ve Ustu ¢ikis araligi agiklanan 6deleriyle aynidir
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3)-10 ~ +10V ilave G/G opsiyonel Kartin Gerilim Gikisi
ilave G/C opsiyonel kartin siiriicli segenek yuvasina takilirsa calisma durumu ilave G/C cift yonlii geriim cikis!

kullanilarak izlenebilir. Cikigi 11bit ¢dzumleyici glice sahiptir.

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
14 A/C3 Secim 0 Frekans -
15 A/C3 Kazang - 100.0 %
oUT 16 A/C3 Baslangig - 0.0 %
17 A/C3 Filitre - 5 Msan
18 A/C3 Sabit - 0.0 %
19 A/C3 Izleme - | 00 %

Calisma fonksiyonu yukarida tanimlanan 0~10V gerilim c¢ikisina(A/C1) esit olarak ayarlanir. Ancak, ¢ift yonla
gerilim ¢ikist A/C3 icin mumkun oldugu icin tek yonlt(0~+10V) veya c¢ift yonli(-10~+10V) gerilim ¢ikis degisken tipine
gore Uretilebilir.

iki yonlii gikis gerilim émegi.

Cikis Yonu ilgili Fonksiyonlar

o _ O:Frekans 9:Rampa Frek 10: Hiz GB
ileri(+)/geri(-) " "
12: PIDRef Deg 13: PID GB Deg 14:PID Cikis
geri(-)/geri beslemeli(-) 4:Tork 7: Akim%250 -

4) 0~20mA ilave GIC Opsiyonel Kart akim ¢ikisi
ilave G/C kartinin surticiye baglantisi 0~20mA ¢ikis akimini A/C3 ve A/C4 terminalleri icinden mimkuin kilar.

Fonksiyon secimi surticii A/C1 terminalinde tanimlanan ile aynidir.

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
20 A/C4 Secim —0 Frekans | -
21 A/C4 Kazang - 100.0 %
ouT 22 A/C4 Baslangic - 0.0 %
23 A/C4 Filitre - 5 msan
24 A/C4 Sabit - | 00 %
25 A/C4 Izleme - | 00 %
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9.1.4 Terminal blogunun role fonksiyonu ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali segimi

Hata Cikisi
31 Roéle 1 Tanim Hata Modu -
32 Réle 2 Tanim 12 Calisma -
ouT
33 Q1 Tanimlama 1 FDT-1
34~36 Q2~Q4 Tanimlama - - -
41 DG Durumu - - bit

OUT-30 Ariza c¢ikisina gore Ariza Rolesi calisacaktir

Bit acik durumu (ACIK) : H Bit kapall durumu (KAPALLI) H
Bit3 Bit2 Bitl Pencere sag ucu ‘ Bit 1’ ‘dir.
v DiisUk gerilim hatasi olustugunda calisir.
v Dustik gerilim hatasi harici hata durumlarinda calisir.
v Otomatik tekrar calisma tekrarlama sinyal denemelerinin
son arizasinda galisir. (PRT-08~09).

Surucu terminal blogunun ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali(Q1) ve role(Réle1, 2) ¢ikis maddelerini secin.

Q1 Open Kollektdr TR ¢ikisidir.

Sdricu govdesine takilmis ilave G/C karti, ek 3 role ¢ikisi kullanabilirsiniz ve OUT-34, 35 ve 36 fonksiyon kodlari
goruntilenir.

Cok fonksiyonlu ¢ikis OUT 41 DC Durumunda izlenebilir.

Cok fonksiyonlu cikis ilave G/C olmaksizin 3 ¢ikisa ve ilave G/C ile 6 ¢ikisa izlenebilir.

1) Cok fonksiyonlu ¢ikis terminali & Role ayar fonksiyonlan

0: Yok (daha rahat tanimlandigindan tavsiye olunur)

Harekette bulunmaz. Bu ¢ok fonksiyonlu ¢ikis, PLC opsiyonel karti Yuva 1 ve Yuva 2 ‘ye takili iken Yok olarak
ayarlanirsa, PLC opsiyonel karti kontak nokta cikisi olarak kullanilabilir.

1: FDT-1
Bu, sUrtcunun cikis frekansinin kullanici tarafindan ayarlanan frekansa ulasip ulasmadigini tetkik eder. Asagidaki
sart karsilandiginda c¢alismaya baglar.

Mutlak deger(ayarlanan frekans — ¢ikis frekansi) < algilanan frekans genisligi’2

9-10



Bolim 9 Gozlem Fonksiyonlari

Algilanan frekans genisligi asagidaki gibi ayarlanir ve asagidaki ¢izim 10Hz ‘e ayarlanmig frekans genisligini gosterir.

Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar

ouT | 58 FDT Bandi | - | 1000 Hz

40Hz

20Hz

Ayarlanan
Frekans

40Hz
35Hz
20Hz

15Hz
Frekans
01 [ |
Calsma
Komutul |

2 :FDT-2

Ayni anda kullanici tarafindan ayarlanan frekans FDT Frekansina esit oldugunda ve yukaridaki No. 0 FDT-1 sarti
karsilandiginda etkindir.

[mutlak de@er(ayarlanan frekans — algilanan frekans) < algilanan frekans genisligi /2 1 & [ FDT-1 ]

Bu durum algilanan frekans genisliginin 10Hz ve algilanan frekansin 30Hz oldugunu varsayar.

Fonksiyon Gosterges ilk Ayar

57 FDT Frekansi - 30.00 Hz
58 FDT Bandi - 10.00 Hz

50Hz

Ayarlanan 30Hz |
Frekans |

25Hz
Frekans

Q1 [ |
Cansma

komuti |

3:FDT-3
Calisma frekansi asagidaki sarti karsiladiginda etkindir.

mutlak deger(algilanan frekans — ¢alisma frekansi) < algilanan frekans genisligi /2

9-11




Bolim 9 Gozlem Fonksiyonlari

——W—W—
ouT
58 FDT Bandi - 10.00 Hz
35Hz
30Hz
25Hz
Frekans
01 [ 1 [ 1
Calisma
komutu
4 :FDT-4

Hizlanma ve yavaslama sartlarini ayni anda ayarlayarak caligabilir.
Hizlanma : galisma frekansi >= algilanan frekans

Yavaslama : ¢alisma frekansi > (algilanan frekans - algilanan frekans / 2)

Fonksiyon Gosterges ilk Ayar
57 FDT Frekansi - 30.00 Hz
ouT
58 FDT Bandi - 10.00 Hz
30H
25Hz

Frekans

01

Calisma

komutu |

5 : Asir YUk (motor asir yuku)
Motor asir yuklendiginde etkindir.
6 : inv Asin YUk (striicl asir yuku)
Sdricl agsirt yukine karsi ters zaman 6zellik koruma arizasi durumunda etkindir.
7 : DUsuk Yuk (disuk yik uyaris)
Dusuk yuk uyarisi durumunda etkindir.
8 : Fan Kilittenme (fan arizasi)
‘8: Fan Kilitlenme 'yi cok fonksiyonlu ¢ikisa ayarlayin ve sogutucu fan ile ilgili bir sorun oldugunda etkinlesecektir.
9 : Stall (motor durmasi)

Motor asin yukinin sebep oldugu durma durumunda etkindir.
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10 : Agirt Gerilim (asin gerilim arzasi)
Sdrtct DC gug gerilimi koruyucu eylem gerilimini astiginda etkindir.
11 : DUsuk Gerilim (duguk gerilim arizasi)
Sdrtict DC gug gerilimi diislk gerilim koruyucu eylem seviyesinin altina distigiinde etkindir.
12 : Asin Isi (sUrGct sogutucu fan agiri Isinmasi)
Sdrtct sogutucu fani asiri isinirsa etkinlesir.
13 : Komut Kaybi (komut kaybi)
Analog giris terminali ve strlici terminal blounun RS485 haberlesme komutunun kaybi durumunda etkindir.
Haberlesme segenegi ve ilave G/C opsiyonel karti takilir ve analog giris terminali ve segenek dahilinde haberlesme
komut kaybi durumunda da caliir.
14 : Calisma (calisma)

Sdricl verilen gcalisma komutu ile gerilim Uretirken etkindir. DC frenleme esnasinda etkin degildir.

Frekans

Q1 I
Galisma
komutu

15: Durma (durma)
Calisma komutu KAPALI oldugunda ve surticl ¢ikis gerilimi olmadiginda etkindir.
16 : Sabit Hiz (sabit hiz calismasi)
Sabit hiz calismasi esnasinda etkindir.
17 : Slricl (strlict calismasi), 18 : Sebeke (normal glc ¢alismasi)
Nomal degisim calismasi gerekli ise, sistem sira rolesi veya manyetik kontakior icin sinyal kaynaklar olarak
kullanilabilir. ~ Strtict terminal blogunun(Yardimci Role) yardimci rélesini ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikisi(MO1) kullanirar

ve cok fonksiyonlu giris terminallerinden birini normal degisim olarak ayarlar. Detaylar icin, Bolim8 Uygulamali

Fonksiyonlar 8.1.24 Kestirme ¢alismasi ‘na bakin.

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar
IN 65~72 Px Tanimlama 16 Degistirme -
32 Réle 2 Tanim 15 Surlcu -
ouT
33 Q1 Tanimlama 16 Sebeke -
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19 : Hiz Arama (hiz arama)
Sdrict hiz arama igin ¢aligirken etkindir. Hiz arama detaylan igin, BOIUm8 Pratik Fonksiyonlar 8.1.19 Hiz arama
¢alismasi ‘na bakin.
20 : Adim Palsi, 21 : Ardisil Pals (otomatik sira galigmasi)
Otomatik sira galismasinin pesin adimindan ve bir ¢alisma sirasi déngustinden sonra etkindir.
22 : Hazir (calisma komutu icin hazirda bekleme)
Sdrtct normal olarak galistiginda ve disaridan galisma komut beklerken ¢alismaya hazir oldugunda etkindir.
23:TrvHzl, 24 : Trv Yvs
Trv Hzl, travers ¢alisma esnasinda hizlanma frekansina erisildiginde sinyal Uretir.
Trv Yvg, yavaslama frekansina erisildiginde sinyal Gretir.

Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar Birim

APP | 01 | Uygulama Modu | 1 | Travers | -
25 : Coklu Mot Kon

Bu, ¢oklu motor kontrolu igin kullanilir. Bu, réle 1 ve 2 ve ¢ok fonksiyonlu ¢ikisi(Q1) Coklu Mot Kon ‘a ve APP-01

Uygulama Modu ‘nu No. 3 Coklu Mot Kon ‘a ayarlarsaniz, ¢oklu motor kontrolu igin gerekli eylemleri yapar.

26 : Zspd Dect

This is used where the motor rotation speed is O(rpm) during operation with the control mode set as vector.

Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar Birim
DRV 09 Kontrol Modu 4 Vektor -
82 SIFH Frekansi - 2.00 Hz
CON
83 SIFH Bandi - 1.00 Hz
ouT 33 Q1 Tanimlama 25 Zspd Dect -
CON-70+CON _7
Motorun Donusi CON-70 - CON-71
Q1(Zspd Dect) | | |

Motor(enkoder sinyali) donust temelinde galisan role enkoder sinyal gurtiltisu veya filtre zaman sabitina bagl olarak
ACIK/KAPALI aninda hata meydana gelebilir.
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27 : Tork Algilama
Kontrol modu sensorsiz veya vektore ayarli iken tork agagidaki seviyelerin altindaysa etkindir.

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
Sensodrstiz-1

DRV K IM ~4 ’ -

09 ontrol Modu 3 Sensorsiiz-2, Vektor

59 TA Seviyesi - 100.0 %
ouT

60 TA Bandi - 5.0 %

28: ZR Cikis

Bu, ¢ok fonksiyonlu terminal blok girigini beliri bir zaman kullandiktan sonra kontak noktasi ¢ikisini etkinlestime
fonksiyonudur.

Kod No. Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar Birim
IN 65~72 Px Tanimlama 38 ZR Girig -
55 Zaman Rdle AG - 0.00 San
ouT -
56 Zaman Rdle KG - 0.00 San
32:ENC Tune

Enkoder karti yok ise veya APO-01 Opsiyonel Enkoder Modu Geri besleme olarak ayarlanmamigsa otomatik
ayarlama durumunda kontak noktasi ¢ikisini serbest birakarak uyari Uretir.

33:ENC Dir
Enkoder karti takili ve APO-01 Opsiyonel Enkoder Modu Geri besleme olarak ayarlanmis olsa dahi enkoder hatali
dagitim yapiyorsa otomatik ayarlama durumunda kontak noktasi ¢ikisini serbest birakarak uyari Gretir.
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9.1.5 Terminal blogunun ¢ok fonksiyonlu c¢ikis terminali ve role tarafindan ariza durum

cikisl

Sdrucu anza durum ¢ikig cok fonksiyonlu ¢ikis terminali(Q1) ve role(réle1 ve 2) kullanilarak verilebilir.

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar

30 Hata Cikisi - 010

31 Roéle 1 Tanim 29 Hata -
32 Réle 2 Tanim 14 Calisma -

ouT

33 Q1 Tanimlama 1 FDT-1 -
53 Hata Cikisi AG - 0.00 san
54 Hata Cikisi KG - 0.00 san

*llave G/C takildiginda siiriicli ariza durum gikisi eklenmis OUT 34~36 tarafindan verilebilir.

OUT-30 Hata Cikis Modu : Ariza ¢ikisi icin kullanilacak terminal ve roleyi sectikten sonra No. 28 Hata Modunu OUT-

31~33 ‘e ayarlayin. Surtict arizasi durumunda terminal ve role etkinlesir. Etkinlestirme ariza tipine gére asagidaki

gibi ayarlanabilir.

Ayar Maddesi Fonksiyon

bit3 bit2 bitl Bit 1 gbstergenin sag tarafindadir.
4 Dustik gerilim arizasi durumunda etkindir
v Dustik gerilim haricinde ariza durumunda etkindir
v Otomatik tekrar calisma arizasi(PRT-08, PRT-09) durumunda etkindir

OUT-53 Hata Cikisi AG, OUT-54 Hata Cikisi KG : Ariza rolesi veya ¢ok fonksiyonlu ¢ikis ariza durumunda OUT-

53 ‘te ayarlanan zaman diliminden sonra etkinlesir. Sififanmis giris ile kontak noktasi OUT-54 ‘te ayarlanan zaman

diliminden sonra KAPALI hale gelir.
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9.1.6 Cikis terminal gecikme zamani ve kontak noktasi tipi

Terminal blogu c¢ikig terminali ve role gcalisma zamani ayarlanabili. ACIK ve KAPALI gecikme zamani ayn ayri
ayarlanabilir ve A kontak noktasi(Normal Acik) ve B kontak noktasi(Normal Kapalil) arasindan segebilirsiniz.

1) Cikis Terminal Gecikme Zamani

50 DC Acma Gec
51 DC Kapama Gec - 0.00 San

OUT-32 Rdle 2 No.14 Calisma ve ACIK gecikme zamani(DC Agma Gec) ve KAPALI gecikkme zamani(DC
Kapama Gec) sirasiyla 1 san ve 2 san ‘ye ayarlanmigsa asagidaki gibi calisir.
OUT-50 ve 51 ‘de ayarlanan gecikme zamani ¢ok fonksiyonlu ¢ikis fonksiyonu ariza modu haricinde ¢ok fonksiyonlu

cikis terminali(Q1) ve role(Role 1, 2) ‘ye uygulanabilir.

2) Cikis Sinyal Kontak Noktasi Tip Segimi
Grup Kod No. Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar Birim

| o000 | bit

Rdle kontak noktasi tipi ve ¢ok fonksiyonlu cikis terminalini secer. Artirilmis G/C takili ise, terminal blogu kontak
noktasi tipi icin 3 bit secilmesi eklenecektir. Uygun bit O ‘a ayarlanirsa A kontak noktasi(NO) olarak ¢alisir ve 1 ‘e
ayarlanirsa B kontak noktasi(NC) olarak ¢alisir. Sagdaki bitten, Réle 1, Role 2, Q1, Role 3, Réle 4, Role 5.

9.1.7 Calisma zaman gozlemi

Fonksiyon Gostergesi ilk Ayar
70 S-Toplam Start - 0/01/01 00:00 dak
71 S-Toplam Calis - 0/01/01 00:00 dak
CNF 72 Zaman Sifirla 0 Hayir -
74 Fan Cal sire - 0/00/00 00:00 dak
75 FCS Sifirla 0 Hayir -
CNF-70 S-Toplam Start : suriclye gu¢ uygulandiktan sonra toplulastirilan zaman. Gostergedeki bilgi asagidaki
gibidir.
yy:mm(ay):dd:hh:mm(dakika)

0/00/00 00:00
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CNF-71 S-Toplam Cahlis : calisma komut girisi ile slrlicliden gerilim ¢ikis zamanini toplulagtirarak goriintdler.
Gdstergedeki bilgi topulastirimis zaman ile aynidir(agik zaman).

CNF-72 Zaman Sifirla : No.1 Evet ‘e ayaranirsa, glic ACIK toplulastirimis zaman(Agik zaman) ve
toplulastirimis ¢alisma zamani(Calisma zamani) her ikisi de silinir ve 0/00/00  00:00 olarak gériinttilenir.

CNF-74 Fan Cal siire : Toplam striici sogutucu fan agik zamanini goriintiiler. Gosterge Uzerindeki bilgi toplam
acik zaman ile aynidir.

CNF-75 FCS Sifirla : Sayi 1 “Evet” ‘e ayarlanirsa, toplam agik zaman ve toplam galisma zamani her ikisi de silinir
ve 0/00/00 00:00 biciminde géruntilenecektir.

9.1.8 Tus takim dil segimi

Fonksiyon Gostergesi ik Ayar
0 English -
1 Italian
CNF 01 Dil Segimi 2 Spanish
3 Russian
4 Turkge

Tus takimi gstergesi Uzerindeki dili seger.
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10.1 Koruyucu Fonksiyonlar

SV-iS7 serisi tarafindan saglanan koruyucu fonksiyonlar genel olarak iki tipe ayrilir. Birisi asiri Isinma ve hasar igin digeri

sUrictiniin kendisini korumak ve hatall galigmayi énlemek igindir.

10.1.1 Motor koruma

1) Elektronik 1s1 (Motorun asiri Isinmasini 6nleme)

Elektronik 1s1 fonksiyonu sicaklik sensdrii olmadan suriict ¢ikis akimini kullanarak sicaklik artiglarini otomatik olarak

tahmin etmek ve motor ters zaman i1s1 6zellidine uygun koruma saglamakir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi
40 EI Hata Modu 0 | Evet Hayir/Evet -
PRT 41 Motor Sog Tipi 0 | Kendi lizerinde - -
42 1dk EI Seviye - | 150 120~200 %
43 Sturekli EI Sev - 1120 50~180 %

PRT-40 EI Hata Modu : Elektronik 1sI koruma galismasi durumunda stirlicli galismasini segebilirsiniz. Tus takimi
Uzerinde ariza durumu E-Isi olarak gorinttlenir.

0 : Yok

Elektronik 1si fonksiyonu etkin degildir.

1 : Free-Run (Serbest Calisma)

Sdricu ¢ikigi bloke edilir ve motor serbest calisr.

2 : Dec (Yavaglama)

Yavaglamadan sonra durur.

PRT-41 Motor Sog Tipi : Motora takili sogutucu fanin galisma yontemini seger.

0 : Kendi Uzerinde

Sogutucu fan motor eksenine baglidir, sogutucu etki donls hizina gére degisiklik gosterir. Cogu indliksiyon motoru
bdyle bir yapiya sahiptir.

1 : Harici

Bu yapi sodutucu fana ayr gug sadlar. Bu, dustik hizda uzun bir slire galisacak yuke uygulanir ve siriicllye mahsus

motor boyle bir yapiya sahiptir.

PRT-42 1dk EI Seviye : motor nominal akimina (BAS-13) gore bir dakika stresince surekli bir sekilde akabilecek

akim miktarini girer.
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PRT-43 Siirekli EI Sev : elektronik i1si koruma fonksiyonunun etkinlestigi akim blydklGgini ayarlar. Ayarlanan

degerin altinda koruma olmadan kesintisiz ¢alisma mumkindar.

Surekli olarak izin verilen akim [%] Akim [%]
PRT-41=1
100
9 PRT-41=0
PRT-42
65
PRT-43
Frekans [HZz]
20 60 60 Elektronik 1s1 zamani(san)

10.1.2 Asin yuk uyarisi ve sorun giderme (Hata)
Bu fonksiyon, motor nominal akimi ile kiyaslandiginda motora agsir yik saglandiginda uyar verme ve sorun giderme

icindir. Uyari ve sorun giderme icin akim bUyukligunu ayarlayabilirsiniz.

Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralig

04 Yiik Miktari 1 | Adir - |-
17 AY Ikaz Secimi 1 | Evet Hayir/Evet -
18 AY ikaz Seviye - | 150 30~180 %

PRT |19 AY ikaz Stresi - | 10.0 0~30 san
20 AY Hata Secimi 1 | Serbest Durus - -
21 AY Hata Seviye - | 180 30~200 %
22 AY Hata Suresi - | 60.0 0~60.0 san
31 Réle 1 Tanim -

ouT |32 Réle 2 Tanim 5 | Asin YUk - -
33 Q1 Tanimlama -

PRT-04 Yk Miktan : YUk siniflandirmasi secin
0 : Nomal
Fan veya pompa gibi VT (Degisken Tork) yukleri ayarlayin : VT nominal akimin %110 ‘unda 1 dak
1:AgIr
Kaldirma veya ving gibi CT (Sabit Tork) yuklerini ayarlayin : CT nominal akimin %150 ‘sinde 1 dak
PRT-20 AY Hata Segimi : asin yuk arizasi durumunda strtici calismasini secer.
0 : Yok
Asiri yukten korumak igin hig bir eylemde bulunulmaz.
1: Serbest Durus
Asir yuk arizasi durumunda surtcu ¢ikigi bloke edilir. Motor serbest galigir.
2 : Yavaglama

Ariza durumunda yavaglayarak durma.
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PRT-21 AY Hata Seviye , PRT-22 AY Hata Siiresi : Motorda akan akim AY Hata Seviyesi ‘nde ayarlanan degerden

daha ylksek ise surucu ¢ikigl bloke edilir veya PRT-17 ‘de ayarlanan yonteme gore yavaglayarak durur ve akim AY

Hata Zamani sUresince akmaya devam eder.

PRT-17 AY Ikaz Segimi : AY uyan seviyesinde bir yiik saglandiginda terminal blogunun gok fonksiyonlu cikis

terminali veya réle kullanilarak uyari sinyali verilir. 1 Evet segilirse etkinlesir ve 0 Hayir segilirse etkisizlesir.

PRT-18 AY ikaz Seviye , PRT-19 AY Ikaz Siiresi : Motorda akan akim AY Uyari Seviyesi ‘nden daha yiiksek ise cok
fonksiyonlu ¢ikis(Role 1, Role 2, Q1) uyari sinyali verir ve akim AY Uyari Zamani suresince akmaya devam eder. OUT-

31~33 ‘de Asin YUk segilirse ¢ok fonksiyonlu ¢ikis terminali ve role sinyal verir. SUrlicti ¢ikisi bloke edilmez.

t: PRT-19
DR DN
MM

PRT-18

Cok Fonksiyonlu Cikis | I

10.1.3 Durma onleme

Asiri yike bagli durma durumunda, motorda asin akim akarak motor tlik tarafinin sistem prosesini kesintiye ugratarak
muhtemelen motorda asiri iIsinma veya hasara yol agabilir. Asin ylike bagli olarak motorun durmasini dnlemek icgin

sUricu ¢ikis frekansi otomatik olarak kontrol edilir.

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ik Ayar Gostergesi | Ayar Araligi
50 Stall Engelle - | 111 - Bit
51 Stall Frek 1 - 1 60.00 Baslangig Frek ~ Durma Frek 1 | Hz
52 Stall Sev 1 - 1180 30~250 %
53 Stall Frek 2 - | 60.00 Durma Frek 1 ~ Durma Frek 3 | Hz

PRT |54 Stall Sev 2 - | 180 30~250 %
55 Stall Frek 3 - | 60.00 Durma Frek 2 ~ Durma Frek 4 | Hz
56 Stall Sev 3 - | 180 30~250 %
57 Stall Frek 4 - | 60.00 Durma Frek 3 ~ Maks. Frek Hz
58 Stall Sev 4 - | 180 30~250 %

OUT | 31~33 | Rdle Tanim 1,2.Q1 9 | Stall - -
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Diagmenin noktasi yukarida ise, uygun bit ayarlanmistir ve asagida ise, calismaz.

Bit ayarll (ACIK) :

Ayar Maddeleri Fonksiyon

.

Bit ayar iptal edilmis (KAPALI) :

Bolim 10 Koruyucu Fonksiyonlar -

PRT-50 Stall Onleme : Durma énleme eylemi hizlanmal/yavaglama veya sabit hiz calismasi esnasinda segilebilir.

bit3 bit2 bitl Bit 1 gdstergenin sag tarafinda ilkidir.
v Hizlanma galismasi esnasinda durma dnleme fonksiyonu segimi
v Sabit hiz galismasi esnasinda durma énleme fonksiyonu secimi
v Yavaslama galismasi esnasinda durma énleme fonksiyonu segimi

001 : Hizlanma esnasinda stall dnleme

Sdricl ¢ikis akimi ayarlanan durma seviyesi(PRT-52, 54...) ‘nden daha yulksek ise hizlanma durur ve yavaslama

baglar. Akim durma seviyesinden daha yiksekte kalirsa baglangic frekansina(DRV-19 Baslangic Frek) kadar

yavaslar. Akim durma dnleme ¢alismasi esnasinda ayarlanan seviyenin altina inerse hizlanma tekrar baslar.

010 : Sabit Hiz esnasinda stall onleme

Sabit hiz calismasi esnasinda akim ayarlanan durma seviyesinden daha yiksek ise hizlanma esnasinda durma

Onleme fonksiyonunda oldugu gibi ¢ikis frekansi yavaslama igin otomatik olarak azaltilir. YUk akimi ayarlanan

seviyenin altina inerse hizlanma tekrar baglar.

100 : Yavaglama esnasinda stall 6nleme

DC gu¢ kisminin DC gerilimi berlirli bir derecenin altinda tutulur ve yavaslama esnasinda asiri gerilim hatasini

Onlemek icin yavaslama gerceklestirili. Bundan dolayi, yavaslama zamani yike gore ayarlanan zamandan daha

uzun olabilir.

& Tedbir

ayarlanan zamandan daha uzun olabileceginden dikkatli olun.

Durma onleme fonksiyonu yavaslama esnasinda ayarlanirsa yavaglama zamani yiike gore

Gergek hizlanma zamani ayarlanan hizlanma zamanindan daha uzun olur ¢iinkii hizlanma

esnasinda durma 6nleme fonksiyonu etkinlesirse yavaslama kesintiye ugrar.
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Durma seviyesi
e s o
Frekans ol ol SS i

Hizlanma Sabit hiz
S~
DC gerilim
Frekans
Q -
Yavaslama

PRT-51 Stall Frek 1 ~ PRT-58 Stall Sev 4 : Durma énleme seviyesini her frekans bandi igin yik tipine gore
ayarlayabilirsiniz. Ek olarak, durma seviyesini temel frekans Uzerinde ayarlayabilirsiniz. Alt sinir ve Gst sinir durma

frekansinin sayi sirasinda ayarlanir. Oregin, Durma Frek2 ayar arali§i Durma Frek 1(alt sinir) ve Durma Frek 3(list
sinir) arasindadir.

Durma seviyesi

Durma
seviyesil

Durma
seviyesi2
Durma
seviyesi3
Durma
seviyesi4
Durma Frekansi 2  Durma Frekansi 4

Durma Frekansi 1 Durma Frekansi 3 Cikis Frekansi

/1N Tedbir

Durma 6nleme fonksiyonu baslama esnasinda etkinlesirse baslama zamanlamasi diger durma

ayar seviyelerine bakilmaksizin durma seviyesi 1 tarafindan kararlastirilir.
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10.1.4 Motor asir1 Isinma sensor girisi

Motora takili asir isinma dnleme sensori (PT100, PTC) terminal blogu analog girisine bagldir bdylece motor agiri
1sindiginda koruyucu fonksiyon etkinlesir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gdstergesi Ayar Aralidi

34 Isi Hata Modu 1 Serbest Durus - -
PRT |35 Is1 Sen Giris 1 (V1 - -

36 Isi Hata Sev - |50.0 0~100 %

37 IHAS Hata Sev 0 | Disik Dulsuk/Yuksek -

07 A/C2 Secim 15 | Sabit - -
OUT o8 | A/C2 Kazanc 11 | 100% 0~100 %

65~75 | Px Tanimlama 39 | Isi Girig - -
IN 87 DG NA/NK Segme - - - -

PRT-34 Isi Hata Modu : Motor asir isindiginda sirlici galisma durumu ayarlanir. Serbest Durma (1) ‘e
ayarlarsaniz surucu cikisi bloke edilir. Yavaslayarak durma(Yavaslama(2)) ‘ye ayarlarsaniz asiri 1si sensoru asiri ISl

algiladiginda stirticli yavaglayarak durma gerceklestirir.

PRT-35 Isi Sen Giris : Terminal tipi motor asiri I1s1 sensori slirticti terminal blogunun gerilim(V1) veya akim(I1) girig
terminaline baglandi§inda segilir. lave G/C kartindaki gerilim(V2) ve akim(12) terminalleri de kullanilabilir. Analog akim
clkis(A/G2) terminali ile sicaklik sensoniine sabit akim saglayarak akim giris terminalini kullandiginizda G/C kartindaki

digme PTC ‘nin oldugu yerde olmalidir. Kullanimdan énce digmenin PTC ‘nin oldugu yerde oldugunu kontrol edin.

1) Analog giris terminalini kullanarak PTC gibi bir sicaklik sensorii kullanimi

Gerilim(V1) giris terminali kullanimi Akim(I1) giris terminali kullanimi
AO2 V1 5G
M M M

Anahtar
1 5G
M

PTC

PTC

Belifi miktar akimin A/C2 terminali icinden akmasina izin
vererek 6lgme ve direng deger degisimine gore gerilime
donustime
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IN-65~75 Px Tanimlama, IN-82 DG NA/NK Se¢me : Asirl i1sI hata fonksiyon girigini bimetal tipli sensor rolesi
kullandiginizda gok fonksiyonlu terminal blogu kullanarak ayarlayabilirsiniz. PTC ‘yi kullanilacak terminal blogu ve CM
arasina baglayin ve fonksiyon maddeleri arasindan No. 39 Isi Girisi ‘ni secin. IN-87 ‘de kullanilan kontak noktasi tipini

1(NC) olarak segin.

Cok fonksiyonlu giris terminali (Px) kullanimi

Px

PRT-36 Isi1 Hata Sev : motor asiri 1si sensorli eylem seviyesini ayarlar. Gerilim giris terminali(V1) durumunda azami
giris gerilimi 10V ‘tur ve akim(I1) durumunda azami giris gerilimi 5V ‘tur. Omegin, akim giris terminali kullanir ve ariza
seviyesini 50% ‘ye ayarlarsaniz 11 terminaline sagdlanan gerilim 2.5V altinda oldugunda koruyucu fonksiyon etkinlesir.
2.5V Ustlinde nasll calistirlacagi icin PRT-37 Isi-T Boélgesine bakin.

PRT-37 IHAS Hata Sev : No. 0 Alt ‘a ayarladiginizda gerilim, is1 ariza seviyesi(PRT-36) ‘dan daha duisik ise koruyucu

fonksiyon etkinlesir ve No. 1 Ust ise ve gerilim, ariza seviyesinden daha yiiksek girilirse koruyucu fonksiyon baglar.

10.1.5 Siriicli ve sira korumasi

1) Girig/Cikis fazi agik korumasi
Giris fazi acik koruma fonksiyonu giris guc fazi acik ile asiri akimi engellemek icin kullanilir. Motor ve strlicl ¢ikisi
arasindaki baglantida faz agik olusursa tork yetersizligine bagli olarak motor durmasi meydana gelebilir ve bundan

dolayi da c¢ikis fazi acik koruyucu fonksiyon kullanilir.

Fonksiyon Gostergesi

05 Faz Kaybi Kont -1 - Bit

06 IPO V Bandi - 140 1-100V \%

Sirasiyla giris ve ¢ikis acik fazi segebilirsiniz. Digmenin nokta isareti Ustte ise ayarin tamamlandigini gosterir ve eger

altta ise calismaz (ust:1, alt:0).

bit ayari(ACIK) : H bit ayari iptal(KAPALI) : H
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Ayar Maddeleri Fonksiyonlar
bit2 bitl Gostergenin en sag tarafindaki bit 1 ‘dir.
v Cikis fazi acik koruyucu eylemi seger.
v Girs faz1 aglk koruyucu eylemi seger.
v v Giris/cikis fazi agik koruyucu eylemi seger.

iH 01: Cikis fazi agik korumasi

Sdrtct terminal blogu U, V, W fazlarindan bir veya daha fazlasinin ac¢ik faz olmasi durumunda siriicl ¢ikigi bloke

eder ve Cikis Fazi Agik géruntilenir.

HH 10: Girig faz1 agik korumasi

Sdriclt terminal blogu R, S, T fazlarindan bir veya daha fazlasinin agik faz olmasi durumunda strtict ¢ikigi bloke
eder ve tus takimi Gzerinde Giris Fazi Agik gorintilenir. Giris fazi agik karsisinda koruma yalnizca belirli bir miktar
akim(surtici nominal ¢ikis akiminin %70~80 ‘i) motor icinden aktiginda baslar.
PRT-06 : IPO V Band : Siricl giriglerinden bir veya daha fazlasinin faz agik olmasi durumunda DC bara gerilim
dalgasi ¢ok bliylr. Dalga gerilim bandi ayarlanir. Bu fonksiyon kodunda ayarlanan dalga gerilim bandi asilirsa giris faz

aclk hatasi olusur.

Motor nominal akimini (BAS-13 Motor Akimi) dogru bir sekilde ayaradiginizdan emin olun. Gergekte kullanilan
motor nominal akim BAS-13 ‘te ayarlanan degerden farkli ise faz agik korumasi ¢alismayabilir.

10.1.6 Harici ariza sinyali

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
N 65~75 | Px Tanimlama 4 Harici Hata -
87 DG NA/NK Secme - 000 0000000 -

Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonlari arasindan No. 4 Harici Hata(harici ariza) ‘y1 kullanarak sistemde bir sorun
olmasi durumunda surticl ¢galismasini durdurabilirsiniz.

IN-87 DG NA/NK Secme : Giris kontak noktasi tipini segebilirsiniz. Digmenin nokta isareti alt tarafta ise A kontak
noktasi(Normal Acik) ve yularida ise, B kontak noktasi(Normal Kapali) olarak calisir. Her bitin terminalleri asagidaki
gibidir.

bit 1 (10 9 8 7 6 5 4 3 2 1
Cok

fonksiyonlu P8 P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1
terminal
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Frekans

Harici Hata A kontak noktasi

Harici Hata B kontak noktasi P7(A kontak noktasi) [ ]
P8(B kontak
noktasi) | | |
Calisma
komutu | | | | | |

10.1.7 Suriicii asin yiku
Nominal sirtici akimindan daha fazla akim akarsa koruyucu fonksiyon sirliclyl ters zaman 6zelligine gére korumaya baslar.
Grup Kod No. | Fonksiyon Géstergesi Ayar Gostergesi Birim

OUT |31-33 |Réle Tanm 1,2, Q1) 6 | InvAgin Yik | -

Uyari sinyalleri siiriicti asin yilk koruyucu fonksiyonu(inv Asiri Yiik) baglamadan énce gok fonksiyonlu gikis terminali
kullanilarak pesinen uretilebilir. Uyar sinyali stricti asir yuk koruyucu eyleminin %60 ’si (%150, 1 dakika) gectiginde

olusturulur.

10.1.8 Tus takimi komut kaybi

Calisma esnasinda haberlesmede veya calisma komut yéntemi tus takimi iken tus takimi ve ana gévde arasindaki
baglantida sorun meydana gelirse strlicli eylemi segilir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
PRT |11 TusT Hata Modu 2 | Serbest durus -
OUT | 31~33 | Réle Tanm 1, 2, Q1 30 | Tus Tak Hatasi -
DRV | 06 komut Kaynagdi 0 | Tus Takimi -
CNF | 42 Coklu-An Segim 0 |JOG -

PRT-11 TusT Hata Modu : Calisma komutunu(DRV-06) No. 0 Tus Takimi, No. 2 Serbest Durus veya No. 3 Hzl
Zamani ‘na ayarlayin. Tus takimi ve ana gévde arasinda haberlesme sorunu olmasi durumunda ¢ikis bloke edilir veya
sUrict ayarlanan yonteme gore yavaslayarak durur. No. 0 Yok ‘a ayarlayin, tug takimi komut kaybi durumunda hig bir
sey yapmaz. No. 1 Uyan ‘ya ayarlayin, ¢ok fonksiyonlu ¢ikis veya role fonksiyonlarindan No. 29 Kayip Tug takimi
secilirse, arza durumunda uyarn sinyali olusturulur. Yavaglayarak durma durumunda yavaglama PRT-07 Hata
Yavaglama Zamaninda ayarlanan zaman sulresince olusur. Koruyucu eylem, CNF-42 JOG Tusu olarak

ayarlandiginda jog tus galismasi esnasinda tus takimi komutu igin de mumkundar.
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1) Hiz Komut Kaybi

Hiz, terminal blogu, haberlesme secenegdi veya tus takimindan analog giris tarafindan ayarlanirsa hiz komutu sinyal

Bolim 10 Koruyucu Fonksiyonlar -

hatti ve benzeri sebeplerden dolayi kayboldugunda striicti eylemi segilebilir.

Fonksiyon Gostergesi

Ayar Gostergesi

Ayar Aralidi

12 HizK Kaybi HM 1 | Serbest Durus | - -
PRT 13 HizK Kay Sire - 1.0 0.1~120 San

14 HKK Sabit Deg - 10.00 Baslangig Frek~Maks Frek | Hz

15 A/G Kayip Sev 0 | x1 Deg Yarisi - -
OUT | 31~33 | Réle Tanim 1, 2, Q1) | 13 | Komut Kaybi - -

PRT-12 HizK Kaybi HM : Hiz komut kayb1 durumunda surlici eylemini secer.

Ayar Maddeleri Fonksiyonlar

Hiz komutu koruyucu eylemler olmaksizin dogrudan calisma
0 |Yok
frekansidir.
1 |Serbest Durus |Motor serbest gcalismada iken strtict gikisi bloke eder.
2 |Yavaslama PRT-07 ‘de ayarlanan zaman sliresince yavaslayarak durma
L Hiz komut kaybi algilandigi ana kadar gegen son 10 saniye
3 |Girisi Koru . . o
sliresince giris ortalama degerinde calismaya devam eder.
Hiz komut kaybi algilandigi ana kadar gegen son 10 saniye
4 |Cikisi Koru . .
suresince ¢ikis ortalama degerinde calismaya devam eder.
5 |Kayip Deger |PRT-14 Kayip Ayar F ‘de ayarlanan frekansta caligir.

PRT-15 A/IG Kayip Sev, PRT-13 HizK Kay Siire : hiz komut kaybi gerilim kriterini ve analog giris icin karar zamanini

ayarlar.

0: x1 Deg Yanisi

Hiz komutu(DRV-07 Frekans Ayar) olarak ayarlanan analog girisin asgari ayarlanan degerinin yarisi olan giris

sinyalleri PRT-13 HizK Kay Sire (hiz kayip karar zamani) ‘nda ayarlanan zaman suresince ayni kalirsa, koruyucu

eylem baglar. Standart deger terminal blok giris grubunun IN-08, IN-12, IN-23 ‘iinde ayarlanandir. Ormegin, hiz

komutu DRV-07 Frekans Ayar ‘da No. 2 olarak ayarlanir ve IN-06 V1 Polaite No. 0 Tek yonli olarak ayarlanirsa,

gerilim girisi IN-08 V1 Gerilim x1 ‘de ayarlanan degerin yarisindan dustk oldugunda koruyucu eylem baglar.
1:x1 den DusUk

Hiz komutu olarak ayarlanan analog girisin asgari ayarlanan degerinden dusik bir sinyal PRT-13 HizK Kay Sure

(hiz kaybi karar zamani) ‘nda ayarlanan zaman suresince devam ederse koruyucu eylem baglar. Standart degerler

terminal blok giris grubunun IN-08, IN-12 ve IN-23 ‘Gdur.
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PRT-14 HKK Sabit Deg : Hiz komut kaybl durumunda galisma yontemi(PRT-12 HizK Kaybi HM) No. 5 Kayip
Deger olarak ayarlanirsa frekansi calismanin devami igin ayarlayan koruyucu eylem baglar.
PRT-15 A/G Kayip Sev No. 1 x1 ‘den dusUk olarak ayaranir, PRT-12 HizK Kaybi HM No. 2 Yavaslama ve PRT-13
HizK Kay Sulre 5 saniye olarak ayarlanirsa, galisma asagidaki gibidir.

Ayarlanan
Frekans
-4—
5 saniye
Frekans
S | '
arsma
komutu | |

Opsiyonel karti veya dah485 ‘e bagl olarak hiz komut kaybi durumunda, PRT-13 HizK Kay Sure (hiz kaybi karar

zamani) ‘nda ayarlanan zaman suresince hiz komutu olmadiginda koruyucu eylem etkinlesir.

10.1.9 Fren diren¢ kullanim oran ayari

iS7 serisi fren devresinin kuruldugu ve digerinde ayri harici fren Unitesi kurulmasi gereken bir modele ayrilir.
0.75~22kW o6ncekine aittir(fren drieng Unitesi hari¢ birakilmig) ve 30kW ‘tan fazla olanlar icin stirlictiniin disina fren

Unitesi kurmaniz gerekir. Bundan dolayi, fren direng sinirlandirmasi yalnizca 22kW ‘tan distik modeller icin gereklidir.

Grup | Kod No. | Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
PRT | 66 DB ikazi %ED - |10 0~30% |-
OUT | 31~33 | Rdle Tanim 1,2,Q1 31 | DB Ikazi %ED - -

PRT-66 DB Uyan %ED : diren¢ Unitesi(%ED : Enshalt Daur) kullanim oranini ayariar. Direng Unitesi kullanim orani
calisma donguisl dahilinde fren direng ¢calisma oranini ayariar. Strekli fren direnci 15 saniyeye kadar mimkuindr ve

15 saniyeden sonra geger, stinicu hig bir fren direng sinyali olusturmaz.

/1\  Tedbir

Fren direng (nitesinin kullanilan elektrik glciuniin(Watt) Uzerinde fren direnci
kullandiginizda dikkatli olun ¢linkii agin iIsinmisg direngten kaynakl yangina yol acgabilir. Isi
sensoriine sahip bir direng linitesi kullanirsaniz sensor ¢ikisini ¢gok fonksiyonlu giris
terminalinin harici aniza sinyali olarak kullanabilirsiniz.
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T_dec < 100[%]

T acc+T _steady+T _dec+T _stop

Omek 1) %ED =

Burada,
T_acc : Ayarlanan frekansa hizlanma éncii zamani
T_steady : Ayarlanan frekansta sabit hiz altinda calisma zamani
T_dec : Sabit hiz frekansindan daha diigiik frekanslara gegme zamani
Veya sabit hiz frekansindan durma agamasina kadar gegen zaman.
T_stop : Bagka bir baglangica kadar bosta bekleme zamani

Frekans

- - a—p o
T_acc T_steady T_dec  T_stop

T _dec
T dec+T _steadyl+T _acc+T _ steady?2

NN

T_dec T_acc

Omek 2) %ED =

x100[%]

Frekans

a4
T_steadyl T_steady?2

10.1.10 Yetersiz yuk uyari ve arizasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Aralidi

04 Yiuk Miktan 0 | Normal - -

25 DY ikaz Segimi 1 | Evet Hayir/Evet -

26 DY ikaz Siiresi - | 10.0 0~600.0 San
PRT | 27 DY Hata Secimi 1 | Serbest Durus - -

28 DY Hata Siiresi - | 30.0 0~600.0 san

29 DY Alt Lim Sev - |30 10~30 %

30 DY Ust Lim Sev - |30 10~100 %

PRT-27 DY Hata Segimi : yetersiz ylk arizasi durumunda surtcl ¢alisma yontemini ayarlar. No. 1 Serbest Durus ‘a
ayarlanmis ise, yetersiz yuk arizasi durumunda cikigi tutar. No. 2 Yavaslama ‘ya ayarlanmis ise, yavaslamadan sonra
durur.

PRT-25 DY ikaz Segimi : yetersiz yiik uyanisini ayarlar. OUT-30~32 ‘de gok fonksiyonlu terminal igin No. 6 Diisiik Yiik
‘e ayarlanirsa, dusuk yuk uyari durumlarinda sinyaller olusturulur.

PRT-29 DY Alt Lim Sev , PRT-30 DY Ust Lim Sev : Yetersiz yiik tipine gére yetersiz yik algilamasi igin gerekli olan

araligi ayarlar.
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PRT-27 ‘de dusuk yuk oranini motor nominal kayma hizinin(BAS-12 Kayma Degeri) iki kati calisma frekansina

ayarlayin.

PRT-28 ‘de dusuk yuk oranini temel frekansa(DRV-18 Temel Frek) ayarlayin. Fan veya pompa gibi degigken tork

gerekli ise, PRT-04 Yuk Calismasi ‘ni No. 0 Normal ‘e ayarlayin. No. 1 Agir durumunda asansor geregleri veya taslyici

gibi sabit tork icin ylke ayarianir.

Cikis Akimi
PRT -30
PRT -29 Cikis
Frekansi
Nominal kayma Temel Frekans

X2
Normal yiike ayarli (Nomal calisma :VT)

Cikis Akimi

PRT -30

Nominal Akim X2 Cikis Frekansi
Agdrr yiike ayarli (Agirgcaisma :CT)

PRT-26 DY ikaz Siiresi , PRT-28 DY Hata Siiresi : Yukarida tanimlanan yetersiz yiik seviye durumu uyar zamani

veya ariza zamani suresince devam ederse koruyucu fonksiyon etkinlesir. Bu fonksiyon enerji tasarruf calismasi(ADV-

50 E-Tasarruf Modu) esnasinda etkinlesmez.

10.1.11 Asin hiz hatasi

Bu fonksiyon kontrol modu(DRV-09 Kontrol Modu) Vektor oldugunda etkinlesir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
70 Asirt Hiz Frek - 60.00 Hz
PRT
72 Asirn Hiz Sdre - 0.01 San

Motor, asir hiz algilama zamani(Asiri hiz zamani) suresince agsir hiz frekansindan(Asiri hiz Frek) daha hizli dénerse

surlcu ¢ikisi bloke eder.
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10.1.12 Hiz degisim arizasi

Bu fonksiyon kontrol modu(DRV-09 Kontrol Modu) Vektor oldugunda etkinlegir.

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
73 Hiz Hata Segim 1 Evet -
PRT |74 Hiz Hata Bandi - 20.00 Hz
75 Hiz Hata Zaman - 1.0 San

Motor, hiz degisiminden(Hiz degisim bandi) daha hizliya ayarlanmis Hiz degisim zamani siresince dondugunde

surlci ¢ikisi bloke edilir.

10.1.13 Hiz sensor hatasi algilama
Opsiyonel Enkoder kartinin slrict ana gévdesine takilip takilmadidi algilanabili. Enkoder takili iken, hat strtict
yonteminin enkoder sinyali tek hat oldugunda da hata algilanir. Hata durumunda, Enkoder Hatasi yazan bir mesaj

goruntulenir.

Fonksiyon Gostergesi
77 Enkoder Hata 1 Yes (Evet) -
78 EBH Kontol Zam - 1.0 san

Ayar Gostergesi
PRT 79 FAN Hata Modu 0 Hata -
31~32 Réle Tanim 1,2 8 Fan Kilitlenme -
ouTt
33 Q1 Tanimla

Sogutucu fan ariza modu No. 0 Hata ‘ya ayarlanir ve sogutucu fanda sorun algilanirsa, surtcu ¢ikisi bloke edilir ve fan
arizasi goruntilenir. No. 1 Uyan ‘ya ayarlar ve No. 8 FAN Uyar ‘sini ¢ok fonksiyonlu terminal veya role olarak
ayarlarsaniz, fan ariza sinyali olusturulur ve ¢alisma devam eder. Ancak, strtict icindeki sicaklik belirli bir derecenin

Uzerine c¢ikarsa sogutucu fanin asir Isinmasi ve benzerine bagli olarak ¢ikis bloke edilir.

10.1.15 Dusiik gerilim anzasi durumunda eylem se¢imi

Fonksiyon GOstergesi Ayar Gostergesi
PRT |81 DGH Gec Zamanli - 0.0 san
31~32 |RdéleTanm 1, 2 11 Dusuk Gerilim -
ouT 33 Q1 Tanimla
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Sdrtcu giris geriliminin bloke olmasindan dolayi dahili DC gerilimi belifi bir derecenin altina diserse striict ¢ikisi bloke
eder ve duslk gerilim arizasi(Dusik Gerilim) goruntiler. PRT-81 DGH Gec Zamani ayarlanmisgsa, distk gerilim
arizas! durumunda surticu ¢ikisi bloke edilir ve ayarlanan zaman diliminden sonra ariza olarak ele alinir.

Cok fonksiyonlu c¢ikis veya role kullanilarak dugik gerilim ariza uyar sinyali olugturulabilir. Ancak, uyan sinyali

durumunda DGH Gec Zamani uygulanmaz.

10.1.16 Cok fonksiyonlu terminal tarafindan ¢ikisi bloke etme

Ayar Gostergesi

Cok fonksiyonlu ¢ikis terminal fonksiyonunu No. 2 BX ‘e ayarlar ve galisma esnhasinda onu girerseniz, strict ¢ikisi
bloke eder ve tus takimi géstergesi Uzerinde BX goruintller. BX giris zamaninda frekans ve akim bilgisi gdzlemlenebilir.

BX terminali KAPALI iken ¢alisma komutu ile hizZlanma tekrar baglar.

10.1.17 Aniza durumu nasil sonlandirilir

Ayar Gostergesi
IN | 65~75 | Px Tanimla '3 |RST -

Ariza durumunu sonlandirmak icin tus takimi Gzerindeki Sifilama tusuna basin veya ¢ok fonksiyonlu giris terminalini
kullanin. Cok fonksiyonlu giris terminal fonksiyonunu No. 2 RST ‘e ayarladiktan sonra ariza durumunda terminali

girerseniz ariza durumu sonlandirilir.

10.1.18 Opsiyonel kart arnizasi durumunda eylem seg¢imi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
| | 0 | Yok
' ' i 1:Serbe
PRT | 80 | OpHata Dur Tip 1 | Serbest Durus st Durus
| | 2 | Yavaslama

Secenek kartl ve suricli ana govdesi arasinda haberlesme sorunu olusursa veya calisma esnasinda segenek karti
ayrilirsa slrict eylem durumunu secin. No. 1 Serbest Durus durumunda strlict ¢ikisi bloke edilir ve tus takimi

Uzerinde ariza bilgisi goruntilenir. No. 2 Yavaslama durumunda PRT-07 ‘de ayarlanan degere yavaslar.
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10.1.19 Surucu ¢ikis terminaline bagh olmayan motorun algilanmasi

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi Ayar Aralidi
31 Mot Alg Hatasi 0 | Yok - -
PRT |32 MA Akim Seviye 7 |10 1~100 %
33 MA Siiresi 0.5 0.1~10.0 | san

Sdrict c¢ikis terminaline motor bagl degdilken galisma komutu verilirse sistemi korumak igin motor yok hatasi
olusturulur.
Motor yok hatasi, nominal akim(BAS13) karsisinda stirtictiniin ¢ikis akimi PRT33(MA Siresi) sliresince PRT-32(MA

Akim Seviye) altinda olmaya devam ettiginde meydana gelir.

/N Tedbir

BAS-07 VIF Sablonu 1 Kare ‘ye ayarlanirsa PRT-32 Motor yok seviyesini fabrika ¢ikis degerinden dah1

diisuge ayarlayin. Aksi takdirde, ilk kez calistiginda diisiik ¢cikis akimindan dolayr motor yok hatasi

olusgabilir.
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10.1.20 Ariza/uyari tablosu

Kategori

Agir Anza

Kalici Tip

Tus takimi Gostergesi Tanim(Hata)

Asir Akim1 Asiri akim hatasi

Asirl Gerilim Asiri gerilim hatasi

Harici Hata Harici sinyal hatasi

NTC Agik Sicaklik sensor arizasi

Asirt Akim2 ARM kisa devre akim hatasi
Acik Sigorta Sigorta agik hatasi
Opsiyonel Kart HatasI-x Secenek hatasi

Asiri isinma Asiri Isinma hatasi
Cikis faz agik Cikis faz agik hatasi
Giris faz agik Girig faz acik hatasi
Saruci OLT Surlcu agirn yuk hatasi
Asiri hiz Asiri hiz hatasi

Toprak hatasi Toprak ariza hatasi
Enkoder hatasi Hiz sensor hatasi

Fan hatasi Fan hatasi

Parametre yazma hatasi

Parametre yazma hatasi

E-i1si

Motor agiri Isinma hatasi

IsI hatasi

Sicaklik hatasi

PID Oncesi hatasi

PID oncesi ariza hatalari

10 Kart Hatasi IO Kart bagdlanti hatasi
Hiz Degisim hatasi Hiz degisim hatasi
Harici fren Harici fren hatasi
Motor yok hatasi Motor yok hatasi
Dustk Gerilim Dusuk gerilim hatasi
Seviye BX Acil durma hatasi
Tipi Kayip Komut Kayip komut hatasi
Kayip tus takimi Kayip tus takimi hatasi
Harici Hafiza hatasi Harici Hafiza hatasi
Donanim | ADC Off Ayari Analog Girig Hatasi
hasari Gozetleme-1
Govetomo.n CPU Gozetleme hatasi
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Kategori

Tus takimi Gostergesi

Tanim(Hata)

Bolim 10 Koruyucu Fonksiyonlar -

Kapi Gug Kaybi DRV calisma gug hatasi
Asiri yuk Motor asir yuk hatasi
Kiioiik Ariza Dasuk yuk Motor disik yuk hatasi
Kayip komut Kayip komut hatasi
Kayip tus takimi Kayip tus takimi hatasi
Kayip komut Kayip komut uyarisi
Asiri yuk Agiri yuk uyarisi
Dastuk yuk Disuk yuk uyarisi
Sarucu OLT Surtcu agir yuk uyarisi
Warning Fan Uyarisi Fan calisma uyarisi

DB Uyar %ED

Fren diren¢ % uyarisi

Enkoder Baglanti Kontrolu

Enkoder baglanti hata uyarisi

Enkoder Yon Kontrolu

Donls yoni hata uyarisi

Kayip tus takimi

Kayip tus takimi uyarisi

Tr Ayar tekrar deneme

Tr ayar tekrar deneme uyarisi
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Bolum 11 Haberlesme Fonksiyonu
' ]
11.1 Haberlesme Fonksiyonlari
11.1.1 Tanitim

Bu bdlum, SV-iS7 suriict seri haberlesme standardi, kurulumu ve PC veya FA bilgisayariari ile programi agiklamak

icindir. Haberlesme ydntemi SV- iS7 strlict serisini uzun mesafede PC veya FA bilgisayarari araciigiyla kontrol

etmek veya gbzlemlemek icin tasarlanmigtir.

1) Haberlesme yontemi altinda faydalar

Sdriculeri fabrikalarda otomasyonlara uygulamak kolaydir, ¢iinkd striicliler kullanici programlarina gére kontrol edilebilir
veya gézlemlenebilir.
* parametreleri bilgisayarlar araciligiyla gdézlemlemek veya degistirmek mimkindar

(6mek: T_acc, T_dec, frekans, ve kayip komut)
* RS-485 standardina gore araylz yapilandirmasi:

1) Stirticti ve bilgisayarlar arasinda cesitli firmalar tarafindan haberlesmeyi gergeklestirmek mimkuindar

2) Coklu baglanti tarzi ile tek bilgisayar vasitasiyla ayni anda 16 ‘ya kadar surticlyl kontrol edilebilir

3) Gurllti bagisiklik ortami icin arayliz

Sdrtculer dahili RS-232 karta sahip bilgisayarlar ile RS-232/485 déntstlrticller vasitasiyla haberlesebilider. Dontstiirticl
standart ve performansi Ureticilere gore degisiklik gosterebilir ancak temel fonksiyonlar ortaktir. Standart ve yonergeler

hakkinda daha fazla detayin belifi treticiler tarafindan saglanan kilavuzlarda takip ediimesi tavsiye olunur.

/N Tedbir

Kurulum ve ¢alismadan 6nce bu kilavuz tamamen anlasiimalidir.
Bu kilavuzu ihlal etmek ciddi yaralanmaya yol agabilir veya diger bilesenlere hasar verebilir.
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11.1.2 Ozellikler

Greliker

Haberlesme ydntemi RS-485

Transfer bicimi Bus tipi, coklu baglanti sistemi

Sdrucd serisi SV-iS7 serisi

Donustarict Dahili RS-232

Bagdli strucl sayisl Maks 16

Transfer mesafesi Azami 1,200m (700m dahilinde olmasi tavsiye olunur)
S;Eidizg?: igin tavsiye 0.75mm*(18AWG), Koruyucu tip burgulu kablo
Kurulum bigimi Terminal blogunun S+,S-, CM ‘ne baglanir

Haberlesme glicl olarak strlictinin i¢ kismindan yalitimis glct kullanin

Haberlesme Glicl e g
(surucuden saglanan)

Haberlesme Hizi 1,200/2,400/9,600/19,200/38,400 bps ‘den segin
Kontrol yordami Senkronize olmayan haberlesme sistemi
Haberlesme sistemi Yari duplex sistem

Harf sistemi Modbus-RTU: BINARY LS Bus: ASCII
Stop bit uzunlugu 1 bit/2 bit

Toplam kontrol 2 byte

Parity kontrol Yok/Cift/Tek

11.1.3 Haberlegsme sistem bilesimi

RS-232/485

Déntstirtict Suricl. #1 Siiriicl. #2 Sirici. #n

. .

RS-485 terminal baglantisi : Terminal blogunun S+,S-, CM ‘ne baglanir (Bélim 4 Kablolama ‘ya bakin)

PC

Baglanabilen surtict sayisi : 16 birime kadar

Artirllabilir adres sayisi (St ID) : 1~250

Etkin haberlesme hat uzunlugu : muhtemelen toplam 1200m . istikrarli haberlesme icin 700m altinda tutun.
1200m ‘den uzun haberlesme kablosu kullanmak veya ek sirlicli baglamak zorunda kalirsaniz haberlesme hizini
iyilestirmek icin IGtfen haberlesme tekrarlayicisi kullanin. Ortamdaki gurtiltinin haberlesmeye olan etkisini azaltmak

icin etkilidir.
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11.1.4 Temel ayar

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
01 Dah485 Ist No - |1 0~250 -
02 Dah485 Prot. 0 ModBus RTU | 0~3 -
COM | 03 Dah485 Baud 3 9600 0~5 bps
04 Dah485 Frame 0 D8/PN/S1 0~3 -
05 Cevap Gecikme - 5 0~48 mSan

Dah485 Ist No siiriicii adres No. ‘yu ayariar.
COM-02 Dah485 Prot.:  Varsayilan protokol Modbus-RTU(0) / LS INV 485(2) ‘dur.

0 Modbus-RTU Modbus-RTU uyumlu protokol
1 Ayrimig Kullaniimiyor
2 LS INV 485 LS surticusiine 6zel protokol

COM-03 Dah485 Baud : haberlesme hizini 38400bps ‘e kadar ayariar.
COM-04 Dah485 Frame : haberlesme gerceve bilesimini secger ve veri uzunlugu, parity onay yontemi ve stop bit

sayisini ayariar.

o Gosore T

0 D8/PN/S1 8 hit veri / parity kontrol edilmez / 1 stop bit
1 D8/PN/S2 8 hit veri / parity kontrol edilmez / 2 stop bit
2 D8/PE/S1 8 bit veri / ¢ift No. parity kontrolu / 1 stop bit
3 D8/PO/S1 8 hit data / tek No. parity kontrolu / 1 stop bit

COM-05 Cevap Gecikme : iS7 ‘deki 485 haberlesme(Modbus-RTU veya LS INV 485) slave olarak davranir. Slave
iS7 Master ‘a bu fonksiyon kodunda ayarlanan zaman diliminden sonra yanit verir. Master ‘in slave ‘in cabuk yanitina
karsilik verebilecek durumda olmadidi bir sistemde bu fonksiyonu uygun bir sekilde ayarlayarak master ve slave

arasindaki haberlesme purlzsuz tutulabilir.

00
Master
: A ; A
istek i i Cevap istek i i Cevap
\/ \/
' K 00
Slave
COM-5 Cevap Gecikmesi COM-5 Cevap Gecikmesi 11-3
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11.1.5 Gahsma komutu ve frekans ayan

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gdostergesi

CGal Komut Gir Dahili 485
07 Frekans Ayar 7 Dahili 485 -

DRV-06, 07: Yukaridaki gibi Dahili 485 No. 3 ve 7 ‘yi secerseniz, haberlesme fonksiyonunu kullanarak ortak bdlgede

bulunan parametrede galisma komutu ve frekansi ayarlayabilirsiniz.

11.1.6 Komut kaybi koruma

Belirli bir zaman dilimi stiresince haberlesme sorunu durumunda karar standardi ve koruma

Fonksiyon Goéstergesi Ayar Gostergesi
12 HizK Kaybi HM 1 Serbest Durug -
PRT 13 HizK Kay Sure - 1.0 San
14 HKK Sabit Deg - 0.00 Hz
ouT 31~33 Réle Tanim 1,2,Q1 13 Komut Kaybi -

PRT-12 HizK Kaybi1 HM, PRT-13 HizK Kay Siire : Bir saatten fazla siire PRT-13 ‘de haberlesme sorunu

oldugunda suriicl hareketini secer.

Ayar Maddesi Fonksiyon

0 Yok Hiz komutu koruyucu hareketler olmadan galisma frekansini kontrol
eder.
1 Serbest galisma Surtict ¢ikigl bloke eder. Motor serbest calismaya devam eder.
2 Yavaslama Yavaglayarak durma
3 Girisi Koru Hiz kaybi 6ncesine kadar girilen hizda galismaya devam eder.
4 Cikisi Koru Hiz kaybi 6ncesine kadar galisma frekansinda ¢alismaya devam eder.
5 Sabit deger PRT-14 HKK Sabit Deg ‘de ayarlanan frekansta caligir.
11-4



Bolum 11 Haberlesme Fonksiyonu

11.1.7 Haberlesme uzerinden ¢ok fonksiyonlu girig ayari

Fonksiyon Gostergesi Ayar Gostergesi
70~85 HabUz DG 1 0 Yok -
COoM
86 Hab DG Durumu - - -

COM-70~85: Cok fonksiyonlu girisi haberlesme ile kontrol edebilirsiniz(ortak bdlge h0385: Sayfa 11-28 ‘e bakin).
Ayarlanan fonksiyon COM-70~85 ‘de ayarlandiktan ve sonra istenen fonksiyon 0h0322 ‘de 1 ‘e ayarlandiktan sonra
her bitte calistinlicaktir. DRV-06, CMD kaynaginin Calistir komutu olarak ayarlanmasi gerektigine dikkat edin.

Om) Kontrol eden sanal gok fonksiyonlu giris komut bélgesi ile Fx komutunu Int485 ile géndermek isterseniz, COM-
70 (HabUz DG 1) FX ‘e ayarlandiktan sonra 0h0001 0h0322 ‘ye girilirse Fx fonksiyonu tetiklenir. IN65~75 (Px
Tanimlama) ‘ya iliskin olmaksizin galigir ve ayari agsmak imkansizdir. Sanal ¢ok fonksiyonlu giris durumunu COM-86
‘da kontrol edebilirsiniz.

11.1.8 Haberlesme icin parametre ayarinda tedbir

FonkS|yon Gostergesi Ayar Gostergesi

Hayir
1 Evet -

CNF | | Hab Par Kayit

Haberlesme ile ortak bolge parametresi veya tus takimi parametresini ayarlayin, strticlyu baslatin. Strliciyl kapatip
acin, ve ayar durumu haberlesme ile ayarlanmadan énceki durumuna geri doner.

CNF48 Hab Par Kayit ‘te Evet ‘| segerseniz halihazirda ayarlanmis biitiin degerler stiriicliye kaydedilir ve Uniteyi
kapatip agsaniz dahi degismeden kalacaktir.

OhO3EO adresini haberlesme ile 0 ‘a ve sonra 1 ‘e ayarlarsaniz halihazirda ayarlanmis bitlin parametre degerleri
suruclye kaydedilir ve Uniteyi kapatip agsaniz dahi degismeden kalacaktir. Ancak, 1 ‘e ayarli ise ve 0 ‘a degistirirseniz

etkin olmaz.

11.1.9 Haberlesme yapisini gozlemleme
Dijital tus takimini kullanarak master ‘dan alinan haberlesme cerceve durumunu (normal, CRC/ToplamKontrol hatasi,

diger hatalar, vb.) kolayca kontrol edebilirsiniz.

Fonksiyon Gostergesi

90 Izleme Segimi 0 Dahili 485 -

91 RCV Frame No - - -
92 ERR Frame No - - -
COM
93 NAK Frame No - - -
.. Hayir
94 Hab Glincelleme -
1 Evet

COM-90 Izleme Secimi : gézlemlenecek haberlesme kanalini seger.
COM-91 RCV Frame No : master ‘dan normal olarak alinan haberlesme gergeve sayisini sayar.
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COM-92 ERR Frame No : LS Sirtcl 485 te Modbus-RTU ve ToplamKontrol hatalar durumunda CRC hata

sayisini sayar.

COM-93 NAK Frame No : master ‘dan alinan haberlesme gercevelerinde hata sayisini(haberlesme adres hatasi,

veri aralik hatasi, yazma engelleme hatasi) sayar.

COM-94 Hab Giincelleme : ilk durum parametresini haberlesme hizi(baud hizi) vb. olarak degistirdikten sonra

haberlesmeyi tekrar baglar.

11.1.10 Ozel haberlesme bélge ayari
Bitln iS7 haberlesme hafiza haritasi

Haberlesme Boélgesi Hafiza Haritasi

Ortak iS5 uyumlu haberlesme

bolgesi 0h0000 ~ OhOOFF

Tanim

iS5 ile uyumlu bdlge

0h0100 ~ OhO1FF

COM31~38, COM51~58 ‘de kayitli
bolge

o 0h0200 ~ 0h023F
Parametre kayit tip bolgesi

Kullanici Grubunda kayith bélge

0h0240 ~ 0h027F

Makro Grupta kayitli bolge

0h0280 ~ OhO2FF

Ayriimig

0h0300 ~ 0h037F

Surtcu gbzlem bolgesi

0h0380 ~ OhO3DF

Sdrtcl kontrol bolgesi

OhO3EO ~ OhO3FF

Sdrtcl hafiza kontrol bolgesi

0h0400 ~ OhOFFF Ayrilmis
0h1100 DRV Grubu
0h1200 BAS Grubu
0h1300 ADV Grubu
0h1400 CON Grubu
Ortak iS7 haberlesme bolgesi

0h1500 IN Grubu

0h1600 OUT Grubu
0h1700 COM Grubu
0h1800 APP Grubu
0h1900 AUT Grubu
0h1A00 APO Grubu
0h1B00 PRT Grubu
0h1CO00 M2 Grubu

11-6




Bolum 11 Haberlesme Fonksiyonu

11.1.11 Periyodik veri iletimi ig¢in parametre grubu

Haberlesme Fonksiyon Grubu (COM) ‘da kayitli adresi kullanarak haberlesme kurmak mimkianduir.

Bu, bir kerede tek haberlesme ¢ergevesi ile goklu parametre haberlesmesi igin uygundur.

|| Fonksiyon Gostergesi Ayar Gdostergesi

Param Durum h

51~-58

Param Kont h

Hex

Adres 0h0100 ~ 0h0107: COM-31~38 Param Durum h ‘de kayith parametreyi yalnizca okuyabilir
Adres 0h0110 ~0h0117: COM-51~58 Param Kont h ‘ de kayitl parametreyi hem okuyup hem yazabilir

Adres Parametre Bit tahsisi

0h0100 Durum Parametresi #1 COM-31 ‘de kayith parametre degeri
0h0101 Durum Parametresi #2 COM-32 ‘de kayitl parametre degeri
0h0102 Durum Parametresi #3 COM-33 ‘de kayith parametre degeri
0h0103 Durum Parametresi #4 COM-34 ‘de kayitl parametre degeri
0h0104 Durum Parametresi #5 COM-35 ‘de kayitl parametre degeri
0h0105 Durum Parametresi #6 COM-36 ‘de kayitl parametre degeri
0h0106 Durum Parametresi #7 COM-37 ‘de kayith parametre degeri
0h0107 Durum Parametresi #8 COM-38 ‘de kayitl parametre degeri
0h0110 Kontrol Parametresi #1 COM-51 ‘de kayitl parametre degeri
OhO111 Kontrol Parametresi #2 COM-52 ‘de kayitl parametre degeri
0h0112 Kontrol Parametresi #3 COM-53 ‘de kayitl parametre degeri
0h0113 Kontrol Parametresi #4 COM-54 ‘de kayitl parametre degeri
0hO114 Kontrol Parametresi #5 COM-55 ‘de kayitl parametre degeri
0h0115 Kontrol Parametresi #6 COM-56 ‘de kayitli parametre degeri
0h0116 Kontrol Parametresi #7 COM-57 ‘de kayitl parametre degeri
0h0117 Kontrol Parametresi #8 COM-58 ‘de kayitl parametre degeri

/1N Tedbir

Kontrol Parametresinde parametreyi kaydettiginizde ¢alisma hizi (0h0005, 0h0380, 0h0381) ve galisma komutu (0h0006,
0h0382) parametrelerini Parametre Kontrol Gergevesinde en biiyiigiinde ayarlayin. Yani, calisma hizi ve galisma komutunu
Parametre Kontrol-h ‘nin en yiiksek numarasinda kaydedin. (Om. Parametre Kontrol Numarasi 5 ise galisma hizini
Parametre Kontrol-4 ve galisma komutunu Parametre Kontrol-5 ile kaydedin.)
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11.1.12 U&M Modunda Makro Grubu ve Kullanici iletimi igin parametre grubu
Haberlesmeyi U&M modunda kayith USR (Kullanici) Grup ve MAC Grup adreslerini kullanarak gergeklestirebilirsiniz.
U&M>USR->1~64 Kullanici Grup Parametresi h: Kayitl USR parametresini tus takimi vasitasiyla 0h0200~0h023F

adreslerine yazmak/okumak mumkutndar.
U&M>MAC->1 ~ 64 Makro Grup Parametre h: Tus takimi tarafindan ayarlanan kayitl Makro parametresini 0h2400

~ O0h2A3 adreslerine yazmak/okumak mimkinddir.

0h200 ~ 0h23F: Halihazirda Kayith Kullanici Grup Parametresi

Adres Parametre Bit Tahsisi

0h0200 Kullanici Grup Kodu 1 U&M>USR->1 ‘de kayitll parametre degeri
0h0201 Kullanici Grup Kodu 2 U&M>USR->2 ‘de kayith parametre degeri
0h023E Kullanici Grup Kodu 63 U&M>USR->1 ‘de kayith parametre degeri
0h023F Kullanici Grup Kodu 64 U&M>USR->2 ‘de kayith parametre degeri

0x240 ~ 0x2A3: Halihazirda Kayith Makro Grup Parametresi

Adres Parametre Bit Tahsisi

0h0240 Makro Grup Kodu 1 U&M>MC->1 ‘de kayitli parametre degeri
0h0241 Makro Grup Kodu 2 U&M>MC->1 ‘de kayitli parametre degeri
0h02A2 Makro Grup Kodu 98 U&M>MC->98 ‘de kayith parametre degeri
0h02A3 Makro Grup Kodu 99 U&M>MC->99 ‘de kayith parametre degeri
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11.2 Haberlesme Protokolu
11.2.1 LS INV 485 protokolii

Bilgisayar ve diger hostlar master ve striict slave ‘dir.

Slave surtici master ‘iIn yazma/okuma istegine yanit verir.

Temel Bigim

istek::

Normal Yanit:

Hata yaniti:

Tanim:

ENQ Adres No. CMD Veri SUM EOT

1 byte 2 bytes lbyte | nbytes 2 bytes 1 byte
ACK Adres No. | CMD Veri SUM EOT
1 byte 2 bytes 1 byte n* 4 bytes 2 bytes 1 byte

NAK | Adres No. CMD Hata Kodu SUM EOT
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes 1 byte

istekler ENQ ile baglar ve EOT ile biter.

Normal yanitlar ACK ile baslar ve EOT ile biter.

Hata yanitlan NAK ile baslar ve EOT ile biter.

Adres No. slrtcli No. ‘ya isaret eder ve 2 byte ASCII-HEX olarak temsil edilir.
(ASCII-HEX: 0’ ~‘9’, ‘A’ ~ ‘F’ iceren hex temsili)

® CMD: blyuk harfler (kiiclik harflerle olursa Hata)

Karakter | ASCII-HEX Komut
R 52h Oku
w’ 57h Yaz
X 58h Gozlem kayit istegi
Y’ 59h Gbzlem kayit uygulama

® Veri: ASCII-HEX olarak temsil edilir
Om.) Veri degeri 3,000 ise: 3000 — ‘0"B”B”8'h — 30h 42h 42h 38h
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Hata kodu: iki ASCII géruintiilenebilir (20h ~ 7Fh)
iletim/alma tampon biiytkIGgu: iletim = 39 byte, alma = 44 byte

Gdzlem kayit tamponu: 8 Word

SUM: haberlesme hatalarini kontrol etmek icin toplam alarak tetkik

SUM = (Adres No. + CMD + veri) ‘nin ASCII-HEX biciminde en dlistik 8 biti

Om.) 3000 adres sayisinin birinin agagidaki sekilde okunmasi igin istek

ENQ Adres No. CMD | Adres No. Adres sayis| SUM EOT
05h NO1 ” “R” “3000!! “1 ” HAC” 04h
1 2 1 2 1

SUM=0+1T+R+3+0+0+0+1T
=05h + 30h + 31h + 52h + 33h + 30h + 30h + 30h + 31h
=1A7h (Kontrol degeri harig: ENQ, ACK, NAK, vb.)

® Yayinlama Fonksiyonu

ayni anda bir ag tarafindan bagh olan bitin striiclilere komut vermek icin kullanilir

Yontem: Adres No. 255 ‘de komut verme

Eylem: Kendi ayarli adres No. ‘su olmamasina ragmen her stirticii onu alir ve yanit verir.

11.2.2 Detayli okuma protokolii

Okuma istegi: xxxx adres No. ‘sundan ardisik n sayida Word verisi okuma istegi

ENQ Adres No. CMD | Adres No. | Adres Sayisi SUM EOT
O5h “01 ” ~ “1 F" “R” “xxxx” “1 ” ~ 558” = n HXX” 04h
1 2 1 4 1 2 1

Toplam byte = 12, timak isaretleri karakterlere isaret eder.

Normal Okuma Yanit:

ACK Adres No. CMD Veri SUM EOT
06h ‘01" ~“1F” “R” XXXX? XX 04h
1 2 1 N*4 2 1
Toplam byte =7 * n* 4 = 39 azami
Okuma Hata Yaniti:
NAK Adres No. CMD | Hatakodu SUM EOT
15h ‘01" ~“1F” “R” o XX 04h
1 2 1 2 2 1
Toplambyte =9
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' ]

11.2.3 Detayli yazma protokoli

Yazma istegi:
Adres :
ENQ Adres No. CMD . Adres Sayis| Veri SUM | EOT
0.
05h ‘01" ~“1F” W2 XXX | 17 ~"8"=n KXXX...” | XX | 04dh
1 2 1 4 1 n*4 2 1

Toplam byte = 12 + n * 4 = 44 azami

Normal Yazma Yaniti:

ACK Adres No. CMD Veri SUM EOT
06h “01"~“1F ‘W~ XXXX...” XX’ 04h
1 2 1 n*4 2 1

Toplam byte =7 + n* 4 = 39 azami

Yazma Hata Yaniti:
NAK | AddresNo. | CMD | HataKodu | SUM EOT
15h ‘01" ~*“1F” “W” e XX’ 04h
1 2 1 2 2 1
Toplambyte =9

11.2.4 Gozlem kaydi detayh protokol

1) G6zlem kaydi
Gozlem Kayit istegi:
Gobzlem kaydi sirekli olarak gézlem gerektiren veriyi pesinen belirterek veriyi periyodik olarak glincelleme fonksiyonudur.

n sayida adres No. kayit istegi (ardisiklik zorunlu degil)

ENQ Adres No. CMD Adres Sayisi Adres No. SUM EOT
05h “01 ” ~ “1 F!) HXJY ‘[1 ” ~ “8”:n “XXXX. X .” “xx” O4h
1 2 1 1 n*4 2 1

Toplam byte =8 + n* 4= Azami 40

Gozlem Kayit Normal Yanit::

ACK Adres No. CMD SUM EOT
06h “01 ” ~ “1 Fl! ‘[XJY “XX!Y 04h
1 2 1 2 1
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Toplam byte =7
Gozlem Kayit Hata Yanit:
NAK Address No. CMD | Hata Kodu SUM EOT
15h “01” ~"“1F” “X’ o XX 04h
1 2 1 2 2 1
Toplam byte =9

2) G6zlem uygulama
Gozlem Kayit Uygulama igin istek:

Request for reading the data of the address No. registered by monitor registration request.

ENQ Adres No. CMD SUM EOT
05h “01” ~“1F” “Y” XXX 04h
1 2 1 2 1
Toplam byte =7
Gozlem Kayit Uygulama Normal Yanit:
ACK Adres No. CMD Veri SUM EOT
06h ‘01" ~“1F” Y’ KXXX...” XX 04h
1 2 1 n*4 2 1
Toplam byte= 7 + n*4 =azami 39
Gozlem Kayit Uygulama Hata Yaniti:
NAK Adres No. CMD | Hata Kodu SUM EOT
15h ‘01" ~“1F” Y’ e XX 04h
1 2 1 2 2 1
Toplam byte =9
Hata Kodu
Kod Kisaltma Tanim
. ) Slave alinan fonksiyonu uygulayamadiginda. Yani, uygun
01:GECERSIZ FONKSIYON IF
bir fonksiyon bulunmadiginda.
. ) ) Alinan adres slave ‘de gegerli olmadiginda.
02: GECERSIZ VERI ADRESI IA
Parametre adresi, adres No. degil
03: GECERSIZ VERI DEGERI ID Alinan veri slave ‘de gegerli oimadiginda.
Calisma esnasinda Yalnizca Okuma veya degisiklik
21: YAZMA MODU HATASI WM
yasag!.
Cerceve blUyukligu veya dahili sayi veya toplam farkl
22: CERCEVE HATASI FE
oldugunda.
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11.2.5 Modbus-RTU protokolii
1. Fonksiyon Kodu ve Protokol (birim: byte)
Fonksiyon Kodu #03 (Tutma Kaydini Okuma)

<istek> <Yanit>
Alan ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Baslangig Adresi Yuksek Byte Sayisi
Baslangig Adresi Dislk Veri Yiksek (Kayit 40108)
Nokta sayisi Yuksek Veri DUsuk (Kayit 40108)
Nokta sayisi DUsuk Veri Yiksek (Kayit 40109)
CRC Dusuk Veri Dusuk (Kayit 40109)
CRCYuksek Veri Hi (Kayit 40110)
Veri DUstk (Kayit 40110)
CRC Duslk
CRC Yuksek

Fonksiyon Kodu #04 (Giris Kaydi Okuma)

<istek> <Yanit>
Alan Ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Baslangi¢c Adresi Yiksek Byte Sayisi
Baslangi¢c Adresi Duslk Veri Yiksek (Kayit 30009)
Nokta sayisi Yiksek Veri Disuk (Kayit 30009)
Nokta sayisi Disuk CRC Dusuk
CRC Dustk CRC Yuksek
CRC Yuksek
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Fonksiyon Kodu #06 (Tek Kayit Ayarla)

<istek> <Yanit>
Alan ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Kayit Adresi Yuksek Kayit Adresi Yuksek
Kayit Adresi DisUk Kayit Adresi DisUk
Veri Ayarla Yuksek Veri Ayarla Yuksek
Veri Ayarla Duguk Veri Ayarla Duguk
CRC Dusuk CRC Duslk
CRC Yiuksek CRC Yuksek

Fonksiyon Kodu #16 (hex 0x10) (Cok Kayit Ayaria)

<istek > <Yanit >
Alan Ismi Alan ismi
Slave Adresi Slave Adresi
Fonksiyon Fonksiyon
Baslangi¢c Adresi Yiksek Baslangi¢c Adresi Yuksek
Baslangi¢c Adresi Duslk Baslangi¢c Adresi Duslk
Kayit Sayisi Yuksek Kayit Sayisi Yuksek
Kayit Sayisi Dusuk Kayit Sayisi Dusuk
Byte Sayisi CRC Dusuk
Veri Ylksek CRC Yuksek
Veri Dlguk
Veri Yuksek
Veri Dlguk
CRC Dustk
CRC Yuksek
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< Ozel Kodu >

<Yanit>

not 1) Fonksiyon degeri, istek fonksiyon degeri en ylksek bitinin ayarlanan degeridir.

Kod

01:GEGERSIZ FONKSIYON

02:GEGCERSIZ VERI ADRESI

03: GECERSIZ VERI DEGERI

06: SLAVE CIHAZI MESGUL

Alan ismi

Slave Adresi

Fonksiyon(not 1)

istisna Kodu
CRC Dusuk
CRC Yiksek
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11.2.6 Mevcut iS5/iG5/ iG5A uyumlu ortak bolge parametresi

Parametre Olgek ‘birim Bit Tahsisi
0h0000 Surict modeli - - R B:iS7
0: 0.75kW 1. 1.5kW 2: 2.2kW
3: 3. 7KW 4: 5.5kwW 5: 7.5KW
6: 11KW 7: 15kW 8: 18.5KW
o 9: 22kW 10: 30kW 11: 37TKW
0h0001 Sdrtct glcu - - R
12: 45kwW 13: 55kwW 14: 75kW
15: 90kW 16: 110KW 17: 132kW
18: 160kW 19: 200kW 20: 220KW
21: 280kW 22: 375kKW 65535: 0.4kW
e I 0: 220V sinffi
0h0002 Sdrtcu girig gerilimi - - R
1: 400V sinifi
o (6rmek) 0x0100: Siirim 1.00
0h0003 Slrim - - R —
0x0101: Strim 1.01
0h0004 Ayrimis - - RW
0h0005 Komut frekansi 001 | Hz RW
B15 | Ayriimis
B14 | O: Tus takimi Frek 1: Tus takimi Tork
B13 | 2~16: Terminal blok sirali
B12 | 17:Yukan 18:Asad 19: SABIT
B11 | 20: OTOMATIK-A 21: OTOMATIK-B 22: V1
B10 [23:1
R 24:V2 25:12 26:Aynimis 27: Dahili 485
B9 28: Haberlesme segenegi 29: PLC segenegi
30:JOG 31:PID
ohooos | ©alSma komutu (segenek) | ] B8 | 00 Tus takimi L FXRXA
* ek tanima bakin B7 |2 FXRX2
3: Danhili 485 4: Haberlesme secgenegi
B6 5: PLC secenegi
B5 [ Ayrilmis
B4 | Acilduma
RW B3 | W:Hata sififama (0->1) R: Hata durumu
B2 | Terscalisma (R)
B1 | lleri galigma (F)
BO [ Durma(S)
0h0007 hizlanma zamani 0.1 | san RW -
0h0008 yavaslama zamani 0.1 | san RW -
0h0009 cikis akimi 0.1 A R -
Oh000A cikis frekansi 001 | Hz R -
0h000B cikis gerilimi 1 V R -
0h000C DC Bara gerilimi 1 V R -
0h000D cikis guicl 0.1 KW R -
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Adres Parametre Olgek biim  RW Bit Tahsisi

B15 0: Uzak, 1: Tus takimi Yerel

1: Haberlesme ile frekans komutu (Dahili tip,
Segenek)

B14

1. Haberlesme ile galisma komutu (Dahili tip,
Secenek)
B12 Ters yonde ¢alisma komutu

B13

B11 ileri ydnde calisma komutu

B10 Fren agma sinyali

B9 Jog modu
OhOO0OE Surlict durumu - - - B8 Durma

B7 DC Fren
B6 Hiz ulagildi
B5 Yavaslama

B4 Hizlanma

Hata ayarlanan degerine gore calisir
*PRT-30 Hata Cikis Modu
B2 geri calisma

B3

B1 ileri calisma
BO Durma

B15 Ayrilmis
B14 Ayrilmis
B13 Ayrilmis
B12 Ayrilmis

B11 Ayrilmis

B10 H/MW-Diag

B9 Ayrilmis
OhOOOF Hata bilgisi N R B8 | Aynimis

B7 Ayrilmis

B6 Ayrilmis

B5 Ayrilmis

B4 Ayriimig

B3 Seviye Tipi Hata

B2 Ayriimig

Bl Ayriimig

BO Kalici Tip Hata

B15 Ayriimig

B14 Ayriimig

B13 Ayriimig
0h0010 Giris terminal bilgisi - - R B12 Ayriimis

B11 Ayriimig
B10 P11 (artirimis G/C)
B9 P10 (artirlmis G/C)
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Adres Parametre Olgek biim  RW Bit Tahsisi

B8 P9 (artinlmis G/C)
B7 P8
B6 P7
B5 P6
B4 P5
B3 P4
B2 P3
Bl P2
BO P1
B15 Ayrilmig
B14 Ayriimis
B13 Ayriimig
B12 Ayrilmis
B11 Ayrilmis
B10 Ayrilmig
B9 Ayrilmig
. o B8 Ayrilmis
0h0011 ¢ikis terminal bilgisi - - R
B7 Ayrilmis
B6 Ayrilmis
B5 Role 5(artirimis G/C)
B4 Role 4(artinlimis G/C)
B3 Role 3(artinlimis G/C)
B2 Q1
Bl Role 2
BO Réle 1
0h0012 V1 0.01 % R V1 gerilim girisi
0h0013 V2 0.01 % R V2 gerilim girisi (artinlmis G/C)
0h0014 11 0.01 % R 11 akim girisi
0h0015 Motor dénus hizi 1 rpm R Mevcut motor donuis hizi gorintilenir
Oho016 Ayrilmis - - - -
~0h0019
OhOO1A Hz/rpm segimi - - R 0: Hz b|r!rT1| )
1: rpm birimi
0h001B | Motor kutuplar gériintllenir - - R Motor kutuplar géruntulenir
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11.2.7 iS7 artinlmig ortak bolge parametresi

1) Struct Gozlem Bolge Parametresi (Yalnizca okuma)

Adres Parametre Olgek | birim ‘ Bit tahsisi ‘
0h0300 Surtct modeli - - iS7: 000Bh
0.75kw: 3200h
1.5KW: 4015h, 2.2kW:4022h, 3.7KW: 4037h,
5.5kW: 4055h, 7.5KW: 4075h, 11KW: 40B0h
0h0301 Sttt giicl i i 15kW: 40F0h, 18.5KW: 4125h, 22KW: 4160h,
30KW: 41E0h, 37KW: 4250h, 45KW: 42D0h
55KW: 4370h, 75KW: 44B0h, 90KW: 45A0h
110KW: 46E0h, 132kW: 4840h, 160kW: 4A00h
185kW: 4B90h
200V tek faz acik hava sogutmasi: 0220h
200V 3 faz agik hava sogutmasi: 0230h
e p o 200V tek faz zorlamali sogutma: 0221h
Sdurlcu giris gerilimi / gl kaynagi
- 200V 3 faz zorlamal sogutma: 0231h
0h0302 ” - - 400V tek acik h 3 :
(tek faz, 3 faz) Ik hava sogutmasi: 0420h
/ sodutma ydntemi 400V 3 faz agik hava sogutmasi: 0430h
400V tek faz zorlamali sogutma: 0421h
400V 3 faz zorlamali sogutma: 0431h
e N (6rmek) 0x0100: Siirim 1.00
0h0303 Sirtct yazilim strimu - - —.
0x0101: Stirim 1.01
0h0304 Ayrimis - - -
B15 | 0:normal durum
B14 | 4: Uyan durumu
B13 | 8 Hata durumu (PRT-30 Hata Cikis Modu
B12 [ayarlanan degerine gore caligir)
B11
B10
B9 |
B8
Oh0305 Siriic galigma durumu - - B7 | 1:hizarama 2:hizlanma
B6 3: sabithiz 4:yavaglama
B5 S:yavaglayarak durma 6:Donanim OCS
B4 7:Yazilim OCS 8:bekleme galismasi
B3 0: durma
B2 1: ileri galisma
Bl 2: ters calisma
BO 3: DC galisma(0 hiz kontrolu)
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Parametre Olgek  birim ‘ Bit tahsisi
B15
B14
B13 Calisma komut kaynagi
812 0: Tug takimi  1: Haberlesme segenegi
2:App/PLC  3: Dahili 485
B11 . <
4: Termminal Blogu  5:ayriimis
B10 6:0tomatik 1 7: Otomatik 2
B9
Oh0306 Sirlcl galisma trekans komut ) ) B8
kaynag B7 | Frekans komut kaynagi
B6 0: Tus takim hizi 1: Tug takim torku
BS | 2~4:Yukar/Asagi calisma hizi
B4 5Vl 611 7:V2 812 9:Sinyal
B3 10: Dahili 485 11: Haberlesme secgenegi
B2 12: App(PLC) 13:Jog 14:PID
B1 16~22: Otomatik Adim
BO 25~39: Cok adimli hiz frekansi
0h0307 Tus takim yazilim strima (Om.) 0x0100: Siirim 1.00
0h0308 Tus takim baglik strimu 0x0101: Surim 1.01
0h0309
—Oh30F ayriimig
0h0310 Cikis akimi 0.1 A -
0h0311 Cikis frekansi 0.01 Hz -
0h0312 Cikis deviri 0 RPM | -
0h0313 Motor geri besleme hizi 0 RPM | -32768rpm~32767rpm (Kutuba sahip olan.)
0h0314 Cikis gerilimi 0.1 \% -
0h0315 DC Bara gerilimi 0.1 \Y -
0h0316 Cikis gucl 0.1 KW -
0h0317 Cikis Torku 0.1 % -
0h0318 PID referansi 0.1 % -
0h0319 PID geri besleme 0.1 % -
0h031A No.1 motor numara gostergesi | - - No.1 motor numara gostergesi
0h031B No.2 motor numara gostergesi | - - No.2 motor numara gostergesi
0h031C Segilen motor numara gostergesi| - - Segilen motor numara gostergesi
0h031D , , 0: Hz birimi
Hz/rpm(devir) arasinda segim | - - L
1: rpm birimi
OhO31E
Ayrilmig - -
~0h031F
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Parametre Olgek  birim Bit tahsisi

BI5 Ayrilmig
Bl4 | Ayrimis
BI3 Ayriimis
BI2 Ayrilmis
BlI1 Ayrilmis
BIO P11 (Artinimis G/C)
B9 P10 (Artirimis G/C)

o B8 P9 (Artinimis G/C)

0h0320 Dijital giris bilgisi

B7 P8 (Temel G/C)
B6 P7 (Temel G/C)
B5 P6 (Temel G/CQ)
B4 P5 (Temel G/C)
B3 P4 (Temel G/C)
B2 P3 (Temel G/C)
Bl P2 (Temel G/Q)
BO P1 (Temel G/C)
BI5 | Ayriimis
Bl4 | Ayrimis
BI3 | Ayrimis
BI2 | Ayrimis
BIL | Ayrimis
BIO | Ayrimis
B9 Ayrilmis

. B8 | Aynimis

0h0321 Dijital ¢ikis bilgisi

B7 Ayrilmis
B6 Ayriimis
B5 Role 5 (Artinimis G/Q)
B4 Roéle 4 (Artinimis G/C)
B3 Roéle 3  (Artinimis G/Q)
B2 Q1 (Basic l/O)
B1 Role2 (Temel G/C)
BO Role 1 (Temel G/C)
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Parametre Olgek birim Bit tahsisi

Sanal DI 16 (COM85)
B14 | Sanal DI 15 (COM84)
B13 | Sanal DI 14 (COM83)
B12 | Sanal DI 13 (COM82)
B11 | Sanal DI 12 (COM81)
BIO | Sanal DI 11 (COMB80)
B9 Sanal DI 10 (COM79)
o B8 Sanal DI 9 (COM78)
0h0322 Sanal dijital giris bilgisi - -
B7 Sanal DI 8 (COM77)
B6 Sanal DI 7 (COM76)
B5 Sanal DI 6 (COM75)
B4 Sanal DI 5 (COM74)
B3 Sanal DI 4 (COM73)
B2 Sanal DI 3 (COM72)
Bl Sanal DI 2 (COM71)
BO Sanal DI 1 (COM70)
0h0323 Segilen motor gdstergesi - - 0: No.1 motor/ 1: No.2 motor
0h0324 AIG1 0.01 % Analog giris1  (Temel G/C)
0h0325 AIG2 0.01 % Analog giris2  (Temel G/C)
0h0326 AIG3 0.01 % Analog giris3  (Temel G/C)
0h0327 AIG4 0.01 % Analog giris4  (Artinimis G/C)
0h0328 ACl 0.01 % Analog clkis1  (Temel G/C)
0h0329 AIC2 0.01 % Analog clkis2 (Temel G/C)
0h032A AIC3 0.01 % Analog ¢lkis3  (Artirimis G/C)
0h032B AICA 0.01 % Analog cikis4  (Artinimis G/Q)
0h032C Ayrilmig - - ;
0h032D Ayrilmig - - -
0h032E Ayrilmig - - ;
0h032F Ayrilmig - - -
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Parametre Olgek birim Bit tahsisi
Sigorta Agik Hatasi
Bl4 Aslri Isinma hatasi
BI3 Kisa kol
BI2 Harici hata
BI1 [ Asin gerilim hatasi
BIO Asiri akim hatasi
B9 NTC hatasi
. o B8 Asiri hiz degisimi
0h0330 Kalicl tip hata bilgisi-1 - -
B7 Asiri hiz
B6 Giris acik faz hatasi
B5 Cikis acik faz hatasi
B4 Toprak ariza hatasl
B3 E-IsI hatasi
B2 Surlict agirn yuk hatasi
Bl DisUk yUk hatasi
BO Asir yUk hatasi
BI5 [ Ayriimis
Bl4 | Ayriimis
Guvenlik segeneginde terminal blok girisi
BI3 farafindan kesilen surlici cikisi (90kW (izerinde
uygulanir)
Bl2 [ Yuva3 secenek kart kontak defosu
Bl1l [ Yuva2 secenek kart kontak defosu
BIO [ Yuva1l secenek kart kontak defosu
} o B9 Motor yok hatasi
0h0331 Kalici tip hata bilgisi-2 - - 58 Harici fren hatas)
B7 Temel GC kart kontak defosu
B6 PID Oncesi ariza
B5 Parametre yazma hatasi
B4 Ayrilmis
B3 FAN hatasi
B2 PTC (IsI sensorl) hatasi
B1 Kodlayici hatasi
BO MC ariza hatasi
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Adres Parametre Olgek birim ‘ Bit tahsisi
B15 | Ayrnimis
B14 | Ayrnimis
B13 | Ayrnimis
B12 | Ayrimis
B11 | Aynimis
B10 | Aynimis
B9 Ayriimis

o o B8 Ayrilmis

0h0332 Seviye tip hata bilgisi - -
B7 Ayrilmis
B6 Ayriimis
B5 Ayriimis
B4 Ayrilmis
B3 Tus takimi kayip komut
B2 Kayip komut
Bl LV
BO BX
B15 | Ayriimis
B14 [ Ayrimis
B13 [ Ayriimis
B12 | Ayrnimis
B11l [ Ayrnimis
B10 [ Ayrnimis
B9 Ayrilmis

0n03s3 Donanim Tani hata bilgisi - - B8 Aynimi
B7 Ayriimis
B6 Ayrilmis
B5 Ayriimis
B4 Kapi Suriict Glig Kaybi
B3 Gozetleme -2 hatasi
B2 Gozetleme -1 hatasi
Bl EEPROM hatasl
BO ADC hatasi
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Parametre

Olgek

birim

Bit tahsisi
B15 | Ayrnimis
B14 | Ayrnimis
B13 | Ayrnimis
B12 | Ayrimis
B11 | Aynimis
B10 | Aynimis

B9 Otomatik ayar arizasi

B8 Tus takimi kayip

0h0334 Uyar bilgisi - -
B7 Kodlayici yanhs kablolama
B6 Kodlayici yanhs kurulum
B5 DB
B4 FAN calismasi
B3 Kayip komut
B2 Sirtct agin yuku
Bl DisUk yuk
BO Asin yuk
0h0335~
Ayrilmis - - -
0h033F
0h0340 Acik glin zamani 0 Giln Sdrtci glict agik gln sayisi
0h0341 Acik dakika zamani 0 Dakikal Sturlicli agik zamani toplam giin haricinde toplam dakika
0h0342 Calisma giin zamani 0 Giln Sirticii ¢alisma toplam giin sayisi
0h0343 Calisma dakika sayisi 0 Dakikal Suriicl ¢alisma toplam glin haricinde toplam dakika
0h0344 Fan glin zamani 0 Giln Sogutucu fan ¢alisma toplam giini
0h0345 Fan dakika zamani 0 Dakika] Sogutucu zamani toplam guin haricinde toplam dakika
0h0346 Ayrilmis - - -
0h0347 Ayrilmis - - -
0h0348 Ayrimis - - -
0h0349 Ayrilmis - - -
0h034A Secgenek 1 - - 0: Yok 1: Ayriimig
0h034B Segenek 2 - - 2: Ayrilmis 3: Profibus,
4: Ayriimig 5: Aynimis
6: Ayriimis 7: RNet,
8: Ayrilmis 9: Ayrilmis
0h034C Secenek 3 10: PLC,
20: Harici GC-1
23: Kodlayici
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2) Surtct Kontrol Bdlge Parametresi (Okuma ve Yazma MUmkundur)

‘ Adres ‘ Parametre ‘ Olgek | birim ‘ Bit tahsisi
0h0380 Frekans komutu 0.01 Hz Komut frekans ayari
0h0381 RPM(devir) komutu 1 rpm Komut devir ayar
B7 | Ayrimis
B6 | Ayrnimig
B5 | Aynimig
B4 | Ayrimis
0h0382 Calisma komutu i i B3 | 0=>1: serbest calisma dumasi
B2 | 0->1: hata sififama
B1 | 0O:geri komutu Lileri komutu
BO | 0O:durma komutu 1:¢alisma komutu
Om) ileri calisma komutu:0003h,
ters galisma komutu:0001h
0h0383 Hizlanma zamani 01 san Hizlanma zaman ayari
0h0384 Yavaglama zamani 0.1 san Yavaglama zaman ayari
BI5 | Sanal DI 16 (COM85)
Bl4 | Sanal DI 15 (COM84)
BI3 | Sanal DI 14 (COM83)
BI2 | Sanal DI 13 (COM82)
Bl1 | Sanal DI 12 (COM81)
BIO | Sanal DI 11 (COM80)
B9 | Sanal DI 10 (COM79)
Sanal dijital
. B8 | Sanal DI 9 (COM78)
0h0385 giris kontrolu - -
(0:Kapall, 1:Acik) B7 | Sanal DI 8 (COM77)
B6 | Sanal DI 7 (COM76)
B5 | Sanal DI 6 (COM75)
B4 | Sanal DI 5 (COM74)
B3 | Sanal DI 4 (COM73)
B2 | Sanal DI 3 (COM72)
Bl | Sanal DI 2 (COM71)
BO | Sanal DI 1(COM70)
BI5 | Ayrimig
Bl4 | Ayrimig
BI3 | Ayrimig
BI2 | Ayrimig
BI1 | Ayrimig
Dijital ¢ikis BIO | Ayrimig
0h0386 kontrolu - - B9 | Ayrimis
(0: Kapali, 1:Aglk) B8 | Ayrimis
B7 | Aynimis
B6 | Ayrimis
B5 | Q4 (artinlmig G/C, OUT36: Yok)
B4 | Q3 (artinimig G/C, OUT35: Yok)
B3 | Q2 (artinimig G/C, OUT34: Yok)
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B2 | Q1 (temel G/C, OUT33:Y0k)
Bl | Relay2 (temel G/C, OUT32: Yok)
BO | Relay1 (temel G/C, OUT31: Yok)
0h0387 Ayriimis - - Ayriimis
0h0388 PID referansi 0.1 % PID referans komutu olusturuldu
0h0389 | PID geri besleme degeri 0.1 % PID geri besleme degeri
Oh038A
Ayrilmis - - -
~0h038F
0h0390 Tork Ref 0.1 % Tork komutu
0h0391 ileri Pozitif Tork Sinir 01 % ileri motor cember tork sinir
0h0392 ileri Negatif Tork Sinin 01 % ileri geri beslemeli tork sinir
0h0393 Ters Pozitif Tork Sinin 01 % ters motor gember tork sinir
0h0394 Ters Negatif Tork Siniri 0.1 % ters geri beslemeli tork sinir
0h0395 Tork Avansi 0.1 % Tork avansi
0n0395 Ayrilmis - - -
~0h399
0h039A Herhangi zaman ; ~ | CNF-20 deger ayan (sayfa 1340 ‘a bakin)
Parametresi
0h039B Gdzlerm Hatti-1 - - CNF-21 deger ayarni (sayfa 13-40 ‘a bakin)
0h039C GoOzlem Hatti-2 - - CNF-22 deger ayar (sayfa 13-40 ‘a bakin)
0h039D GOzlem Hatti-3 - - CNF-23 deger ayar (sayfa 13-40 ‘a bakin)

3) Siiriicii Hafiza Kontrol Bolge Parametresi(Okuma ve Yazma Mumkiindyir)

Bu bdlgede, parametre ayarlanirsa yalnizca surticlide yansitimaz ancak kaydedilir. Diger bolgelerin parametreleri,

haberlesme tarafindan ayarlanirsa sirliclide yansitilir ancak kaydediimez. Surticlyu kapatip agarsaniz, haberlesme

tarafindan ayarlanan degerlerin hepsi silinir ve 6énceden ayarlanan degerler kaydedilir. Bundan dolayi, haberlesme

kanaliyla ayarladiktan sonra surticlyl kapatmadan once parametreyi kaydetmelisiniz. Ancak, bu bdlgede, parametre

degerlerini kaydetme ihtiyaci olmaksizin ayarlanan parametre degerleri dogrudan surticliye kaydedilir.
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Calisma
Parametre Olgek birim esnasinda Fonksiyon
gecis
OhO3EQ "™ Parametre kaydetme - - X 0: Hayir 1:Evet 8-44
OhO3E1 "™ Monitor mode initialization - - 0 0: Hayir 1: Evet 8-45
0: Hayir 1: Buttin Gruplar

2: Drv Grubu 3:BAS Grubu
4: ADV Grubu  5:CON Grubu
6:IN Grubu 7:0UT Grubu
OhO3E2 "™ Parametre ilk deger atama - - X 8-45
8: COM Grubu  9:APP Grubu
10:AUT Grubu  11:APO Grubu

12:PRT Grubu  13:M2 Grubu

*hata esnasinda ayr yok
Oh03E3 Degistirilen parametre gorintilenir | - - O 0: Hayir 1: Evet 8-46
0:Yok
OhO3E4 Makro fonksiyon maddesi - - X 1: Cekme Uygulamasi 8-48
2: Capraz
OhO3E5 "™ BUitlin anza gegmisi silinir - - 0 0: Hayir 1: Evet
OhO3E6 "™ User registration code deleted - - 0 0: Hayir 1: Evet 8-48
ot 2) . yazma: 0 ~ 9999
OhO3E7 Parametre modu gizli 0 | Hex (0] 8-47
okuma: 0: Kilit ag L:Kilitle
not 2) .. . yazma: 0 ~ 9999
OhO3E8 Parametre diizenleme kilitli 0 | Hex (0] — — 8-47
rokuma: 0: Kilit ag 1. Kilitle
OhO3E9 ilk parametre kolay ayar - - O 0: Hayir 1: Evet 8-48
OhO3EA™ Kullanilan gi¢ deger atama - - O 0: Hayir 1: Evet 9-19
Toplulastirimig suriicl galisma
Oh03EE™? piagtrimis cals - o | oHayr 1 Evet 9-19

zamani ilk deger atama

Toplulastirimis sogutucu fan
OhO3EC™” - - o) 0: Hayir 1: Evet 8-49
calisma zamani ilk deger atama Y

notl) parametreleri ayarlarken dikkatli olun. Parametreleri haberlesme ile 0 ‘a ayarlayin ve sonra dijer degerlere
ayarlayin.

0 haricinde bir degere ayarli iken O haricinde bir deger girerseniz, hata mesaji ¢ikacaktir.

Ibu parametreyi haberlesme kanaliyla okursaniz énceden ayarlanmis de@erleri bileceksiniz.

**Gereken zaman daha uzun olabilir giinkii veri siiriiciiye kaydedilir, béylece muhtemelen haberlesmeyi kesintiye ugratir.
Ayarlama yapildiginda dikkatli olun.

not 2) Sifre giren parametreler. Sifre girerseniz Kilitle durumu Kilit a¢ olur ve Kilit ag durumu Kilitle durumu olur. Ardi ardina
ayni sifreyi girerseniz yalnizca ilk parametre uygulanir ve sonraki degerler yansitimaz. Bundan dolayi ayni degeri baska
bir defa daha girmek isterseniz, bagka bir degere degistirin ve 6énceki degeri tekrar girin.

Om.) 244 ‘i iki kez girmek isterseniz asagidaki sirayi izleyin. 244 ->0 -> 244
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12.1 Kontrol ve Sorun giderme

12.1.1 Koruyucu fonksiyonlar

1) Cikis akimi ve girig geriliminden koruma

0 P T e

Motor asin yik arizasini segtiginizde ve yUk ayarlanan dereceyi astiginda
Asin yik Kalici ariza meydana gelir. PRT-20 O haricindeki degerlere ayarlandiktan sonra
calisma tekrar baglayabilir.

Distk yUk koruma fonksiyonunu segtiginizde ve motor yUkl ayarlanan
Duastk yik Kalici dislk yuUk seviyesi dahilinde iken ariza meydana gelir. PRT-27 0 haricindeki
degerlere ayarlandiktan sonra ¢alisma tekrar baglayabilir.

Asiri akim1 Kalici Sdurtct ¢ikigl nominal akimin 200% ‘Unu astiginda ariza meydana gelir.
Asiri gerilim Kalici DC devre gerilimi belirlenmis miktan agtiginda ariza meydana gelir.
o . ) DC devre gerilimi belifenmis derecenin altina distliginde ariza meydana
DusUk gerilim Seviye .
gelir.
Surict cikis kisminda topraktan dolayi belifenmis miktardan fazla akim
Toprak hatasi Kalici aktiginda ariza meydana gelir. Akima sebep olan toprak stirlicli kapasitesine

gore degisiklik gosterir.

Ters zaman I1s1 6zelligine gore asin ylk calismasi esnasinda agiri isinmayi
E-lsi Kalici Onlemek igin arza meydana gelir. PRT-40 ‘1 O haricindeki degerlere
ayarlarsaniz ¢alisma tekrar baglar.

Sdrtctnin g faz ¢ikisindan birisi faz agik oldugunda ariza meydana gelir.
PRT-05 bit 1 i 1 ‘e ayarlarsaniz ¢galisma tekrar baglar.

Sdrtcinin Ug faz girisinden birisi faz agik oldugunda ariza meydana gelir.
PRT-05 bit 2 ‘yi 1 ‘e ayarlarsaniz ¢alisma tekrar baslar.

Bu, strticti nominal akimina goére isinma karsisinda 150% 1 dakika ‘dan
Surtcu OLT Kalici 200% 0.5 saniye ‘ye kadar ters zaman 1si Ozellik korumasidir. 200% 0.5
saniye suricu kapasitesine gore degisiklik gbsterebilir.

Cikis fazi agik Kalici

Girig faz1 agik Kalici

2) Dahili devre anormalligi veya harici sinayallerle koruma

) Surici DC sigortasi asin akima yalnizca 30kW U(zerinde yanit
Sigorta Aclk Kalici . .
verdiginde ariza meydana gelir.
Surict sogutucu fan sicakhdr belidenmis derecenin Uzerine ¢iktiginda
Asirt iIsinma Kalici )
ariza meydana gelir.
Surtctideki DC si kisa devre akimi algiladiginda anza meydana
Agir akim2 Kalici uru Haexd pargast X Ve aKimi aigiadig " y
gelir.
Harici hata Kalici Bu, ¢ok fonksi.yonlu terminal fonksiy.o.n segimi .il.e harici ariza sinyalidir.
IN65~75 fonksiyonlarindan No.3 Harici hata segilir.
BX Sevive Siirtict ¢ikisi cok fonksiyonlu terminal fonksiyon secimi tarafindan bloke
Y edilir. IN65~75 fonksiyonlarindan No.4 BX segilir.
Donanim -Diag Yasamsal SirGici hafiza cihazi(EPP Rom), analog-dijital diigme ¢ikisi(ADC Kapali
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Ayari) veya CPU hatall galisma(Gozetleme-1,Gozetleme-2) sorunu.

Gug dugmesi(IGBT) sicaklik alglama sensérinde anormallik

NTC aglk Kalici . .
algilandiginda ariza meydana gelir.
Fan hatasi Kalici Sogutucu fanda anomallik algilandiginda ariza meydana gelir. PRT-79 | Only applied to
0 ‘a ayarlanirsa ¢alisma tekrar baglar. below 22 kw
Onl lied to
IP54 FAN hatasl Kalici IP54 GriininUn FAN ‘da dahili dolagim sorunu oldugunda algilanir. Y app
IP54 product

Harici sicaklik sensori terminal bloguna baglandiktan sonra direng
toPTC hatasl Kalici belilenmis degerin 6tesine gegerse ariza meydana gelir. PRT-34 0
haricinde bir degere ayarlanirsa galisma tekrar baslar.

Parametre yazma Sirlcl ana gdvdesi ile tus takimindan parametre yazma esnasinda

Kal
hatasi ale sorun.
Asin hiz hatasi Kalici Mo.tor hizi asiri h|.z algllama seviyesi Uzerine ¢iktidinda ariza meydana
gelir. Algilama seviyesi PRT-70 ‘de ayarlanir.
Kodlayicidan geri besleme alan hiz ayarlanan degisim deg@eri Uzerine
Degisim hiz hatasi | Kalici clktiginda ariza meydana gelir. PRT-73 1 ‘e ayarlanirsa galisma tekrar
baglar.
PRT-77 Kodl Kablo K lu 1 randig rl (
Enkoder hatasi Kalici RT- odlayici ab(.) ontrolu 1 ‘e ayarlandiginda v.e ayarlanan slre
dilimi boyunca anormallik algilanirsa ariza meydana gelir.
APP-34 ~36 arasinda fonksiyon ayari ile PID dncesi ¢alisma esnasinda
PID éncesi arza Kalici kontrol miktari(PID geri besleme) sirekli olarak ayarlanan degerden

dislk giridiginde sistemin anommal durumu olarak gorilebilecek ariza
meydana gelir.

3) TUS TAKIMI ve segenek ile koruma

Calisma komutlan tus takimindan geldiginde veya Tus takimi JOG Modunda tus
takimi ile stirGicii ana gévdesi arasinda haberlesme sorunu oldujunda ariza meydana
geli. PRT-11 0 haricinde bir degere ayarlanirsa calisma tekrar baslar. (haberlesme
kesildikten sonra 2 saniye meydana gelir)

Kayip tus takimi | Seviye

Frekans veya calisma komutlan terminal blogu veya tus takimi haricinde haberlesme
Kayip komut Seviye komutu tarafindan verilirse komut ile ilgili sorun oldugunda. PRT-12 O haricinde bir
degere ayarlanirsa ¢alisma tekrar baglar.

Guc kaynadi esnasinda takildiktan sonra secenek, segenek yuva No. 1 ‘den

Segenek hatasi-1 | Seviye . e L g
ciktiginda veya surlcu ile haberlesme mumkuin olmadiginda

Guc kaynadl esnasinda takildiktan sonra segenek, secenek yuva No. 2 ‘den

Segenek hatasi-2 | Seviye N e e L 9
ciktiginda veya suricu ile haberlesme mumkin olmadiginda

Guc kayna@l esnasinda takildiktan sonra secgenek, segenek yuva No. 3 ‘den
ciktiginda veya sirticl ile haberlesme mimkiin olmadiginda
Not) Seviye : ariza ¢ozimlendiginde otomatik olarak kesilir. Bu, ariza gegmisinde kaydedimez.
Kalici : Ariza gozimlendikten sonra sifirama sinyalleri girildiginde kesilir.
Yasamsal : Surlclye guc kaynagini keser ve sonra tekrar giic sadlarsaniz ariza ¢dzimlendikten sonra dahili sarj lambasi
kapanarak ariza durumu kesilir.

Segenek hatasi-3 | Seviye
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12.1.2 Alarm fonksiyonlari

Motora asin yUklendigi durumda alarma sinyali olusturulur. PRT-17 ‘yi 1 ‘e ayararsaniz ¢alisma tekrar
Asin yik baglar. Cikis kontak noktasi igin sinyaller gerekli ise, OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 4 asir yik
segilir.

o Distk yUk durumu igin alarm gerekli ise PRT-25 i 1 ‘e ayarlayin. Cikis sinyali olarak, OUT31~33
Disik yuk . T "
fonksiyonlari arasindan No. 6 Dusuk yuk segilir.

Siriici K Sirtct IOLT fonksiyon gérdigu seviyenin 60% ‘ina esit zaman biriktirilirse alarm olusturulur. Cikis sinyali
rlich asin yi
s olarak OUT31~33 fonksiyonlan arasindan No. 5 IOL segilir.

PRT-12 Kayip Komut Modu 0 oldugunda da alam sinyali olusturulabilir. Alarm PRT13~15 arasinda belirli

Kayip komut
bir durumda olusturulur. Cikis sinyali olarak OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 12 Kayip Komut segilir.
Fan Uyansi PRT-79 FAN Hata Modu 1 ‘e ayarli iken sogutucu fanda sorun algilanirsa alam olusturulur. Cikis sinyali
olarak, OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 8 Fan Uyarisi segilir.
DB Uyar %ED DB direng kullanim orani belirlenmis derecenin tzerinde ise alarm olusturulur.

Kodlayici Baglanti | BAS-20 Otomatik Ayarlama ‘dan No. 3 Kodlayici Testi segilir ve kodlayici testi esnasinda sinyal girilmezse

Kontrolu alarm isaret edilir. OUT31~33 fonksiyonlar arasindan ENC(Kodlayici) Ayar segilirse sinyaller olusturulur.
Enkoder Vi BAS-20 Otomatik Ayarlama ‘dan No. 3 Kodlayici Testi segilir ve kodlayici testi esnasinda kodlayici faz Ave
Kontroll B arasinda ayar yanliglikla degistirilirse veya donis yonlu ters ise alaim igsaret edilr. OUT31~33
fonksiyonlari arasindan ENC((Kodlayici) Yonu ayarlanirsa sinyaller olusturulur.
Calisma komutu tus takimi ise veya PRT-11 Kayip tus takimi modu O ‘a ayarli iken Tus takimi JOG
Kayip tus takimi Modunda tus takimi ve slriici ana gbvdesi arasinda haberlesme sorunu algilanirsa alam isaret edilir.
Cikis sinyali olarak OUT31~33 fonksiyonlari arasindan No. 29 Kayip Tus takimi segilir.
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Sorunun nedeni ‘ Cozim

‘ Tip

B YUk motor nominal yikinden daha fazladir.

Bolum 12 Kontrol ve Sorun giderme -

= Motor ve surlicl kapasitesini artirin.

Agin yuk B Agin yUk anza seviyesinde ayarlanan yuk | = Ayarlanan degeri artirin.
(PRT-21) KkicUktdr.
:arg/llrotor ve yuk arasindaki bagdlantida sorun | _ Motor ve siiricii kapasitesini artinn,
Disuk yuk .
m Diisik yiik seviyesi(PRT-29,30) asgari sistem | = /Yarianan deger artiin.
yukiinden daha disUktdr.
B Hizlanma/Yavaglama zamani yik ataleti(GD2) = Hizianma/Yavaslama zamanini artinn.
ile kiyaslandiginda ¢ok kisadir.
TP, . e . .| 5 SOrliclyU daha blyik kapasiteli olanla degistirin.
Asin akim1 B SUricl yukd nominal yikinden daha blyuktr.
I o . == Surtclyl motor durduktan sonra galistinn veya
B Motor rdlantide iken surtict ¢ikisi ACIK ‘ir. hiz aramayt kullanin(CON-60).
B Motor frenlemesi ¢cok hizlidr. = Mekanik freni kontrol edin.
" kl;:ézﬂgg; d:‘;g?(alz Isac)j/::k ataleti(GD2) le | . Yavaslama zamanini daha yiksege ayarlayin.
Asiri gerilim B Geri beslemeli yik sirici cikisinda = Fren direng cihazi kullanin.
konumlanmustr.
. o . . = Gerilim kaynaginin belinenmis degerden yiksek
W Geriim kaynadi gok ylksektir. olup olmadigini kontrol edin.
B Gerilim kaynagdi ¢ok duisuiktr. = Gerilim kaynaginin belinenmis degerden disik
olup olmadigini kontrol edin.
B Gl¢ kaynagi kapasitesinden daha buyuk yuk
Diisiik aerilim baglanmistir(dogrudan hatta olan kaynak veya | = Gu¢ kaynak kapasitesini artirin.
SUKg motor)
B Gug kaynak tarafinda elektronik kontaktor, vb. | = Elektronik kontaktort degistirin.
uyumsuzlugu.
W Suricu cikis kablosunun topraklamasi = SUrticu ¢ikis terminal dagitimini kontrol edin.
Toprak hatasi

B Motor yalitiminin kétllesmesi

== Motoru degistirin.
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B Motor asiri isinmistir. = YUKk veya frekansi azaltin.
B SirGcl yukd nominal yikinden daha | = Siricii kapasitesini artirin.
buUylktur.
E-lsi B FElektronik 1sI seviyesi c¢ok dluglige | = Elektronik 1sI seviyesini uygun sekilde
ayarlanmigtir. ayarlayin.
B SirGci uzun bir stre duslik hizda | = Motoru sogutucu fana ayrn olarak glg
caligmistir. saglayabilen bir tanesiyle degistirin.
B Cikis tarafi elektronik kontaktoriniin kontak | = Siriici ¢ikis tarafi elektronik kontaktoriinG
Cikis Fazi Agik sorunu. kontrol edin.
B Cikisin kot dagitimi = Cikis dagitimini kontrol edin.
B Girig tarafi elektronik kontaktorinin kontak | = Sirlicli giris tarafi elektronik kontaktoriinG
sorunu. kontrol edin.
Giris Fazi Acik W Girigin kot dagitimi = Girig dagitimini kontrol edin.
B Sirtici DC kondansériinun degistirimesi | = Sirlici DC kondansorini degistimelisiniz.
gerekmektedir. Bayiden musteri servisi talep edin.
B Sirict yuki slrlclu de@erinden daha | = Siriicl ve motor kapasitesini artirin.
Surtct OLT buyuktir.
B Tork artigi gok yuksektir. = Tork artis miktarini azaltin.
W Sogutucu sistemde sorun vardir. = Havalandirma, hava kanali veya cikista

yabanci bir cisim olup olmadigini kontrol edin.
WSUricu sogutucu fanin degisim | = Sirlict sogutucu fanini degistirin.
Asiri iIsinma periyodundan daha uzun sdre kullaniimigtir.

. Aot
Ortam sicakligr ok ylksektr = Siirticiiniin gevresindeki sicakligi 50°C altinda

tutun.
W Siricu ¢ikis kablo topraklamasi = Sirtci ¢ikis terminal dagitimini kontrol edin.
B Surtict guc diigmesinde(IGBT) sorun vardir. | =  Sirlclnin ¢alismasi  mimkiin  degildir.
Asirn akim2 . 2
Yakindaki servis saglayicisina bagvurun.
B Ortam sicakligi tavsiye edilen araligin | == Siricli ortam sicakligini tavsiye edilen
NTC acik digindadir. araligin civarinda tutun.
B Sirict dahili sicaklik sensorinde sorun | = Yakindaki servis saglayicisina bagvurun.
vardir.
B Fanin bulundugu sirtict havalandirmasinda | = Havalandirma veya hava c¢ikisini kontrol edin.
yabanci cisim vardir.
FAN hatasi B SirGch sogutucu faninin  degistirimesi | = Siricl sogutucu fanini degistirin.
gerekmektedir.
B Dahili fan baglantisi bagh degildir. =~Fan baglantisini baglayin.
B Dahili fan PCB karti gli¢ baglantisi bagll | = Dahili fan PCB karti glic baglantisini baglayin.
IP54 FAN hatasi degildir. = S{rlcl sogutucu fani degistiriimelidir.
B Sirtct sogutucu faninin degisim periyod
zamani gelmigtir.
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12.1.4 Sogutucu fan degigimi

1) 7.5kW ‘tan dusuk trtinun degisim adimlari
Alttaki kelepceyi ok ydninde itin ve dne gekin. Fan baglantisini ayirin, sonra fani degistirebilirsiniz.

<3.7kW ‘tan dusuk> <7.5 kW ‘tan disuk>

2) 11~15kW 200V/400V, 18.5~22 kW 400V Urindndn degisim adimlari
Giris-Cikis terminallerinin altindaki gerilimleri ¢cikarin ve fan baglantisini ayirin, sonra fani degistirebilirsiniz.

‘el TN

I ———

e e e e e e e

[f—ri1ar—|
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- Bolim 12 Kontrol ve Sorun giderme

3) 18.5~22 kW 200V, 30~75kW 400V Urununun degisim adimlar (Kapasiteyi kontrol edin.)
Urlintin Ust tarafindaki gerilimleri gikarin ve fan baglantisini ayirn, sonra fani degistirebilirsiniz.
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12.1.5 Gunlik ve duzenli kontrol listesi

Kontrol periyodu

Bolum 12 Kontrol ve Sorun giderme -

Kontrol Kontrol . Kontrol Duzenli Kontrol yontemi Kriter karari Karsilik
Pargasi | maddeleri (Yil) plani
Toplam ortam Kontrol: 0] Uyariya bakin -10~+40 altindaki termometre,
sicaklik, nem, toz, vb. sicaklikta donma yok. nem dlger,
kaydedici
50% nem altinda ¢ig
yok
Bitln chazlar | Anormal titresim  ve Gorerek ve duyarak | Fark etmezse
ses varmi? O
Glg kaynak | Ana devre gerilimi Siricl teminal R, S, Dijital
gerilimi nomal mi degil mi? 0) T fazlan arasinda multimetre/
gerilim kontrolu test cihazi
Ana devre 1) Megger kontrolu 0] O | 1) Siriclti ve kisa | 1) 5MQ ‘dan yilksek DC 500V
(ana devre terminalleri devre  terminalleri | 2),3) farketmez Megger
ve baglanti terminalleri R,S,TUVW
arasinda) baglantilarni  ayinn
2) Biitiin sabit parcalar 0] ve sonra bu
Toplam yerlerinde mi? _ terminalleri ve
3) Herhangi bir baglanti terminallerini
parcada asir 1sinma 0] Ceviim megger ile
belirtisi var mi? Olgiin.
4) temizleme 2) Vidalayin
3) Bakarak kontrol
edin.
1)Kondiktor Gzerinde (0] Bakarak kontrol edin. | Fark etmezse
Bagl paslanma var mi?
konduiktorler 2) Kablo
/Kablolar kaplamalarinda hasar 0]
var mi?
Terminaller Hasar gémis olan 0 Bakarak kontrol edin. | Fark etmezse
var mi?
1) Igeriye s siziyor 1), 2) Bakarak kontral | 1),2) Fark etmezse Kapasite
mu? edin. metre
2) Guvenlik tertibati
yerinde mi?
Ara Herhangi bir ¢ikinti var
Kondansor mi?
3) Gug ariza @) 3) Kapasite metre ile | 3) Nominal kapasitenin
kapasitesini kontrol kontrol edin. 85% Uzerinde
edin.
1) Calisma esnasinda @) L)dinleyerek kontrol | Fark etmezse
catrdama sesi var edin
Réle mi? 2)k_)akarak kontrol
2) Kontak noktasi @) edin
Uzerinde herhangi bir
hasar var mi?
1) Direng yalitm @) 1) bakarak kontrol | 1) Fark etmezse Dijital
yontemi Uizerinde edin 2) Dbelitilen  direng | multimetre/
herhangi bir hasar var 2) Bir tarafin | degerinin +10% | analog test
Direng mi? @) baglantisini  ayirin | degisimi dahilinde cihazi
2) Baglanti ve test chaz ile
kopuklugunu kontrol kontrol edin
edin.
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Kontrol periyodu

Kontrol Kontrol Diizenli Kontrol . Karsilik
. Kontrol . . Kriter karari
Pargasi maddeleri yontemi plani
1) Calisma O 1) UVW arasindan | 1) Fazlar dahilinde Dijital
esnasinda her ¢ikis surlict ¢ikis gerilim: multimetre/
geriliminin terminali gerilimini Denge icin 200V dogrultmag
Kontrol dengesizigini kontrol edin. (400V) - 4v(8V) voltmetresi
devresi Calisma kontrol edin. 2) surtict koruma dahilinde
Koruyucu kontrolu 2) Sira koruma testi O devresini zorla 2) Anormal devre
devre calistirdiktan sonra kisa devre yaptirin | siraya gore ¢alisma
gosterge devresi veya agin. Uzerindedir.
Uzerinde anommallik
yok.
1) Herhangi (@) 1) Gug kapali 1) Plrtizstizce
anormal bir titregsim durumunda iken dénuyor.
. veya ses var mi? O ellerinizle
::?:r;ucu Sogutucufan | 2)Baglant déndiirtin
parcalarinda 2) Tekrar 2) Hig bir anommallik
herhangi bir sikilagtirin. bulunmamalidir.
gevseklik var mi?
Gorlntulenen Panel yuzeyi Duzensel ve yonetsel | Gerilim metre
Gésterge Metre deger normal mi? 0 0 uzennde degeri kontrol edin. /amper metre
gorunttlenen
degeri kontrol edin.
Motor 1) Herhangi O 1)Kulaklariniz, No Abnormality should
anormal bir titresim gozleriniz ve be founded
veya ses var mi? O ellerinizle kontrol
Toplam 2) Herhangi edin
anormal bir koku 2)Asir1 1Isinma,
var mi? hasar vb. gibi
anormallikleri
kontrol edin.
Megger kontrolu U,VW baglantisint | 5MQ Uizerinde 500V sinifi
Yalitm direnci (lek|§ terminéli v.e 0 ayinn ve motor Megger
baglant terminali kablolarini
arasinda) baglayin.
12-9




- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1 Fonksiyon Tablosu

13.1.1 Parametre modu — DRV grubu(=»DRYV)
DRV Grubu (PAR = DRV)

Fonksiyon o ; <
Ayar Aral llk D
Gostergesi yar Aralg! eger
00 - Atlama Kodu Atlama kodu | 0~99 9 0O 0|0 0| O
Frek ~Maks.
01 | hi101 | Frekans Komutu oS | O-Maks 0.0 74 00|00 X| X
Komutu frekans[Hz]
02 | h1102 Tork Komutu Tork komutu | -180~180[%)] 0.0 831 [ X| X | X|O|O
Hizl 75kWaltnda | 20.0
03 | Oh1103 | Hzl Zamani izanma 1 _e0o[san] 716 lo0/ 0/ 0/0| O
Zamanl 90kW (istiinde | 60.0
Y: | 75W altinda |30.0
04 | Oh1104 | YvsZamani avaslama | o-soo[san] — 716 lo0/ 0/ 0/0| O
zamanl 90kW (istlinde | 90.0
0 | Tustakimi
Gal 1 | FX/Rx-1
alisma
2 | FX/Rx-2
h1l i k 1R -1 7-11
06 | Oh1106 | Cal Komut Gir E)mut. 3 | Dahili 485 X/RX 0O 0|0 0| O
yontemi .
4 | Field Bus
5 | PLC
07 | Oh1107 | Frekans Ayar | ORNS@Ar| o pctam -y | O TUS tkimi- 71 |0/ 00 X| X
segimi 1
0 | Tus takimi -1
1 | Tustakimi-2
2 | V1
Tork  komut 3 1a 0: Tus takm
08 | 0h1108 | Tork Ayar L 4 V2 - U Al 831 X X X 0| O
segimi 1
5112
6 | Dahili 485
7 | Enkoder
8 | Fied Bus
0 | VIF 7-21
1 | VIFPG 8-20
Kayma
09 Kontrol -
N | 01109 | Kontrol Modu onro 2 | Komp. OVIF 8l 6000 ©
) modu
3 | Sensorsiliz-1 8-21
4 | Sensorstiz-2 8-23
5 | Vektor 8-27

* ] Gri kod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.

Not 1)

Her kodun etkililigi Kontrol Mod ayarina gére

VIF: VIFmodu (PG dahil), SL: Sensorstiz-1, 2 modu, VC: Vekiér modu, SLT: Sensorsiiz-1, 2 Tork modu,
VCT: Vektor Tork modu
Secenekler icin Segenek kilavuzuna bakin.
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DRV Grubu (PAR 9 DRV)

Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Fonksiyon

Gostergesi

Ayar Aralig

ilk Deger

Tork 0 Hayir
10 | Oh110A | Tork Kontrol o y O:Hayir 83l X | X|X|O|O
kontrolu 1 Evet
.5~M
11 | OhL0B | Jog Frekansi | 2% 0.5-Maks 10.00 g4 |lo/o olo O
frekansi frekans[Hz]
Jog
12 0h110C | Jog Hzl Zamani Hizlanma | 0~600[san] 20.0 84 |O|O|O|O|O
zamanl
Jog
13 0h110D | Jog Yvs Zamani yavaglama | 0~600[san] 30.0 84 |O|O0|0O|X|X
zamanl
0:0.2KW, 1:0.4KkW
2:75kW, 3:1.5kKW
4:2.2KW, 5:3.7KW 8-11
6:5.5KkW, 7:7.5KW
8:11KW, 9:15KkW Sirtci
14 Oh110E | Motor Gilicl Motor glicii [10:18.5kW,11:22KkW | kapasitesine ORNONNONNONNG)
12:30kW,13:37KW bagdli
14:45kW,15:55KW 817
16:75kW, 17:90kwW
18:110kw, 19:132kW
20:160KW, 21:185KW
Tork 0 Elle
15 Oh110F | Tork Arttirma artima i O:Elle 723 |O| X | X | X| X
R . 1 Otomatik
yontemi
: 75kWaltinda 2.0
16 oh110  fleriTork At T K 6 15 723 O/ X X X X
No2) arttirma 90KW (istiinde 1.0
Geri  tork 75kWaltinda | 2.0
17 OhIl11  GeriTork Art en O o 1594 723 0 X X X X
arttimma 90KW {istiinde. 1.0
Temel
18 O0h1112 | Temel Frekans 30~400[Hz] 60.00 721 |O|O|0|0O|O
frekans
19 0hU3 | BaglamaFrek | oM@ 601 100 0.50 721 0| X|X|X|Xx
frekansi
Maksimum
20 Oh1114 | Maks. Frekans 40~400 60.00 728 |O|O|0|0O|O
frekans
Hz
Hiz  birm 0 Gostergesi
21 0h1115 | Hz/Rpm Secimi - 0:Hz 93 |O/0O|O0|0O|O
secimi 1 Rpm
Gostergesi

* [ Gri kod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.

N2 DRV-16-17 kodu yalnizca DRV-15 (Tork Arttirma) kod degeri “El le” oldugunda goriintiilenir.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.2 Parametre modu — Temel fonksiyon grubu (=»BAS)

BAS Grubu(PAR = BAS)

Kontrol Modu

Fonksiyon N ; <
Géstergesi Ayar Araligi llk Deger \% sy S|V
/ Llc L|C
F T|T
00 - Atlama kodu | Atlama kodu | 0~99 20 o] O/o0o|0|0O|O
0 | Yok
Yardimci 1 Vi
01 | Oh1201 | Yar Ref Girisi | referans ayar| 2 | |1 0:Yok X 81 O|O0|0| X | X
secgimi 3 |v2
4 |12
0  M+G*A)
1 | M¥G*A)
2 | MI(G*A
Yardimci GA)
02 komut 3 MH(M*G*A))
h1202 ipi - M+(G*A X -1 X | X
now)  O0h1202 | Yar Ref Tipi hareket 4 MHGHAS0%) 0: M+(G*A) 8 O O O
segimi 5 | M*G*(A-50%))
6 | M/(G*(A-50%))
7 | M+M*G*(A-50%)
Yar e Yardimci
03 | 0h1203 K referans -200.0~200.0[%] 100.0 o] 82 OO0 0 X|X
azang
kazanci
0 | Tus takimi
1 | FX/Rx-1
04 | onizos 2 Al Kom 2. galisma 2 | FdRx2 IFRx1 | X 730 0/ 0 O OO
Gir komut segimi | 3 | panili 485
4 | FieldBus
5 | PLC
05 | 0h1205 | 2. Frek Ayar | > TeKAMS o s takimi -1 O:Tustakimi- | 730 0|0 0 x| X
ayar yontemi 1

*

[ ] Girikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.
Nt BAS-02 kodu yalnizca BAS-01 (Yar Ref Girisi) kodu “YOK” haricinde bir de§ere sahip oldugunda goriintilenir.

BAS Grubu (PAR & BAS)
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

g(t)ir:t(jgzzi Ayar Arahig ilk Deger
] 1 Tustekmi2 | | | 1
2|Vl
3|11
4 |V2
512 o
06 | OM1206 | 2. Tork Ayar | 2. tork komutydntemi 0 Do 485 Tustakmi- O | 730 X X X 0|0
7 | Enkoder 1
8 | FieldBus
9| PLC
10| Senkron
11| Binary Tip
12| Tus takimi-2
0 | Dogrusal
07 | Oh1207 | V/F Tipi VIF tipi 1| Kare ODogrusal| X | 722 O O X | X|X
2 | Kullanici VIF
3 | Kare 2
Hizlanma/ Yavaglama | 0 | Maks Frek 0: Maks
08 | 0h1208 | Hzl/Yvs Tipi standart X 716 |O| O | O | X | X
frekans! 1 | Fark Frek Frek
0 | 0.01san
09 | 0h1209 | Zaman Birimi | Zaman birm ayari 1| 0.1san 1:.0.1san X 717 |O|O| O | X | X
2 | 1san
0 | 60Hz X
10 | Oh120A | Giris Frekans! | Girig glic  frekansi 1 | 5otz 0:60Hz 844 | 0| 0|0 0|0
11 | 0h120B | Kutup Sayisi Motor kutup sayis! 2~48 Siiriicii X (Ol NONNONNONNG)
12 | 0h120C | Kayma Degeri | Nominal kayma hizi 0~3000[rpm] Kapasite X O|l0o|0|O|O
13 | Oh120D | Motor Akimi Motor nominal akimi | 1~200[A] sine X O|l0o|O0|O|O
14 | Oh120E | Yiiksiiz Akim %‘I’(t;’l.gzaklml 0.5~200[A] bagidir X |s11/ o o0lolo 0
15 | Oh120F | Motor Gerilimi | Motor nominal gerilimi | 180~480[V] 0 X O/0o/0|0O|O
16 | 0h1210 | Motor Verimi Motor Verimliligi 70~100[%] Surtic X O/O0|l0O|O|O
17 | Oh1211 | Yik Ataleti Yik atalet orani 0~8 kapasitesin| X (Ol NoNNONNONNG)
18 | 0h1212 | Gulg Gos Kat Guic gosterge katsayisi | 70~130[%] e baglidir @] 93 |O|/0O|O|0O]|O
L o 200~230]V] 220Vv|220
19 | 0h1213 | AC Besleme Girig glic  gerilimi 380~480[V] 4407380 0] 844 | 0|0|0O0|0|O
0 | Yok
1 | Hepsi
20| - | Otomatik Ayar Otomatk ayarama 2 JePSIStst) o 0 X 817 x| olololo
3 | RstLsigma
4 | Enko. Test
5 |Tr
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
BAS Grubu (PAR = BAS)

Kontrol Modu

Fonksiyon

Avar Aralié \Y S|V
Gostergesi yar Araligl / S|V Ll e
L |C
F T T
21 - Rs Statér direnci Motora baglidir - X817 | X|O O|0|O
22 - Lsigma Kagak indiktans | Motora baghdir - X817 | X|O O|0|O
23 - Ls Statdr induktansi | Motora baglidir - X817 | X|O0|O0O|0O|O
24
Notd) - Tr Rotor zaman sabiti| 25~5000 [msan] - X 81l X O/0|/0 O
41
nosy | 0h1229 | Kullanicl Frel kullanici frekansi 1 | 0~Maks. frekans [Hz] | 15.00 X722 O X X|X|X
42 O0h122A | Kullanial Gerl kullanici gerilimi 1 | 0~100[%] 25 X 722 O X | X|X| X
43 0h122B | Kullanici Fre2 kullanici frekansi 2 | 0~Maks. frekans [Hz] | 30.00 X722 O X X|X|X
44 | 0h122C | Kullanici Ger2 kullanici gerilimi 2 | 0~100[%] 50 X 722 O X | X|X| X
45 | 0h122D | Kullanic Fre3 kullanici frekansi 3 | 0~Maks. frekans [Hz] | 45.00 X 1722 O X |X|X| X
46 | 0h122E | Kullanic Ger3 kullanici gerilimi 3 | 0~100[%] 75 X 1722 O X |X|X| X
47 | Oh122F Kullanici Fre4  kullanicifrekansi 4 0-Maks. frekans[Hz | 60.00 X | 722 O X X | X | X
48 0h1230 | Kullanici Ger4 kullanici gerilimi 4 | 0~100[%] 100 X722 O X X | X| X
50 ~ i
we | 01232  Sabit Frek-1 | Sabitfrekans 1 ?HZ'\]"aks'm“m frekans | 1000 'O 710 O O O X X
51  0h1233  Sabit Frek-2 | Sabitfrekans 2 ?Ijlz“]"akgm“m fekans | o000 | O | 7-10 0 0 X X
52 Oh1234  Sabit Frek-3 | Sabitfrekans 3 ?Ijlz“]"akgm“m frekans o500 0 70 O O O X X
53 | 0h1235 Sabit Frek-4 | Sabitfrekans 4 ﬁ;z'\]"akgm“m fekans ' ypo0 O 710 O O O X X
. . 0~Maksimum frekans
54 0h1236 | Sabit Frek-5 Sabit frekans 5 ] 50.00 O 710 O/ O |0 X | X
55 | 0h1237 Sabit Frek-6  Sabitfrekans 6 ?;Z'\]/'aks'm“m frekans e000 O 710 O O O X X
56 | 0h1238 Sabit Frek-7 | Sabitfrekans 7 ?;Z'\]/'aks'm“m frekans e000 O 70 O O O X X
O~Maksimum frek
57 0239 SabitFrek8  Sabitfrekans8 SMUMIeAns  es00 0 710 0 0 O X | X
O~Maksimum frek
5 ON123A SabitFrek9  Sabitfrekansd SIMUMITEES 'ep0 0 710 0 0 O X X
O~Maksimum frek
5 0n123B SabitFrek-10  Sabitfrekans10 ' SIMUMITEEnS ' ys00 0 7110 0 0 O X X
O~Maksimum frek
6  On23C SabitFrek-11  SabitfrekansIl ' SMUMITEEnS ' 4000 ' 0 710 0 0 O X X
. . 0~Maksimum frekans
61 023D SabitFrek-12  Sabitfrekans12 3500 O 710 O O O X X
. . 0~Maksimum frekans
62 OM23E SabitFrek-13  Sabitfrekans13 2500 O 710 O/ 0 O X X
O~Maksimum frek
63 023 SabitFrek-14  Sabitfrekansie ' SMUMITeEns 150 ' 0 7410 0 0 O X X
O~Maksimum frek
64  0h1240 SabitFrek15  Sabitfiekans1s . SIMUM TeKans | g g O 710 O O O X X
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70 | 0h1246 | SF Hz Zamani1 ?:::;m ] hiZanma ,_eoofsan] 20.0 O/ 718 0/ 0 O X|X

71 | 0h1247 | SF Yvs Zamani1 f:"r;]';m ¥ava$'ama 0~600[san] 20.0 O 718 0 O O|X|X

,L%) 0h1248  SF HA Zamani2 | 20t hizlanma o oo 30.0 O 718 O O O X X
zamani 2

73 | Oh1249 | SFYvsZamani1 O yavaslama . ooy 30.0 O 718 O O O X X
zamani 2

74 Oh124A | SFHzZaman3 | SOt  hzdanma o ooy 40.0 O 718 O O O X X
zamani 3

75 | Oh124B  SF YvsZamanii faag;nl ga"a§'ama 0~600[san] 40.0 O 718 O O O X| X

* [[] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya gikar.

Nt BAS-24 yalnizca DRV-09 Kontrol Modu “Sensorsiiz-2” veya “Vektor” oldugunda gosterilir.

NS BAS-41~48, yalnizca tek BAS-07 veya M2-V/F Sablonu(M2-25) olsa dahi “Kullanici V/F” olarak ayarlandiginda gorintdlenir.
NOtO) |N-65~75, yalnizca tek ¢ok fonksiyonlu giris olsa dahi “siral’”(Hiz-L.M.H,X) olarak ayarlandidinda gdrintdlenir.

yalnizca tek IN-72~75 ¢ok fonksiyonlu giris olsa dahi “sabit HizZlanma/Yavaslama”(Xcel-L,M,H) olarak ayarlandidinda
goruntdlenir.

Not 7)
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13.1.3 Parametre modu - Parametre modu Artinlmig fonksiyon grubu

(PARADV)

Artinlmis Fonksiyon Grubu (PAR = ADV)

Kontrol Modu

Haberl
r:ZeN:§ Fonksiyon Gostergesi Ayar Araligi ilk Deger .. ) S|V f Z
iiii—ii
Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99 O - (O ORNORNORNG
01 0h1301 | Hizlanma Tipi hizlanma sablonu 0 | Dogrusal 0 Dodrusal X719 0 Ol O X| X
02 | 0h1302 | Yavaslama Tipi yavaslama sablonu 1 | S-egrisi Hogisa X719, 0 Ol O X| X
03 | 0h1303 | SEgriHz Bas gg?gi'a”ma baslangic | 410004 40 X| 719 0 0| 0 X| X
04 | 0h1304 | S Egri Hzl Bit S hizlanma son egimi 1~100[%] 40 X | 719, 0 Ol O X| X
05 | Oh1305 | S EgriYvsBas gg}’r?q‘i’%'ama baslangic | 1 _100[0] 40 X| 719 0 0| 0 X| X
06 | 0h1306 | S EgriYvs Bit S yavaglama son egimi | 1~100[%0] 40 X719, 0O O] O] X| X
07 | 0h1307 | Calisma Modu baslangi¢ yontemi 2 B::Z_Igtr;rpta O:Hzlanma | X | 725 O| O O| X | X
0 | Yavaslama
1 | Dc-Fren
08 | 0h1308 | Durus Modu durma yGntemi 2 | SerbestDurus| g:yavaglama | X | 726/ 0| O O| X | X
3 | Flux Frenleme
4 | Glg Frenleme
- ) - 0 Y0k
09 | 0h1309 | Calisma Engel g(e);lrﬁ engellemeyon 11 TjleriYon | 0:yok X | 714 Ol 0ol O] X| X
2 | Geri Ybn
L 0 | Hayir
10 | Oh130A | Bes Ver Calis guic giris baglangic 1| Evet 0: Hayir O| 715 O| O] O] X| X
%) on130C | BasDc-Frenza baslangig DCfrenleme  o_gojsar 0.00 X 725 0 0 O X X
13 | 0h130D | Dc-Fren Ger DC kaynag 0~200[%] 50 X | 725/ 0, 0| O X| X
14 DC frenleme 6ncesi ¢ikis |
Now) | ON130E | Dc-Fren Bek Za blok zaman 0~60[san] 0.10 X| 726 O O O X X
15 | Oh130F | Dc-Fren Zamani DC frenleme zamani 0~60[san] 1.00 X 726 O O O X| X
16 | 0h1310 | Dc-Fren Sev DC frenleme 0~200[%] 50 X| 726 Ol O O X X
Bas.
17 | 0h1311 Dc-Fren Frek DC frenleme frekansi frekansi~60[Hz] 5.00 X | 726 O O O X| X
Bas. frekansi
20 | 0h1314 | Hzl Sabit Frek Hizlanma bekleme ~Maks. Frekans| 5.00 x| 89| 0|0 o] x| Xx
frekansi [Hz]
. Hizlanma bekleme
21 | 0h1315 | Hzl Sabit Zam calisma zamani 0~60.0[san] 0.00 X| 89 0|0 0| X| X
Bas. frekansi
22 | 0h1316 | Yvs Sab Frek Yavaslamabekleme | _yious” frekans 5,00 x| 89 0 0 0O x| X
frekansi [Hz]
: Yavaglama bekleme 5
23 | 0h1317 | Yvs Sabit Zam calisma zamani 0~60.0[san] 0.00 X| 89 0|0 0| X| X

*[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirilmesi durumunda ortaya cikar.

Not 8)

9

) ADV-12 yalnizca ADV-07 “Durus Modu” “Dc-Start” olarak ayarlandiginda goruntilenir.

Nt9) ADV-14~17 yalnizca ADV-08 “Durus Modu” “DC-Fren” olarak ayarlandiginda goriintilenir.
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Artinlmis Fonksiyon Grubu (PAR = ADV)

Haberlesme F(.).nk5|y0n. Ayar Aralig ik Deger‘ v s| v v
\[o} Gostergesi / L Ll C
F T T
0| Hayir .
24 0h1318 | Frekans Sinir frekans sinir 1 Ever 0: Hayir X 728 OO O [X X
22 0n1319  Alt Frek Sinir frekans alt sinin O~stsiniHz] | 0.50 0 728 00 O X X
= - 0.5~maks.
26 0h131A | Ust Frek Sinir Frekans Ust siniri frekans[Hz] 60.00 X | 728 OO0 O X X
0| Hayir
27 | 0h131B | Frekans Atlama frekans atlama e 0: Hayir X [ 729 O] 0] O | X X
vet
28 _— atlama frekansi alt siniri | O~atlama frekansi
Notay)| O0h131C | FA Alt Limit 1 1 {ist sinin 1[Hz] 10.00 O 729 O O O X X
- atlama frekansi alt
20 0h13> FAUstLmit1 ~ lemafrekansiistsinn gnpq g 1500 0 729 00 O X X
frekans[Hz]
_— atlama frekansi alt siniri | 0~ atlama frekansi
30 Oh131E | FA Alt Limit 2 5 fist sinin 2[Hz] 20.00 O 729 O O O X X
- atlama frekansi alt
31 On3IF  FAUstLmit2 — glamafrekansistsinn gppy ~maks. 25.00 0 729 00 O X X
frekans[Hz]
_— atlama frekansi alt sinir | 0~ atlama frekansi
32 0h1320 | FA Alt Limit 3 3 fist sinin 3[Hz] 30.00 O 729 O O O X X
" atlama frekans alt
33 oh1321  FAUstUmit3 ~ glemafrekansiGslsiin g3 maks 3500 | 0 729 0 O O X X
frekans[Hz]
Nad»  Oh1329 | Fren Agma AKim  fren agma akimi 0~180.0[%] 50.0 O 854 0 0O O X X
42 Oh132A FrenAgmaGz ~ enagmageckme o 10 gpjsan] 1.00 X 854 0 0 O X X
- . O~maks.
44 | 0h132C | FA ILR Frek fren agma ileri frekans frekans]Hz] 1.00 X |85 O/ 0 O X X
O~maks.
45 | 0h132D | FA GER Frek fren agma ters frekansi frekans{Hz] 1.00 X 854 O O O | X X
46 Oh132E FrenKapaGz ~ fenkapamageckme o oy 1.00 X 854 0 0 O X X
O~maks.
47 O0h132F | Fren Kapa Frek fren kapatma frekansi frekans]Hz] 2.00 X |85 O/ O O X X
0| Yok
50 | 0h1332 | Enerji Tas Mod enerji tasarruf galismasi | 1| Efle 0:Yok X 183 0|0 X | X X
2| Otomatik
\ody  0h1333  Tasar Miktar enerji tasarmuf miktan | 0~30[%] 0 O 83 0 0 O X X
H/Y Degd Hizlanma/ Yavaglama | O~maks. :
60 | On133C Frek zamani degisim frekansi| frekans[Hz] 0.00 X | 718/ 01O O | X X
* ] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.
Nt ADV-25~26 yalnizca ADV-24 (Frekans Sinir) “Evet” olarak ayarlandiginda goriintiilenir.
Nt ADV-28~33 yalnizca ADV-27 (Frekans Atlama) “Evet” olarak ayarlandiginda gortintiilenir.
Nt ADV-41~47 yalnizca OUT-31~33 ‘ten bir kod “BR Control (Fren Kontrolu)” olarak ayarlandiginda gortintiilenir.
N3 ADV-51 yalnizca ADV-50 (Enerji Tas Mod) “Yok” haricinde bir degere ayarlandiginda gériintiilenir.
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Art|r|Im|§ fonksiyon Grubu (PAR = ADV)

Haberlesme

No.

Fonksiyon
Gostergesi

- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

“ Ayar Araligi ilk Deger ,

Vv
C

S

L
T

Kontrol Modu

Vv
C
T

| Devir Gb6s donis gosterge| , oo o . [ [
- Kaz Kazanc 1~6000.0[%] | 100.0 9-3 O|X|X
0 [x1
1 x01
i Devir  GOs| donlis  gOsterge i i
62 Skal slcegi 2 | x001 Ox1 9-3 O X|X
3 | x0.001
4 | x0.0001
63 | O3  Devir Gos Bir porus gosterge O rom O:rpm 9-3 000
1 | mpm
0 | Calisma lle
64 0h1340 Fan Kontrol ﬁgﬁtﬁ;ﬁu fan| 1 | Strekli 0: Calisma ile 8-43 O X|X
Sicakliga
2 ..
Gore
yukari/agagi 0 | Havir
65 0h1341 Y/A Kayt calisma frekans Y O:Hayir 8-6 olx|x
Modu tasarrufu 1 | Evet
0 | Yok
On/Off Kon| Agik/Kapal AL
n on Agik/Kapali i
66 o134z | 7 Kontrol Kaynag | 2| 11 0:Yok 8-56 000
3 |V2
4 112
CK ON Cikis kontak
67 0h1343 . noktasi  ACIK 10~100[%] 90.00 8-56 00O
Seviye seviyesi
CK OFF Cikis kontak| -100.00~¢gikis
68 0h1344 , noktasi KAPALI| kontak noktasi 10.00 8-56 ololo
Seviye seviyesi ACIK seviyesi[%]
iveniikii calismal O Surekli
70 | 0n1346 | Emniyetli Gal Sogm o AKtf 0: Siirekli Aktif 88 eJfelfe
1 | DG Ile Aktif
Serbest
0
71 guvenlikli calisma el 0: Serbest
Not14) 0h1347 Emn Cal Dur durma yéntemi 1 | Q-Durus d 88 000
: urus
Q-Tekrar
2
Calis
guvenlikli calisma
72 Ohizag  EMN Gal W5 Covagiama 0~6000[san] 50 88 000
Za zamani
Baski icin geri 0 |n
Rej besleme ve ayir
74 Oh1MA | Elleme | saknma Hayr 861 000
fonksiyon secimi | 1 |Evet
ReiEn Eg;‘gmé@" gerl 200V: 300~400 350V
75 0h134B Seviyesi sakinma galisma 400V: 200V 8-61 O|X|X
gerilim seviyesi | 600~800
13-9
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

76

Not15)

77

78

Haberlesme

No.

0h134C

0h134D

Oh134E

Fonksiyon
Gostergesi

Komp Frek

Lim

RejEn
Kazang

RejEn
Kazang

P

I

Ayar Araligi

Baski igin geri

besleme ve

sakinma telafisel 0~ 10.00Hz
frekansi

kisitlamasi

Baski igin geri

2:E:ﬁm: \|/3e 0~ 100.0%
kazanci

Baski igin geri

besleme ve

sakinma . 20~30000[msan]
kazanci

ilk Deger

1.00[HZ]

50.0[%]

500[msan]

[ ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.

Nt ADV-71~72 yalnizca ADV-70 (Emniyetli Cal) “DG ile Aktif’ olarak ayarlandiginda gériintilenir.
NS ADV-76~78 yalnizca ADV-75 (RejEn Seviyesi) “Evet” olarak ayarlandiginda goriintlenir.

X

@)

@)

8610 00 X| X

8610 00 X|X

8610 00 X|X
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.4 Parametre modu — Kontrol fonksiyon grubu (=»CON)

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR = CON)

‘ Kontrol Modu

\% S|V

Haberlesme
S|V

Fonksiyon

Ayar Araligi ilk Deger Sayfa

No. Gostergesi / Llc

L
CTT

00 - Atlama Kodu | Atlama Kodu | 0~99 51 0O/0|0 0
22kW altinda  |0.7~15[kHz] | 5.0
. 30~45kKW |0.7~10kHz] | 5.0
tetikleme
04 | 0h1404 | Tasima Frek frekans| 55~75KW  |0.7~7[kHz] | 5.0 8-39 O|0|0|0
90~110kw |0.7~6kHz] | 3.0
132~160kW|0.7~5[kHz] | 3.0
0 Normal PWM
05 0h1405  PWM Modu | degistime modu om 0:Normal PWM 839 0/0 0|0 0O
1 Az Sizintt PWM
00 oOhigoa | hanyet llk akis zamani | 0~60[sar] 100 829 X X 0 00
Zamani
10| Oh140B | Manyet Giicii| < 2K$ 9u¢ 100~500[%4] 100.0 829 X X 0|00
kaynagi
11| onidoc | 1Utma devamhi galisma |, gy 1.00 831 X X O X|X
Zamani tutma zamani
hiz kontrol
12 | 0oh140D ':K P Kazang erivodu oransal| 10~500[%] 50.0 829 X X O X|X
kazang1
HK T Kazan hiz kontrol
13 | Ohl40E 1 ¢ periyodu integral | 10~9999[msan] 300 8-29 X|O| X| X
hesap kazanci 1
hiz kontrol
15 | Ohl40F SK P Kazang erivodu 10~500[%] 50.0 829 X X O X|X
oransal kazang2
HK T Kazan hiz kontrol
16 0h1410 5 s periyodu integral | 10~9999[msan] 300 8-29 X|O| X| X
hesap kazanci2
18 ohi1z | Kezang Deg kazangdegisim | ;g 0.00 829 X X|0| x| X
Frk frekansi
19 oniq1z | Kezang Deg kazangdegisim | oy 0.10 829 X X|0| x| X
Zam Zamani
sensorsiz22. | 0 Hayir
20 0h1414 |SS2 Kaz Gost | kazang gosterge 0: Hayir 8-24 X| X[ X| X
a 1 Evet
yari
sensorsiz 1,2
! Motor
21| oniis | KSZP hiz kontrol 0~5000[%] kapasitesine 824X O/ X X|X
Kaz 1 periyodu oransal N
baglidir
kazang1
sensorsiiz 1,2
! Motor
22| oniae |IKSZ1 hiz kontrol 10~9999[msan] kapasitesine 824 X O/ X|X X
Kaz 1 periyodu integral N
baglidir
hesap kazanci1
23 HK-Sz2 P sensorsiiz2 hiz Motor
= 0, 5
ne  ON1417 Kaz 2 kontrol periyodu 1~10000%] kapasitesine 824 XX XX
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Kontrol Modu
Haberlesme| Fonksiyon . . 3 y s[v
' No. Gostergesi Ayar Araligi lik Deger Sayfa ) f \é e
F T(T

oransal kazang2 baghdir

16)

sensorsuz2 hiz

. Motor
24 oniatg KSZ21 konwolperiyodu o kapastesne O 824 X X X X X
Kaz 2 integral hesap g
baghdir
kazanci2
26 ohiaia SZZG0Z sensosi 0~30000 10500 O 825 X X X X X
Kazl Olcim kazanci1
27 ohiap SZXG0Z sensosi 1~1000[%] 100.0 O 825 X X X X X
Kaz2 Olciim kazanci2
28 onaic 2260z Sensorstiz2 -, an000 13000 O 825 X X X X X
Kaz3 Olgim kazanci3
S72-HH p sensorsiiz2 hiz Motor
29 | 0hl141D tahminci oransal | 0~30000 kapasitesine O [825 | X|X|X|X]|X
Kaz 1 9
kazan¢1 baghdir
sensorsiiz2 hiz Motor
30 | Ohl41E fZZ'HH L Kazl o hminci integral | 0~30000 kapasitesine 0 825 X XX X| X
hesap kazanci1 baghdir

* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya cikar.
Not19) CON-23~28, 31~32 yalnizca DRV-09 (Kontrol Modu) “Sensorsiiz2” ve CON-20 (SS2 Kaz Gost) “Evet” olarak ayarlandiginda
goruntdlenir.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu !

Kontrol Modu

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR = CON)

Haberles Fonksiyon N : o Calisma iV, s|v
Ayar Aral llk D
meNo. | Géstergesi yar Aralgl o9er | dadegisikik | S|V ¢
F c TIT
Sensorsiiz2 hiz Motor
31 Oh141F SZ2-HH P Kaz 2 tahminci oransal 1~1000[%] kapasitesine (@] 825 X | X | X| X | X
kazang2 baglidir
Sensorsiiz2 hiz Motor
32 0h1420 @ SZ2-HH I Kaz 2 tahminci integral 1~1000[%] kapasitesine (@) 825 | X|X|X|X|X
hesap kazanci2 baglidir
SS2 YGM Sensorsiz?2 yiksek
34 Ohl1422 | =~ gerilim modulasyon | 100~180[%] 120 X 825 X O X X X
Yizde aralik ayari
2. 0h142D  PGCAPKaz PO CEITEEE] 0~9999 3000 0 821 0 X X X X

oransal kazang

PG galigmasi
46 0h142E | PGCdIKaz integral hesap 0~9999 50 (@) 821 O X | X X|X
kazanci
PG calismasi
47 0h142F | PG-CMakKayma azami uyku 0~200 100 X 821 O X |X|X|X
48 AKPPKaza Akim kontrol 0~10000 1200 o) 826 X 0|00 0
) nG periyodu P kazanci :
Akim kontrol
49 - AKPIKazang periyodu | kazanci 0~10000 120 @) 826 [ X/ O|0|0O 0O
hiz kontrol periyodu
51 0h1433 | HKPRefFltre referans filtresi 0~20000[msan] | O X 829 [ X|0|0|X|X
Tork kontrol
52 0h1434 | TKPQk Fire periyodu 0~2000[msan] 0 X 829 [ X|X|X|O|O
clikis filtresi
0 | Tus takimi-1
1 | Tus takimi-2
2 V1
311
4 | V2
. Tork sinir ayar 0: Tus takimi
53 0h1435 | Tork LmGir yontemi 512 1 X g30/ X| X X100
6 | Dahili 485
7 | Enkoder
8 | FiedBus
9 | PLC
10| Senkron
11 | Binary Tip
No?:ig) 0h1436 | ILR +Tork Lim ileri avans tork sinin 0~200[%] 180.0 0] 830 X X X OO0
. . ileri geri beslemeli
55 | 0h1437 fR-Taklm o390 ' 0~2000%] 1800 O 830 X X X 0O
. t tork
56 01438 GR+Toklim S &A1 o o000 180.0 O 830 X XXO0O0
. ters geri beslemeli
57 0h1439 | GER-TorkLim R 0~200[%] 180.0 (@) 830 X| X X O O

* [ Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya gikar.
Nt CON-45~47 Enkoder Karti takildiginda ve Kontrol Modu V/F PG oldugunda goriintiilenir.
N8 CON-54~57 yalnizca DRV-09(Kontrol Modu) “Sensorsiiz-1, 2" veya “Vekior” olarak ayarandiginda goriintilentir.
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR = CON)

1)Kontrol Modu

Fonksiyon ; <
lik D
Gostergesi eger v
C
0 | Tustakimi-1
1 | Tustakimi-2
2 Vi
Tork avans ayar 3 i
58 | Oh143A | Tork Bag Gir | oravansayar iy, 0: Tus takimi-1 830 o/ X|x
yontemi
5 |12
6 | Dahili 485
7 | FiedBus
8 | PLC
59 0h143B | Tork Baslangic | Tork avansi -120~120[%] 0.0 8-30 O X|X
60 0h143C | Tork Bas Diiz | Tork avans telafisi | 0~100[%] 0.0 8-31 O[X|X
0 | Tustakimi-1
1 | Tustakimi-2
2 Vi
H 3 |11
62 | 0h143D | HizLmitGir | \esihrayar s 0: Tus takimi-1 833 X|X o
yontemi
5 |12
6 | Dahili 485
7 | FiedBus
8 |PLC
. . . 0~Maksimum
63 0h143F | ILR Hiz Limit ileri iz siniri frekans[Hz] 60.00 8-33 X| X| O
. . 0~Maksimum
64 0h1440 | GER Hiz Limit | geri hiz sinir frekans{Hz] 60.00 8-33 X| X O
65 | Ohl44l | Hiz Limit Kaz Ea'iasr'glr qalisma | 605000194 500 833 X/ x| 0
66 0h1442 | Zayiflama % ?nﬁrk';arrr]? caligma 0~100[%] 0.0 8-33 X| X/ O
67 sarkma baslan
Norg | ON1443 | Zay StTork  SiTARaFANIE o100 100.0 833 X X 0
tork modu—~>hiz
68 0h1444 | H/T Geg Hzl Za| modu degisim 0~600[san] 20.0 8-33 X| X| O
hizlanma zamani
tork modu—~>hiz
69 | Oh1445 | H/T Gec Yvs Za Co9SIM 0~600 30.0 833 x| x| o
/T Geg Yvg Za yavasglama [san] : :
zamani

* [ Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.

Not 19)

CON-67 yalnizca opsiyonel enkoder karti takili oldugunda gérintulenir.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Kontrol Fonksiyon Grubu (PAR = CON)

Haberles

me No.

Fonksiyon
Gostergesi

Ayar Aralig

ilk Deger

S
L

70 Hiz A Mod 1 | Hiz Arama -1
Iz Arama Todu 2 | Hiz Arama -2
Bit | 0000~1111
1 | Hizlanmada
H
71 | Oh1447 | Hiz Arama Modu | 22om@ 15 | e TekrarGal | 0000 836 00 x|x
calisma secimi
3 | ABKTek Cal
4 | BV Strtile
hiz arama 75kW altinda {150
72 0h1448 80~200[% 8-36 X | X|X
HA Stnd Akim standart akimi %] 90kW Ustlinde (100 ©
73 | 0h1449 HA P-Kazang | 22r@ma 0~9999 100 8-36 0 X X X
oransal kazang
hiz arama
74 Oh144A | HA I-Kazang integral hesap 0~9999 200 8-36 O X |X|X
kazanci
Hiz arama
75 0h144B | HA Cik Blok Za | 6ncesi cikig blok | 0~60[san] 1.0 8-36 O X |X|X
zamani
i 0 H
77 | Ohl44D | KEB Segimi enerj depolama M 0: Hayrr 834 00 X X
segimi 1 Evet
| ONLA4E | ETOP Start Sev  ohewdepolama |y, o 1 oo 1250 834 0 0 0 X X
baslangi¢ miktan
79 | Ohl44F  ETOPStop Sev | Cnomdepdlama ., )it 130.0 834 0 0 X X
bitis miktari
80 | Ohl4S0 ETOPKazana ol depolama 'y non 1000 834 0 0 X X
kazanci
82 daimi algilama
0~10[H 2.00 9-14
noezry | 01452 | SIFH Frekansi frokans| [HZ] X 0 |X|O
daimi algil
83 | 0h1453  SIFH Bandi amiagama otz 1.00 9-14 X 0 X0
frekans bandi

* ] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.
g Y; d

N2 CON-78~80 yalnizca CON-77 (KEB Segimi) “Evet” olarak ayarlandiginda gérintiilenir.

Nt21) CON-82~83 yalnizca DRV-09 (Kontrol Modu) “Vektdr” olarak ayarlandiginda goriintiilenir.
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Girig Terminal Blogu Fonksiyon Grubu (PAR = IN)

Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.5 Parametre modu — Girig terminal blok fonksiyon grubu (=»IN)

Kontrol Modu

Haberles Fonksiyon . . S
00 - Atlama Kodu | Atlama Kodu 0~99 65 @] - 10/ 0 0 0 o
- Baslangic
o1 | onsor | A/C  Maks Analogmaks. giis frekansi~maks. | 60.00 o 720 0 0 X X
frekans[Hz]

02 | O0h1502 %S( MakS| Analog maks. giris torku | 0~200[%] 100.0 o 72/ x x oo o
V1 Gos Deg| VA1 giris miktar _ :

05 0h1505 V] gostergesi 0~101V] 0.00 @] 72| O O OO O

i . _ 0 | TekYonli | O:Tek
06 0h1506 V1 Polarite V1 giris kutup segimi 1 CiftYonla | Yonld X 721 0 0 0O O O
- V1 girig filtre zaman 0

07 0h1507 V1 Filitre sabit ~10000[msan] 10 o) 72/ 0/ 0 0/ 0O O

08 0h1508 V1 Gerilim x1| V1 girig minimum gerilim| 0~10[V] 0.00 O 72| 0| O O] Ol O

09 | 01509 | V1 Yiizde y1 \Q’Iilg‘!,z'”s‘lum gerim 1 o 100[%] 0.00 o | 72 0o ooo

10 Oh150A V1 Gerilim x2| V1 girig minimum gerilim| 0~10[V] 10.00 O 72| O] O O] O O

11 | Oh150B | V1 Yiizde y2 \g/.t.;n%k%imum gerlim 1 4_100[4] 10000 O | 72 0 0 0 0 O

12, 0n150C | V1 -Gerxl’ gggf%gi@mi”im“m -10~0[V] 0.00 O 74 0000 O
V1 -Ylizde V1(-) minimum gerilim .

13 0h150D y1’ cikis % si -100~0[%] 0.00 (@] 74 O O O O O

14 Oh1S0E | V1 -Ger x2’ ggr(i%g'@ e 4000 O 74 00 O0O0O
V1 -Ylizde V1(-)maksimum gerilim .

15  OhSOF 0o oIS % S -100~0[%] 100000 O 74 0 0 0O O O

16 0h1510 | V1 Tersleme | déniis yon degisimi 2 E\?Z{r O:Hayr | O | 72/ 0 0 0 0O O
V1 Sayma| V1 niceliklestime N

17 Oh1511 | oo, seviyes 0.04~10[%] 0.04 X | 72/ 0 0 0 O O
I1 Gos T R .

20 0h1514 De§[mA] 11 giris miktar gostergesi | 0~20[mA] 0.00 @] 76| O Ol Ol O O

. - )

22 0h1516 | I1 Filitre 11 girig filtre zaman sabiti ~10000[msan] 10 @) 76| 0O/ 0 0O 0O

23 0h1517 | I1 Akim x1 11 giris minimum akim 0~20[mA] 4.00 @] 76| O Ol Ol O O

24 | ohi518 | 11 Yiizde y1 Lllk’g'?/'oni‘;m akmda | _100[06] 0.00 o | 76 0 0 00O

25 0h1519 | I1 Akim x2 11 giris maksimum akim | 4~20[mA] 20.00 @] 76| O Ol Ol O O

26 | Oh151A | 11 Yiizde y2 gk’gaks'm”m akimada | 100704 10000 O 76 0 0 O 0 O

31 | Oh151F | I1Tersleme | Donis yonii degisimi 2 Ejg{r 0: No o 76 00 00O
I1 Sayma, I1 niceliklestime _ :

32 | 0h1520 | &, seviyes 0.04~10[%] 0.04 O | 76 0 0 0O O

Not 22)

IN-12~15 kodlari yalnizca IN-06 (V1 Polarite) “Cift yonlU” olarak ayarlandiginda goruintilenir.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = IN)

; Kontrol Modu
Haberles Fonksiyon | o \Y;
\e} Ayar Aral f
© me No. Gostergesi yar Aralig! iy >V / S|V
. L|C
35

V2 Gos Deg V2 girig miktar

O EEeES

S
L
T
O

v | Oh1523 | N bkl 0~10V] 0.00 O 77 00 O
: V2 giris kutupluluk 0| Tekyonli | 1:
V2 Polarite o X
36 | Ohi524 el AT | e 77 |o|ololo|o
37 | 0h1525 | V2 Filtre VZghisiiipazgly | D=0 10 O 77 0000 O
sabiti [msan]
38 | 0h1526 V2 Gerilim x1 ggrﬁ{'r?fm'”'m“m 0~10V] 0.00 O 77 X X 0 0 O
39 | 0hi1527 | V2 Yizdeyl \Q’Iﬁ;“!)z'm“m geriimde o, 1 00[0] 0.00 O 77 0 00O O
- V2 girig maksimum
0 ons V2Gerimx2 (29 0~10V] 10.00 O 77 X X 0 0 O
41 | 0h1520 V2 Yizdey2 | Y2maksimum 0~100[%] 1000 O 77 0 0 0 O O
gerilimde gikis % :
42 | OhiS2A | V2 -Ger x1’ gsrﬁi%@m'”'m“m -10~0[V] 0.00 o|77 |o|olololo
.. ;| V2—minimum
3 ohs V2 -Yizdeyr' JZ TR, 100~0%]  0.00 o|77 |o|olololo
44 0h152C V2 -Ger x2' ggrﬁig;”? MELREITU | 5. Gry 1400 O 77 0 0 0 0 O
45 | OhiS2F V2 -Yiizde y2' Y2 maksmum 100~0% 10000 O 77 0 O 0 O O
gerilimde cikis % :
. o . 0 | Hayrr
46 0h1530 | V2 Tersleme donts yon degisimi 1| Evet 0: Hayir o 77 O O O O O
47 | oh1532 V2 SaymaSev YAMCelKestme 500 100 04 O 77 0 000 O
yesi
12 GOs| 12 giris miktar
50 | OM53 | [usral el 0~20[mA] 0.00 O 78 0 0O0O0 O
52 0h1535 | I2 Filitre 12 gins filtre zaman 0~10000 15 o 78 O 00 O O
sabiti [msan]
53 0h1536 | I2 Akim x1 12 giris minimum akimi| 0~20[mA] 4.00 O 78 O O O Ol O
54 | 0h1537 | I2 Yiizdeyl gk’g'ﬂkm”m akmaa o 10094 0.00 O 74 0 000 O
55 = 0n1538 I[2Akmx2 | adfemaksmum g oy 20,00 O 74 0 000 O
56 0h153D  I2 Yiizde y2 gkgaés'm”m akmda ', 1 00/94] 1000 O 78 0O 0 0 O O
. o 0 Hayir
61 | Oh153E | I2 Tersleme Déntis yon degisimi 1 Evet 0: Hayir O 78 O O O O O
62 | Ohi53F | I2 Sayma Sev |2 nicelikiestime 004~10%]  0.04 o|77 |o|olololo

seviyesi

*[1 Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistirlmesi durumunda ortaya gikar.
Nt23) |N-35~62 kodlari yalnizca ilave GG karti takili oldugunda gériintiilenir.
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
Giris Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = IN)

Kontrol Modu

No. Fonksiyon Ayar Aralig vl S|V
me No. Gostergesi e
I Kk F T T

. . 0 | Yok

65 | 0h1541 | P1Tanmlama | P1terminal fonksiyon ayan ~ 1:FX X | 712 O] O 0| 0| O

66 | 0h1542 | P2Tanmlama | P2 terminal fonksiyonayan |2 | RX 2:RX X 712 | X| X O 0| O

67 | 0h1543 | P3Tanmlama | P3terminal fonksiyonayan | 3 | RST 5:.BX X 11015 O] O O] O| O

68 | 0hl1544 | P4Tanmlama | P4 terminal fonksiyonayarn | 4 | Harici Hata 4Ha.h| X | 108 | O| O| O] O| O

69 | 0h1545 | PSTanmiama | P5terminal fonksiyonayan |5 | BX 7Did-h| X | 1015/ O] O] O| O O

70 | 0h1546 | P6Tanmlama | P6 terminal fonksiyonayarn | 6 | JOG 80rh | X 84 | O| O]l O]l Ol O

71 | 0h1547 | P7Tanmlama | P7 terminal fonksiyonayan | 7 | Dlslk hiz 9Yu-h | X 7-10 o o0 o oo

72 | 0h1548 | PRTanmiama | P8terminal fonksiyonayarnr | 8 | Orta hiz 6JOG | X | 7-10

NZ;) 0h1549 | P9Tanmlama | P9 terminal fonksiyonayan 9 | Ylksek hiz O:Yok | X | 710 O| O O O O

74 | 0Oh154A | P10Tanmlama | P10 terminal fonksiyonayan | 10 | Hiz-X 0: Yok X | 7-10 0 0 0 0 O

75 | 0h154B | P11Tanmlama | P11 terminal fonksiyonayan | 11 | XCEL-L 0: Yok X | 7-18

12 | XCEL-M 7-18
13 | Calisma Aktif 8-8
14 | 3-Telli Bag 8-7
15| 2. Kaynak 7-30
16 | Degistir 8-42
17 | Arttir 8-6
18 | Azalt 8-6
19 | -Yedek- -
20 | A/Y Silme 8-6
21 | Analog Tut 7-9
22 | I-Term Sil 8-12
23 | PID Acgik Cev 8-12
24 | P Kazang2 8-12
25 | XCEL Durus 7-21
26 | 2. Motor 8-41
27 | Trv Offset Lo 8-53
28 | Trv Offset Hi 8-53
29 | Kilideme 1 8-60
30 | Kiliteme 2 8-60
31| Kiliteme 3 8-60
32 | Kilitteme 4 8-60

*[1 Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya gikar.

Nt249 |IN73~75 kodlart yalnizca ilave GG karti takil oldugunda gériintilenir.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = IN)

No. Haberles F(.).nk5|yon_ Ayar Aralig ilk Deger Sayfa v S| v S|V
me No. Gostergesi / | e Ll cC
.| ‘'~ | T/ T
33 | -Yedek- -
34 | On ikaz 8-30
35 | Hiz/Tork Seg 8-32
36 | ASR Kazang 2 8-30
37 | ASR P/PI Secg 8-30
38 | ZR Girig 9-15
39 | Isi Girig 10-6
40 | Yard Ref Iptal 81
41 | SEQ-1 8-51
42 | SEQ-2 8-51
43 | Elle 8-51
44 | Adima Git 8-51
45 | Adimda tut 8-51
46 | Ileri JOG 8-5
47 | Geri  JOG 8-5
48 Tork 831
Baslangic
cok fonksiyonlu giris
85 | 0h1555 | DG Agma Gec | terminal ACMA 0~10000[msan] 10 7-31
filtresi
cok fonksiyonlu giris
86 | Ohisse DG Kapama Ginal  KAPAMA 0-10000[msan] | 3 731
Gec filresi
P11-P1
cok fonksiyonlu giris Ack  Kontak
g7 | onwss7 | D€ NANKItak nokia segimi | O (,\CIA) 0000 7-31
Secme 0000
1 Kapali Kontak
(NK)
Islem Komut| calisma komut,
88 | 0h1558 Gz gecikme zamani 0~100[san] 0.00 7-12
89 | Oh1559 | Ard Komut Gz, Sall Komut geckme 4 gqgoimean) 1 7-10
zamani
P11-P1
cok fonksiyonlu girig 0000
90 | Oh155A | DG Durumu terminal durumu 0 | Acik 0000 7-31
1 | Kapali
13-19

Kontrol Modu




Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.6 Parametre modu — Cikis terminal blok fonksiyon grubu (=»OUT)

Giris Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = OUT)

Kontrol Modu

Haberle| Fonksiyon S

f
Gostergesi Sayta S|V

L|C

Ayar Aralig ilk Deger

sme No.

Atlama Kodu

Atlama Kodu

01

0h1601

A/Cl segim

Frekans

Akim

Gerilim

DCL Gerilim

Tork

Cikis Gucl

Akim%200

analog cikist

Akim%250

maddesi

Hedef Frek

Rampa Frek

Hiz GB

b teXIENI IS IENTAI NI o)

Hiz Dev

12| PIDRef Deg

13| PID GB Deg

14| PID Cikisi

15| Sabit

0:
Frekans

97 | O 0|0 O] O

02

0h1602

A/C1 Kazang

analog
kazanci

cikis1

-1000~1000[%)]

100.0

03

0h1603

A/C1
Baslangic

analog
avansl

cikis1

-100~100[%]

0.0

0h1604

A/C1 Filtre

analog cikis1 filtresi

0~10000[msan]

05

0h1606

A/C1 Sabit

analog sabit ¢ikig1

0~1000[%]

0.0

00l 0|0

06

0h1606

A/C1 izleme

analog cikis1
gbzlem

0~1000[%]

0.0

f
O |[0joj O | O
O |00 O | O
O |00 O | O
O |00 O | O
O |00 O | O

07

0h1607

A/C2 Secim

o

Frekans

Akim

Gerilim

DCL Gerilim

Tork

Cikis Glicl

Akim%200

analog cikis2

Akim%250

maddesi

Hedef Frek

O ONOO O WN P

Rampa Frek

=
o

Hiz GB

B

Hiz Dev

[ERN
N

PIDRef Deg

=
w

PID GB Deg

[N
N

PID Cikis

=
(21

Sabit

0:
Frekans

98 | O O] O O] O
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = OUT)

|
: Kontrol Modu
Haberles| Fonksiyon 5 ] )
No. Ayar Aral llik D
° 1 menNo. Gostergesi yar Araligi eger
08

0h1608 | A/C2 Kazanc | analog cikis 2 kazanci -1000~1000[%] 100.0

- wm

0
09 0h1609 | A/C2 Baslangic | analog ¢ikis 2 avansi -100~100[%] 0.0 0]
10 | Oh160A | A/C2 Filitre | analog gikis 2 filtresi 0~10000[msan] 5 O |98
11 | 0h160B | A/C2 Sabit analog sabit ¢ikis 2 0~100[%] 0.0 0]
12 | 0h160C | A/C2 izleme | analog cikis 2 gzlem 0~1000[%] 0.0 @)
Frekans 9-9
Akim
Gerilim
DCL Gerilim
Tork
Cikis Glicli
Akim%200
Akim%250 0:
Hedef Frek Frekans

Rampa Frek
Hiz GB

Hiz Dev
PIDRef Deg
PID GB Deg
PID Cikis

15 | Sabit
15 | 0Oh160F | A/C3 Kazang | analog ¢ikis 3 kazanci -1000~1000[%] 100.0
16 | 0h1610 | A/C3 Baslangic  analog cikis 3 avansi -100~100[%] 0.0
17 0h1611 | A/C3 Filitre analog cikis 3 filtresi 0~10000[msan] 5
18 - A/C3 Sabit analog sabit ¢ikis 3 0~100[%)] 0.0
19 = 0h1613 A/C3 izleme  analog cikis 3 gzlem -1000~1000[%] 0.0
Frekans
Akim
Gerilim
DCL Gerilim
Tork
Cikis Glicl
Akim%200
Akim%250 0:
Hedef Frek Frekans

Rampa Frek
Hiz GB

Hiz GB
PIDRef Deg
PID GB Deg
PID Cikis
Sabit

o000 |O

O |O |O |0 O Helhs
O |0 |0 |0 |0 uis%
O |O |O |0 O EHels

14

noezsy|  ON160E | A/C3 Segim | analog ¢ikis3 maddesi 0] OO0 00O

© 00N o 0hd WIN(FP O

R&ERESB

9-9

9-9
9-9
9-9

O OO 0 o
O O |0 o o
O OO O o
O OO O o
O OO0 0o o
O OO O o

20 | 0h1614 # A/C4 Secim | analog cikis4 maddesi 99 0 0 0 0O

© 0o ~N o |0 w N |k O

e~ il =
bR 5B G
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' Bélim 13 Fonksiyon Tablosu -

Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = OUT)
Kontrol Modu

Haberles | Fonksiyon N : o \% S|V
Ayar Aral llkD
me No. | Gostergesi yar Aralgl egeﬁ / f g Ll C
F T| T
A/C4
21 0h1615 Kaoanc analog c¢ikis 2 kazanci | -1000~1000[%0] 100.0 - 99 O O O O O
22 | onwets A/G analog gikis 2 avansi | ~100~100[%] 0.0 O 99 00 0O O
Baslangig 9 GIKIS :
23 0h1617 @ A/C4 Filitre | analog cikis 2 filtresi | 0~10000[msan] 5 @] 99 O 0O0/0 0O O
24 - A/C4 Sabit | analog sabit gikis4 | 0~100[%] 0.0 @] 99 O O0/0 0O O
25 0h1619 @ A/C4 izleme analog cikis 2 gézlem = 0~1000[%] 0.0 @] 99 O O0|/0 0O O
Bit | 000 ~ 111
: 1 | Duguk gerilim 9-10
Oh161E | Hata Cikisi | ariza cikis maddesi
30 Cikis 1za ¢Ikis i 2 DG ve Dig Hata 010 @] 916 ol 00| 0O|O
3 | OB Son Hata
3| onerr RO 1 cokfonksivonlurdiel |y e O | g4
Role 2| gok fonksiyonlu roéle2 14:Calis o]
32 0h1620 Tanm maddesi 1 |FDT-1 ma 910 | O O| O O| O
33 Q1 cok fonksiyonlu gikis 1 g 0:FDT-1 O
Oh162l | nimlama | maddesi 2 |FDT-2 9-10
Role 3 i
o 0n1622 Tarim gokfonksiyonlugiis2 3 | FoT3 oFpT2 ° 910
Role 4, cok fonksiyonlu gikis 3 . e} OO0 O O O
35 0h1623 Tanim e 4 | FDT4 O0:FDT-3 9-10
Role 5| gok fonksiyonlu ¢ikis 4 " : o)
36 0h1624 e maddesi 5 A§|n yik 0:FDT-4 9-10
6 | Inv Asin Yuk
7 | DUsuk yik
8 | Fan Kilitlenme
9 | Stall
10 | Asin gerilim
11 | Distk gerilim
12 | Asin isi
13 | Komut Kaybi
14 | Calisma
15 | Durma
16 | Sabit Hiz
17 | Siriici
18 | Sebeke
19 | Hiz arama
20 | Adim Palsi
21 | Ardisil Pals
22 | Hazir
23| Trv Hzl
24| Trv Yvs

25 | Coklu Mot Kon
26 | SIFH Algilama
27 | Tork Algilama
28 | ZR Cikis

Not25) Not26) UT 14~25 ,0UT 34~36 kodlar yalnizca GC kart takili oldugunda gériintiilenir,
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
‘Girig Terminal Blok Fonksiyon Grubu (PAR = OUT)

Kontrol Modu
Fonksiyon Galisma vV s| v
Ayar Aralig ilk Deg f
Gostergesi yar Araligi eger\ dad|?|?l§l Sayfa / S| v Ul e
I Y N A A N A A L A R R R
29 | Hata
30 | Tus Tak Hatasi
31| DB Ikazi %ED
32 | ENC Tune
33 | ENC Dir
34 | ON/OFF Kontrol
35| BR Kontrol
41 | on1629 DCGoz | Sokfonksivonlugiks 000 X | 910
gbzlemleme
DC  Agmal cok fonksiyonlu gikis |
50 | 0h1632 Goc ACMA gecikmesi 0~100[san] 0.00 @] 917 | 0| 0O/ 0| 0| O
DC Kapama| cok fonksiyonlu cikis
1 hl ~1 . -17
o1 | Oniess | - KAPAMA gecikmesi | 0 2001 0.00 © | %710 0/0/0O
Q1,Role2,Rdle1
. Acik Kont-
DC ¢ok fonksiyonlu ¢ikis | O
52 | 0h1634 NA/NK kontak noktas: segimi NA 000 X 917 | O] O/ 0| 0| O
1 Kapali Kont-
NK
Hata Cikisl| anza ¢ikis ACMA g
53 | 0h1635 AG gecikmesi 0~100[san] 0.00 @] 916 | O] 0O/ 0| 0O| O
Hata Cikigl| anza cikis KAPAMA |
54 | 0h1636 KG gecikmesi 0~100.00[san] 0.00 O 916 | O| O/ O] 0| O
Zaman Role| zamanlayict ACMA ~
55 | 0h1637 AG gecikmesi 0~100.00[san] 0.00 @) 915 | 0|0/ 0| 0| O
Zaman Rodlel zamanlayici
56 | 0h1638 KG KAPAMA gecikmesi 0~100.00[san] 100.0 @) 915 | 0|0/ 0| 0| O
FDT O0~maksimum
57 | 0h1639 Frekansi algilama frekansi frekans{Hz] 30.00 @] 911 | O, Ol Ol Ol O
algilama frekans O~maksimum
58 | Oh163A | FDT Bandi genisi frekans[Hz] 10.00 911 | 0o Ol 0Ol 0O|O
59 | 0h163B | TA Seviyesi | algilama tork miktari | 0~150[%] 100 O 915 | X| X| Ol X| O
60 | 0h163C | TA Band algilama tork genigligi| 0~10[%)] 5.0 o] 915 | X| X| Ol X| O

*[C] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya gikar.
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' Bélim 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.7 Parametre modu — Haberlesme fonksiyon grubu (= COM)

Haberlesme Fonksiyon Grubu (PAR = COM)

Fonksiyon o i " S
Gostergesi n Ayar Araligi llk Deger
00 - Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99 20 0 - 0 ?7070?
: dahili haberlesme|
01 | 0Oh1701 | Dah485 Ist No Siinici ID 0~250 1 0 11-3 O|0|0|0|O
0 | ModBus RTU o:
dahili haberlesme| 1 | - Yedek '
0h1702 | Dah485 Prot. .. -
02 protokolil > [ LS Inv 485 ';A?SB“S ©| #3]10/0/0/0/0
3 | Serial Debug
0 1200 bps
1 | 2400 bps
dahili haberlesme| 2 | 4800 bps 3
03 | 0h1703 | Dah485 Baud hizl 3 9600 bps 9600 bps @) 11-3 O/0/0j0O|O
4 | 19200 bps
5 | 38400 bps
0 | D8/PN/S1
dahili haberlesme| 1 | D8/PN/S2 0:
04 | 0h1704 | Dah485 Frame cerceve ayar > DSPE/SL D8/PN/SL 11-3 O 0 0|l0|O
3 | D8/POIS1
. Alimdan  sonra
05 | 0h1705 | Cevap Gecikme ileim gecikmesi 0~1000[ms] 5ms (@) 11-3 O/l 0|0/ 0OlO
06 haberlesme
Note27) - FBus S/W Ver secenek yazilm - 0.00 O Opsiyonel Ol O O Ol O
strimu
haberlesme Opsiyonel
07 | 0h171B  FBusID segenek slrtict 0~255 1 @) O 0O/l0O O O
ID
FBUS FBus haberlesme Opsiyonel
08 | Ohi711 BaudRate hizi = 12Mbps O 0O/l0O O O
haberlesme Opsiyonel
09 | 0hl1l71C | FieldBus LED segenek LED - - (@) O 0O/l0O O O
durumu
30 | Ohl1l71E | Param Durum No 0-8 3 (@) n-7 O 0/0|0O|lO
31 | Oh171F | Param Durum 1 | ¢ikis adresi 1 0000~FFFF Hex 000A @] 11-7 O/ 0|00l O
32 | 0h1720 | Param Durum 2 | ¢ikis adresi 2 0000~FFFF Hex 000E @] n-7 O 0/0|0O|O
33 | 0h1721 | Param Durum 3 | ¢cikig adresi 3 0000~FFFF Hex O00F @) 1n-7 O 0O/l 0|/0O|lO
34 | 0h1722 | Param Durum 4 | ¢ikig adresi 4 0000~FFFF Hex 0000 @) 1-7 O 0/ 0|/0O|O
35 | 0h1723 | Param Durum 5 | ¢ikis adresi 5 0000~FFFF Hex 0000 @] 1n-7 O 0/ 0|/0O|O
36 | Ohl724 | Param Durum 6 | cikis adresi 6 0000~FFFF Hex 0000 @) 1n-7 O 0O/ 0/0O|lO
37 | 0h1725 | Param Durum 7 | cikig adresi 7 0000~FFFF Hex 0000 @] n-7 O/0|0|0|O
38 | 0h1726 | Param Durum 8 | cikis adresi 8 0000~FFFF Hex 0000 @] n-7 OO0/ 0|0l O

*[1 Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistirlmesi durumunda ortaya gikar.

Not 27) COM 06~17 kodlar yalnizca opsiyonel haberlesme karti takili oldugunda gortntlenir.

Opsiyon igin Segenek kilavuzuna bakin.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
'Haberlegsme Fonksiyon Grubu (PAR = COM)

‘ Kontrol Modu
No. Haberles F(.)'nk5|yon_ Ayar Aralig! : o a s| v
me No. | Gostergesi Ll ¢

Y,
/
=

—w
H0<

50 | Oh1732 | Param Kont No 0-8 2 O]l 17 |00 0|0O|O
51 | Ohl1733 | Param Kont 1 | giris adresi 1 0000~FFFF Hex 0005 X 11-7 |O| Ol O] O|O
52 | 0Oh1734 | Param Kont 2 | giris adresi 2 0000~FFFF Hex 0006 X 11-7 | Ol Ol O] O| O
53 | 0h1735 | Param Kont 3 | giris adresi 3 0000~FFFF Hex 0000 X -7 |Ol O] Ol OO
54 | 0Oh1736 | Param Kont 4 | giris adresi 4 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 | Ol Ol O| O] O
55 | 0h1737 | Param Kont 5 | girig adresi 5 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |Ol O]l Ol OO
56 | 0h1738 | Param Kont 6 | girig adresi 6 0000~FFFF Hex 0000 X 117 |Ol O]l Ol O/ 0O
57 | 0Oh1739 | Param Kont 7 | giris adresi 7 0000~FFFF Hex 0000 X 11-7 | Ol Ol O| O] O
58 | 0h173A | Param Kont 8 | giris adresi 8 0000~FFFF Hex 0000 X -7 |Ol O] Ol OO
- haberlesme ¢ok i
HabUz DG 2 | haberlesme cok :
HabUz DG 3 | haberlesme ¢ok .
72 | 0h1748 fonksiyonlu giris 3 2 RX 0: Yok O 115 O 0O 0|0 O
HabUz DG 4 | haberlesme cok :
73 | 0h1749 fonksiyonlu giris 4 3 RST 0: Yok Ol 115 0 0O 0|0 O
HabUz DG 5 | haberlesme gok - .
74 | 0Ohl74A fonksiyonlu giris 5 4 Harici Hata 0: Yok O 15 |0 0 0l 0|0O
HabUz DG 6 | haberlesme ¢ok .
75 | Ohl74B fonksiyonlu giris 6 5 BX 0: Yok Ol 115 | O 0/ 0l0O|lO
HabUz DG 7 | haberlesme gok :
76 | Oh174C fonksiyonlu giris 7 6 JOG 0: Yok Ol 115 | O 0/ 0l0O|lO
HabUz DG 8 | haberlesme gok . _
77 | Oh174D fonksiyonlu giris 8 7 | Duslk hiz 0: Yok O 15 O 0 0 0|0
HabUz DG 9 | haberlesme ¢ok .
78 | Ohl174E fonksiyonlu giris 9 8 Orta hiz 0: Yok Ol 115 | O 0/ 0l0O|lO
HabUz DG 10 | haberlesme cok - :
79 | Ohl74F fonksiyonlu giris 10 9 | Yiksek hiz 0: Yok O 115 0 0O 0|0 O
HabUz DG 11 | haberlesme ¢ok .
80 | 0h1750 fonksiyonlu giris 11 10 | Hiz-X 0:Yok Ol 115 | O 0/ 0l0O|lO
HabUz DG 12 | haberlesme ¢ok .
81 | Oh1751 fonksiyonlu giris 12 1 | XCEL-L 0: Yok O 15 0O 0/0 0|0
HabUz DG 13| haberlesme ¢ok .
82 | 0hl752 fonksiyonlu giris 13 12 | XCEL-M 0: Yok Ol 115 | O 0/ 0|00
HabUz DG 14 haberlesme gok < | q
83 | 0h1753 fonksiyonlu gris 14 | 13 | Galisma Aktif | 0: Yok O| 115 |0 0 O/ 0 O
HabUz DG 15 | haberlesme gok - ,
84 | 0Oh1754 fonksiyonlu gis 15 | 14| 3-Telli Bag 0: Yok O U5 O 0 0 0|0
HabUz DG 16 | haberlesme gok ,
85 | 0h1755 fonksiyonlu gis 16 | 20| 2. Kaynak 0: Yok O U5 O 0 0 0|0
16 | Degistir
17/18| Arttir /Azalt
19 | Yedek
20 | A/Y Silme
21 | Analog Tut 0:Yok o - |ojolololo
22 | I-Term Sil
23 | PID Acik Cev
24 | P Kazang2
25 | XCEL Durus
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26 | 2. Motor

27 | Trv Offset Lo
28 | Trv Offset Hi
29 | Kilitteme 1
30 | Kilitteme 2
31 | Kiliteme 3
32 | Kilitteme 4
33 | Yedek

34 | On Ikaz

35 | Hiz/Tork Seg
36 | ASR Kazang2
37 | ASR P/PI Sec

38 | ZR Girig
39 | Isi Girig
40 | Yar Ref iptal
41 | SEQ-1
42 | SEQ-2
43 | Elle
44 | Adima Git
45 | Adimda Tut
46 | lIleri JOG
47 | Geri JOG
48 | Tork Baslangig
Haberlesme ¢ok
86 | oni7se ab DG fonksiyoilu gi?g 0 X 115 00 0 00
Durumu goézlemleme
. 0 Dahili 485
90 | 175n  ldeme gozlem tip segimi 1 TusTakmi | O o 115 00l 0 00O
Secgimi - Int 485
2 FieldBus
91 175B ESV Frame Alinan gerceve sayisi | - 0 - 115 O 0/0 0O|l0
92 175C EPO‘R RCULS Hata cerceve sayisi - 0 - | 115 O Ol 0Ol 0Ol0O
93 175D NAK Frame | Yazma hata gerceve i 0 . 115 00l o oo
No sayIsi
9% Hab 0 Hayir
Pz Giincelleme 1 | Evet 0 - |% 0] 0] 0100

not27-2;

) COM 94 yalnizca opsiyonel haberlesme karti takili oldugunda goriintlenir.
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- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.8 Parametre modu — Uygulamali fonksiyon grubu (=»APP)

Uygulamali Fonksiyon Grubu (PAR - APP)

Kontrol Modu
Haberles| Fonksiyon i Galsma \Y; S|V
No. da degisik f
© me No. Gostergesi 0 ) .egl§| sayfa / \é L| C
F T| T
00 - Atlama Kodu | Atlama Kodu 0~99 20 @) - O/ 0/0|0O|O
0 | Yok
1 | Travers
PID
uygulamali fonksiyon 2 Proses 0:
01 0h1801 | Uygulama Tipi L ' X - O|0| 0| X| X
Y9 P segimi 3 Coklu Mot/ Yok
Kon
4 Otomatik
Cal
08 o 9
noesy | 0h1808 | Trv Calis. Deg | gapraz galisma araligi 0~20[%] 0.0 (0] 853 O O O X| X
ki
09  0h1809 TrvTirBay | PR kensima o oy 00 O 85 0 0 0 X X
buydkltgu
Trv Hzl
10 Oh180A capraz hizlanma zamani | 0.1~600.0[san] | 2.0 O 853 O O O] X X
Zamani
Trv Yv |
11 | 0h180B 5| gaprez yavagama 0.1~600.0[san] 3.0 O 85 0 0 O X X
Zamani Zamani
12 0h180C | Trv Offset Hi | gapraz avans Ust siniri 0~20.0[%] 0.0 @) 853 O O O X| X
13 0h180D | Trv Offset Lo | gapraz avans alt siniri 0~20.0[%] 0.0 @) 853 O O O X| X
Nolgg) 0h1810 | PID Cikis PID ¢ikis gbzlem [%0] 0.00 - 812 O O O X| X
17 0h1811 | PIDRef Deg PID referans gbzlem [%0] 50.00 - 812 | O O O X| X
18 0h1812 | PID GB Deg PID geri besleme gézlem | [%0] 0.00 - 812 O O O X| X
19 0h1813 | PID Ref Ayar | PID referans ayari -100~100[%] 50% @) 812 O O O X| X
0 | Tus Takimi
1 Vi
2 I
3 V2
4 12
PID . - 0: Tus
20 0h1814 PID referans segimi 5 | Dahili 485 812 O O O X| X
Ref Kaynak takimi
6 | Enkoder
7 | FieldBus
8 PLC
9 | Senkron
10| Binary Tip

*[C1 Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya gikar.

Nt28) APP 08~13 kodlari yalnizca APP-01 (Uygulama Tipi) “Travers” olarak ayarlandiginda gériintuilenir.

Nt29) APP 16~45 kodlari yalnizca APP-01 (Uygulama Tipi) “PID Proses” olarak veya APP-01(Uygulama Tipi) “Goklu Mot Kon”
olarak ve By-pass Secimi (APO-34) “Hayir” olarak ayarlandiginda goruntilenir.
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Uygulamali Fonksiyon Grubu (PAR = APP)

21

22
23
24
25

26
27

29

30

31

32

35

36

37

38

39

40

42

0h1815

0h1816
0h1817
0h1818
0h1819

Oh181A
0h181B

0h181D

Oh181E

Oh181F
0h1820
0h1822

0h1823

0h1824

0h1825

0h1826

0h1827

0h1828

0h182A

Fonksiyon

Gostergesi

PID
GerBes Gir

PID P-Kazang
PID I-Zamani
PID D-Zamani
PID F-Kazang
P Kazang Skala
PID Cik Filtre

PID Limit Hi

PID Limit Lo

PID Cik Tersi

PID Cik. Skala
PID KP Frek

PID KP Seviye

PID KP Gec
Zam

PID
GZ
PID BekMod
Fr

PID Canlan

Sev

BekMod

PID Canlan
Mod

PID Birimi

PID Geri besleme
secimi

PID orantisal kazang

PID integral hesap
zamanl

PID diferansiyel zaman

PID ileri besleme
kazanci

Orantisal kazang 6lgegi

PID cikis filtresi

PID Ust sinir frekansi

PID alt sinir frekansi

PID cikis ters cevirme

PID gikis 6lgegi
PID kontrol periyod
hareket frekansi
PID kontrol periyod
hareket seviyesi
PID kontrol periyod
hareket gecikme
zamanl

PID uyku modu
gecikme zamani

PID Uyku modu
frekansi

PID Uyanma seviyesi

PID Uyanma mod ayari

PID kontrol periyod
birim segimi

Ayar Araligi

Vi

I1

V2

12

Dahili 485
Enkoder
FieldBus
PLC
Senkron
Binary Tip
0~1000[%]
0~200.0[san]
0~1000[msan]
0~1000.0[%]

0~100.0[%]
0~10000[ms]

PID alt sinir
frekansi[Hz]
~300[HZ]

-300 ~ PID Ust sinir
frekans[Hz]

0 | Hayir

1 Evet

0.1~1000[%]

© o NO U WNPFLHO

O~azami frekans[Hz]

0~100[%]
0~9999[san]

0~999.9[san]

0~ azami frekans
[HZ]

0~100[%]

Alt Seviye
Ust Seviye

%
Bar
mBar
Pa

W NPk O NP, O

SinDis Seviye

o:vi

50.0
100

0:No
100.0
0.00

600

60.0

0.00

0: Alt
Seviye

0:%

O OX O O o o

O

X | X X | X

8-12

8-12
8-12
8-12
8-12

8-12
8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

8-12

Kontrol Modu

O Oo o o o o

O O o o o

o

S
L

O 0O oo o o oo o o oo
O OO0 o o o o

o
o

\'}
C

O O o o o

S|V
L C
T T

X X[ X| X X| X X
X X[ X| X X| X X

X | X X | X | X
X | X X | X | X
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Kontrol Modu
_ Haberle F(.).nk5|yon. Ayar Araligi ilk Deger|dadegis| Sayfa v sl v S|V
smeNo.| Gostergesi . / L C
F L] ¢c T T

4 | KPa
5 |Hz
6 | rpm
7 |V
8 |1
9 | kw
10 HP
1 | °C
12  °F
43 | 0h182B | PID Birim Kaz | PID birim kazanci 0~300[%] 100.00 O 812 | O O O] X| X
0 | X0.01
1 Xo01
44 | 0h182C | PID Bir Skala | PID birim dlgegi 2 | X1 2:x1 O 812 | O O O] X| X
3  X01
4 | X0.01
45 | 0h182D | PID P2-Kazang | PID 2. oransal kazang | 0~1000[%] 100.0 X 812 O O] O X| X
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00
01

02
Not30)

03

Not31)

05

Not32)

10
Not33)

12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29

30

Haberles
me No.

0h1901

0h1902
0h1903

0h1904

0h1905

Oh190A

0h190B
0h190C
0h190D
Oh190E
Oh190F
0h1910
0h1911
Oh190E
Oh190F
0h1910
0h1915
0h1906
0h1907
0h1918
0h1919
0h191A
0h191B
0h191C
0h191D

Oh191E

Fonksiyon
Gostergesi

Atlama Kodu
Otomatik Mod

Oto Kont GZ
Ardisil Se¢

Adim No 1

Adim No 2

1/1 Adim Frek

1/1 HdNvs Z
11 SHCalZ
1/1 Cal Yonli
1/2 Adm Frek
1/2 Hd/vs Z
1/2SHCalZ
1/2 Cal Yonu
1/3 Adm Frek
1/3 Ha/vs Z
1/3SHCalZ
1/3 Cal Yoni
1/4 Adm Frek
1/4 Hd/Nvs Z
1/4SHCalZ
1/4 Cal Yonl
1/5 Adm Frek
1/5 Ha/Nvs Z
1/5SHCalZ
1/5 Cal Yonu

1/6 Adm Frek

Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.9 Parametre modu — Otomatik sira ¢galisma grubu (=»AUT)
Otomatik sira galisma grubu (PAR = AUT)

Atlama Kodu
Otomatik galisma tipi

Oto galisma terminal
gecikme zamani

sira tip secimi
Sira 1 adim sayisl

Sira 2 adim sayisl

1/1 adim frekansi

1/1 HizZlanma/
Yavaslama zamani
1/1 sabit hiz galisma
zamani

1/1 galisma yonu

1/2 adim frekansi

1/2 Hizlanma/
Yavaslama zamani
1/2 sabit hiz galisma
zamani

1/2 galisma yonu

1/3 adim frekansi

1/3 Hizlanma/
Yavaslama zamani
1/3 sabit hiz calisma
zamani

1/3 galisma yonu

1/4 adim frekansi

1/4 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/4 sabit hiz calisma
zamani

1/4 galisma yonu

1/5 adim frekansi

1/5 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/5 sabit hiz ¢alisma
zamani

1/5 galisma yonu

1/6 adim frekansi

Ayar Araligi

0~99
0 | Oto-A
1 | OtoB

0.02~2.00[san]
1~2
1-8

1-8

baslangi¢ frekansi
~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[sar]

0.1~600.0[sar]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maksimum
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 | ileri

1 | OtoB
0.01~azami
frekans[Hz]

ilk Deger

10
0: Oto-A

0.10

11.00

5.0
5.0
1: lleri
21.00
5.0
5.0
1:lleri
31.00
5.0
5.0
1: lleri
41.00
5.0
5.0
1: lleri
51.00
5.0
5.0
1: lleri

60.00

851

851

851

851

851

851

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

\%
/
=
O
(0]

O

O

O O %

O

O

O O HeRS

O

O

Kontrol Modu

X X i
PEEbY — O <

x
x
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31
32

33

35
36
37
38
39
40
41

43

Not34)

45

46

47
48

49

50

51

52

53

52
56
57

58

13-31

Haberles
me No.
Oh191F
0h1920
0h1921
0h1922
0h1923
0h1924
0h1925
0h1926
0h1927
0h1928
0h1929
0h192B
0h192C
0h192D
0h192E
0h192F
0h1930

0h1931

0h1932

0h1933

0h1934
0h1935
0h1936

0h1937
0h1938
0h1939

0h193A

Fonksiyon
Gostergesi
1/6 Hzl/Yvs Z
1/6 SH Cal Z
1/6 Cal Yonu
1/7 Adim Frek
1/7 Hzl/Yvs Z
1/7 SHCal Z
1/7 Cal Yoni
1/8 Adim Frek
1/8 Hzl/Yvs Z
1/8 SH Cal Z
1/8 Cal Yonu
2/1 Adim Frek
2/1 Hzl/Yvs Z
2/1SHCal Z
2/1 Cal Yoni
2/2 Adim Frek
2/2 Hzl/Yvs Z
2/2SH Gal Z
2/2 Cal Yoni
2/3 Adim Frek
2/3 Hzl/Yvs Z
2/3SH Gal Z
2/3 Cal Yoni
2/4 Adim Frek
2/4 Hzl/Yvs Z

2/4 SH Cal Z

2/4 Cal Yéni

1/6 Hizlanma/
Yavaslama zamani
1/6 sabit hiz calisma
Zamani

1/6 galisma yonu

1/7 adim frekansi

1/7 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/7 sabit hiz galisma
zamani

1/7 galisma yonu

1/8 adim frekansi

1/8 Hizlanma/
Yavaglama zamani
1/8 sabit hiz calisma
zamani

1/8 galisma yonu

2/1 adim frekansi

2/1 HizZlanma/
Yavaglama zamani
2/1 sabit hiz calisma
zamanl

2/1 galisma yonu

2/2 adim frekansi

2/2 HizZlanma/
Yavaglama zamani
2/2 sabit hiz galisma
zamanl

2/2 calisma yonu

2/3 adim frekansi

2/3 Hizlanma/

Yavaslama zamani

2/3 sabit hiz calisma
zamanl

2/3 galisma yonu

2/4 adim frekansi

2/4 Hizlanma/
Yavaslama zamani
2/4 sabit hiz calisma
Zzamani

2/4 ¢alisma yonu

Ayar Araligi

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 |llen

1 | Otomatik-B
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | ller
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | lleri
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 llen
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 ller
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]
1 | ller
1 | Otomatik-B

0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

1 | llen
1 | Otomatik-B

ilk Deger

5.0
5.0
1: lleri
51.00
5.0
5.0
1: lleri
21.00
5.0
5.0
1: lleri
12.00
5.0
5.0
1: lleri
22.00
5.0
5.0
1: ileri
32.00

5.0
5.0
1: lleri
42.00
5.0
5.0

1: lleri

0O 0O oo o/ olo oo oo o o o oo

o

o | O

o

O O O O

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52

8-52
8-52

|
Kontrol Modu

o

O/ o o o o | o o

© o oo o ooooooooooo oo oy
© o oo o oooooooooo0o0 oo oy
x X X X X X | X X X X X X X X X X X | X | X IHIEI!I

o
o
X

oO|/oj oo o |o o

oO|/o oo o |o o

X | X | X | X

X X X X X X [ X | X X X X X X X X X X | X | X IHIE!I!I

X

X | X | X | X
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59

60

61

62

63

64

65

66

67

68

69

70

71

72

73

74

Haberles
me No.
0h193B
0h193C
0h193D
Oh193E
Oh193F
0h1940
0h1941
0h1942
0h1943
0h1944

0h1945

0h1946

0h1927
0h1948

0h1949

Oh194A

Fonksiyon

Gostergesi
2/5 Adim Frek
2/5 Hzl/Yvs Z
2/5SH Gal Z
2/5 Cal Yonu
2/6 Adim Frek
2/6 Hzl/Yvs Z
2/6 SH Gal Z
2/6 Cal Yonu
2/7 Adim Frek
2/7 Hzl/Yvs Z
2/7 SH Gal Z

2/7 Cal Yoni

2/8 Adim Frek
2/8 Hzl/Yvs Z
2/8 SH Cal Z

2/8 Cal Yoni

2/5 adim frekansi

2/5 Hizlanma/
Yavaslama zamani
2/5 sabit hiz calisma
Zamanl

2/5 galigma yonu

2/6 adim frekansi

2/6 Hizlanma/
Yavaglama zamani
2/6 sabit hiz calisma
zamani

2/6 galisma yonu

2/7 adim frekansi

2/7 Hizlanma/
Yavaglama zamani
2/7 sabit hiz calisma
zamani

2/8 calisma yonu

2/8 adim frekansi

2/8 Hizlanma/
Yavaglama zamani
2/8 sabit hiz calisma
zamanl

2/8 calisma yonu

Ayar Araligi

0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | ller
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | ller
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]

0 | Geri

1 | ller
0.01~maks.
frekans[Hz]

0.1~600.0[san]

0.1~600.0[san]
0 | Geri

1 | ller

ilk Deger

52.00
5.0
5.0
1: lleri
60.00
5.0
5.0
1: lleri
52.00
5.0
5.0
1: lleri
22.00
5.0

50

1: lleri

*[C] Grikod gizli koda igaret eder, yalnizca kodun degistiriimesi durumunda ortaya cikar.

Not30) AUT grubu yalnizca APP-0 1(App Mode) “Otomatik Cal” olarak ayardandiginda gériintilenir.

Nt AUT-04 kodlan yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “1” olarak ayarlandiginda gortntulenir.
Nt32) AUT-05 kodlan yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “2” olarak ayarlandiginda gorintulenir.

Nt33) AUT-10~41 kodlari yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “1” olarak ayarlandi§inda gortintilenir.
Nt AUT-43~74 kodlari yalnizca AUT-03 (Ardisil Seg) “2” olarak ayarlandi§inda gortintilenir.

O/lo/ o o oo oo o o o o o o o

o

8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52
8-52

8-52

Kontrol Modu

Sayfa | V
/
F

0]
0]
0]
0]
0]
0]
0]
0]
0]
0]
0]
)
)
)
)

)

© oo o oo oo ooo o oo olE
© oo o oo o oo oo o oo olER

o
o

X | X X | X X [ X | X X X | X | X IHIEI!I
X | X X | X X [ X | X X X | X | X IIIHIEI
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13.1.10 Parametre modu — Opsiyonel kart fonksiyon grubu (=»APO)

00

01
Not35)

05

06

08

09
10

12
13

14
20

Not36)

21
22
23
24
25
26
27
28
29

30

13-33

Haberle

sme No.

Oh1A01

Oh1A04

Oh1A05

Oh1A06

Oh1A08

Oh1A09
Oh1A0A

Oh1AOB

OhlA0OC

Oh1AOD

Oh1ACE

Oh1A14

Oh1A15

Oh1A16

Oh1A17

Oh1A18

Oh1A19

Oh1A1A

Oh1A1B

Ohl1Al1C

Oh1A1D

Oh1AlE

Opsiyonel Kart Fonksiyon Grubu (PAR = APO)

Fonksiyon
Gostergesi

Atlama Kodu

Enkoder
Modu

Enkoder
Tipi

Enkoder
Fazi

Enkoder
Pals

GerBes Izleme

Referans Izle
Enk Gir Filtre

Enk Pals x1
Enk YlUzde y1
Enk Pals x2

Enk Ylzde y2
Yar Mot No

Yar Mot Bas No
Oto Deg Zaman
1. YM Cal Frek
2. YM Cal Frek
3. YM Cal Frek
4. YM Cal Frek
1. YM Dur Frek
2. YM Dur Frek
3. YM Dur Frek

4. YM Dur Frek

Atlama Kodu

enkoder fonksiyon
maddesi

enkoder tip secimi

enkoder sinyal
yonu

enkoder sinyal
sayisl

Geri besleme
gbzlem

Referans g6zlem

enkoder giris filtresi

Enkoder giris asgari
sinyal

Enkoder asgari
sinyalinde ¢ikis%
Enkoder giris azami
sinyal

Enkoder azami
sinyal ¢ikis% ‘si
yardimci motor
hareket sayi
gostergesi
baslangi¢ yardimci
motor segimi
otomatik degisim
galisma zamani

1. yardimci motor
baslangic frekansi
2. yardimecl motor
baslangic frekansi
3. yardimci motor
baslangic frekansi
4. yardimecl motor
baslangic frekansi
1. yardimeci motor
durma frekansi

2. yardimel motor
durma frekansi

3. yardimel motor
durma frekansi

4. yardimecl motor
durma frekansi

Ayar Araligi

0~99

0 | Yok

1 | Geri besleme
2 | Referans

0 | Line Driver
Totem veya
Haberlesme

=

Open Kollektor
(A+B)

-(A+B)

A

Nk ODN

10~4096

0~10000]msar]
0~100[kHz]
0~100[%]
0~200[kHz]

0~100[%]
0~4

1~4
XX:XX[Dak]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]
0~60[Hz]

0~60[HZ]

0: Yok

0: Line
Driver

0:
(A+B)

1024

0.00
100

100

0:00

49.99
49.99
49.99
49.99
15.00
15.00
15.00

15.00

O O O |0 o o o | X

O

O O O 0O o oo o o X

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

8-56

Kontrol Modu

\Y,

O O o o o oo o o

O 0O 0o o o o o o o o

S
L

O)

X X | X | X |O O O (@)
O O 0o o oo o o
X X | X | X |O O O @)
O O 0o o oo o o

o
@)
x

O 0O 0o o o o o o o o
O 0O 0o o o o o o o o
X X X X | X | X X | X X X

O

o
o

o

X

X | X | X | X X | X | X X X X



31

32

33

35

36

38

39

40

41

42

58
Not37)

59

60
61
62
63

65
66
67
76
7
78
79

Oh1A1F

Oh1A20

Oh1A21

Oh1A22

Oh1A23

Oh1A24

Oh1A26

Oh1A27

0h1A28

0h1A29

Oh1A2A

Oh1A3A

Oh1A3B

Oh1A3C
Oh1A3D
Oh1A3E
Oh1A3F
0h1A40
Oh1A41
0h1A42
0h1A43
0h1A44
0h1A45
0h1A41
0h1A42

Fonksiyon

Gostergesi

YM Cal GZ
YM Dur GZ
YM No Segim

By-pass Segimi

Oto Degisme

Oto Deg zam
Kilitteme
Kilittemede GZ

Basing Farki

AnaMot Hiz Zam

Ana Mot Yav

Zam
PLC LED Durumu

PLC S/W Ver

PLC YazBil 1
PLC YazBil 2
PLC YazBil 3
PLC YazBil 4
PLC YazBil 5
PLC YazBil 6
PLC YazBil 7
PLC YazBil 8
PLC OkuBil 1
PLC OkuBil 2
PLC OkuBil 3
PLC OkuBil 4

Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

yardimci motor

bas. gec.zamani

yardimci motor

durma gec.zamani
yardimci motor say!

secimi

kestime secimi

otomatik degisim

mod segimi

Oto. degisim
zamanli

kilit segimi

kilit hareket

gecikme zamani

yardimcl motor

hareket basing farki

pompa sayisl

azaldiginda ana
motor hzl. zamani

pompa sayisl
artiginda ana

motor yvs. zamani

PLC Opsiyonel
LED durumu

Ayar Araligi

0~3600.0fsan]

0~3600.0fsan]

0~4

Hayir
Evet
Yok

N, O KL O

Ana
0~99:00[dak]

0 Hayir
1 Evet
0.1~360.0

[san]

0~100[%]

0~600.0[san]

0~600.0[san]

PLC Opsiyonel kart i

yazilim strimu

(PLC Yaz. Verisi 1)
(PLC Yaz. Verisi 2)

(PLC Yaz. Verisi 3)
(PLC Yaz. Verisi 4)
(PLC Yaz. Verisi 5)
(PLC Yaz. Verisi 6)
(PLC Yaz. Verisi 7)
(PLC Yaz. Verisi 8)
(PLC Oku. Verisi 1)
(PLC Oku. Verisi 2)
(PLC Oku. Verisi 3)
(PLC Oku. Verisi 4)

O~FFFFHex]
O~FFFFHex]
O~FFFFHex]
O~FFFFHex]
O~FFFFHex]
O~FFFFHex]
O~FFFFHex]
O~FFFF[Hex]
O~FFFF[Hex]
O~FFFF[Hex]
O~FFFF[Hex]
O~FFFF[Hex]

Yardimci

ilk Deger
60.0

60.0
4

0: Hayir

Yardimci

72:00
0:No

50

2.0

2.0

1.X

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

O

O 0O/0O OO0 OO0 O|O0 O0|O|O O

8-57

8-57
8-57
8-57

8-57

8-61

8-57

Opsiyon
Opsiyon

Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon
Opsiyon

o
o
@)

o
o
@)

O/ 0000 oo oo o oo o

O/ 0000 oo oo o oo o

O/ 0000 o o oo o oo o

@)
@)

O/ 0000 o o oo o oo o
O/ 0000 o o oo o oo o
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Haberle Fonksiyon

sme No. Gostergesi
80 | 0h1A43 PLC OkuBil 5 (PLC Oku. Verisi 5) - 0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0 O O O O
81 = 0h1A44 PLC OkuBil 6 (PLC Oku. Verisi 6)  0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0 O O O O
82 | 0h1A45 PLC OkuBil 7 (PLC Oku. Verisi 7)  0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0 0O O O O
83 | 0h1A46 PLC OkuBil 8 (PLC Oku. Verisi 8)  0~FFFF[Hex] 0000 O Opsyon 0 0O O O O

*[] Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirilmesi durumunda ortaya gikar.

N3 APO-01~14 kodlari yalnizca enkoder karti takill oldugunda gériintiilenir.

N30 APO-20~42 kodlar yalnizca APP-01 (App Mode) Coklu Mot Kon” olarak ayartandiginda gériintiilenir.
N3 APO-58~83 kodlari yalnizca PLC Opsiyonel karti takili oldugunda gérintilenir.
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13.1.11 Parametre modu — Koruyucu fonksiyon grubu (=»PRT)

Koruyucu Fonksiyon Grubu (PAR = PRT)

Haberle§ Fonksiyon o S
me No. Gostergesi Ayar Araligt
- | AtlamaKodu | ziplama Kodu 0~99 40 @) ‘0/o/lolo o
04 | ONIBOA | yik Miktar | Yikmikrayan |- ool eoSme | 1 Agr 102|0 00/ 0 0
1 | Agir Galisma Calisma
Bit | 00~11
iris/cikis f k
05 | ohigos Faz  Kaybi ngﬁa'j 828 1 | Cikisfaziagk | 00 X| 107/ 0 00/ 0 O
Kont 2 | Ging faz1 agik
iris faz agik
06 | Oh1BO6 | IPO V Bandi gerﬁim bagr;1d| 1~100]V] 40 X | 107/ 00 0 0 O
Hatada  Yvs anzadurumunda
07 | Oh1BO7 yavaslama 0~600[san] 3.0 O| 109 0, 0 0O OO
Zam Zzamani
anza sifirlama 0 | Hayr
08 0h1B08 Anza  Sonra durumunda 0: Hayir O| 838 |0  0/0|0|O
¢ baslangig segimi | 1 | Evet
Otomatik tekrar
09 0h1B09 | Tekrar Cal No calisma sayis| 0~10 0 @] 838 | 0|00 0|0
10 Otomatik tekrar
noesy ~ ONABOA | TC Arasi Zam | galisma geckme  0~60.0[san] 10 O 838 0 0 0 0 O
zamani
Tus takimi komut 9| Yok
us takimi komut | ¢
11 | ohigos | UST  HaW@ o0k durumunda Uyan 0: Yok 0O 100 0 0 0 0 O
Modu hareket 2 | Serbest durus
3 | Yavaslama
0 | Yok
Hiz komut kaybi ; Serbest Durug
HizK Kaybi| durumunda Yavaglama
12 0h1BOC X -
4 | Cikisi Koru
S | Sabit deger
13 Hiz komut kaybi
vz ON1BOD | HizZK Kay Sire  ararsamant | 0-1~120[san] 10 O 1010 0 0 0 0 O
.| Hiz komut kaybi
HKK Sabit baslangic frekansi
14 | Ohl1BOE . durumunda " 0.00 O 1010 O 0 O 0 O
Deg calisma frekansi e
Analog giris kaybi 0 | x1 Deg Yarisi 0:x1in O 1010
15 Oh1BOF B g
A/G Kayip SeV karar seviyesi 1 | x1den Disik yaris| 0|0/ 000
. .. | asin yuk alam 0 | Hayr ] o | 102
17 0h1B11 | AY lkaz Secimi secimi 1 | Evet 0: Hayir 0, 0 0l0O|O
18 | Oh1B12 |AY ikaz Seviye 22\';%‘;‘,( alam | 30-180[] 150 O 102 0 0 0 0 O
. a Uk al
19 | Oh1B13 | AY ikaz Siiresi goman' o | 0~30.0[sar] 10.0 o 102 0 0 o0/ 0O
asin yik anzasi | 0 | Yok _
20 | 0h1B14 ézgimi Hata| yirumunda 1 | Serbest Durus é‘ Sebest 5 102 | 0/0 0 0 O
hareket 2 | Yavaslama urus
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Haberles
me No.

Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

Fonksiyon
Gostergesi

Ayar Araligi

22 | 0h1B16 | AY Hata Siresi ;‘zmgr‘jlk anza 0~60[san] 60.0 1020 0 0 0O
i .. | dusik ydk alamm 0 Hayir _
25 | Oh1B19 | DY ikaz Secimi secimi 1 Evet 0:No 10-12| 0| 0| 0| 0| O
26 | Oh1BIA DY ikaz Siresi | Suourk YUK@AM 1 o600 opsan) 100 1012 0| 0/ 0| 0 ©
disikyikanza | O 10K
27 | Oh1B1B | DY Hata Segimi se§imiy 1 Serbest ¢alisma | 0: Yok 1012, O] O| O O| O
¢ 2 Yavaslama
28 | Oh1BIC | DY Hata Siresi g;‘ﬁ]“:n}’“k anza | o~e00[san] 300 1012/ 0| 0/ 0/ 0| O
29 | 0h1B1D | DY AltLim Sev gg\?i‘;';g’i“k altsinir 1630194 30 10-12
30 | Oh1BIE | DY UstLim Sev gg\?i‘;,';g’i“k Ustsinir | 14_100[9¢] 30 10-12
motor 0 Yok
31 | Oh1B1F | MotAlg Hatasi | algilanmamasi 0: Yok 10-16 | O] O O] 0| O
durumunda hareket | 1 Serbest Durus
motor
32 .| algilanmamasi
vy | ON1B20 | MAAKIM Seviye | G ontramam | 1~1001%] 5 1016 0/ 0 0 0| O
seviyesi
motor
33 | 0h1B21 | MA Siresi algilanmamasi 0.1~10.0[san] 3.0 10-16  O| O| O| O| O
gecikmesi
motoragir isinma | 0 Yok
34 | 0h1B22 | Isi Hata Modu g:g::gmgsfﬁg;m 1 | SerbestDurus | 0: Yok 106 0 0 0 0O O
sonra hareket secimi| 2 | Yavaglama
0 Yok
motoragir isinma | 1 V1
35 | 0h1B23 | Isi Sen Girig algilama sensort 2 11 0: Yok 106 O O] 0O| 0| O
giris secimi 3 V2
4 12
motor asiri 1Isinma
36 | OhlB24 | |s| Hata Sev algilama sensort 0~100[%] 50.0 10-6
ariza seviyesi
motor agiri isinma | 0 Diistik
37 | 0h1B25 | [HAS Hata Sev | algilama sensorii 0: Distik 106 | O, O 0| 0| O
ariza bolgesi 1 Yiiksek
elektrik 1s1 ariza 0 Yok
40 | Oh1B28 | El Hata Modu seimi 1 Serbest Durug | 0: Yok 101 | O/ O 0| 0| O
2 Yavaslama
motor 0 Kendi lizerinde | 0:  Kendi
0h1B29 g Tipi 9 . .
41 Motor Sog Tipi sogutma fan tipi 1 Harici izerinde 101 | O/ 0| 0| 0| O
elektrik i1s1 1 dakika
42 | OhIB2A | 1dkEISeviye | goser | 120~2000%] 150 101 0 0/ 0 0 O
lektrik Urekli
43 | Oh1B2B SireliEISev | gosen | 50-200[%] 120 10-1
Bit | 000~111
durma 6nleme 1 Kalkigta
50 | Oh1B32 | Stall Engelle hareketi 5 Calismada 000 103 | O 0O X| O] X
3 Durusta
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Kontrol Modu
Fonksiyon o \% S|V
Ayar Aral
Gostergesi var Araligl / f \é L| C
... |F | | T T
52 0h1B34 | Stall Sev 1 durma seviyesi 1 | 30~250[%)] 180 X 10-3 | O O] X| O X
durma frekansi 1
53 0h1B35 | Stall Frek 2 durmafrekansi2 | — durma frekans! 2]Hz] 60.00 O| 103 | 0/ 0| X| 0| X
54 | Oh1B36 Stall Sev 2 durma seviyesi 2 | 30~250[%] 180 X 10-3|/ O/ O] X O X
durma frekansi 2
55 | Oh1B37 Stall Frek 3 durma frekansi 3 ~ durma frekans! 4[Hz] 60.00 0] 10-3| 0| O X| Of X
56 | Oh1B38 Stall Sev 3 durma seviyesi 3 | 30~250[%] 180 X 10-3| 0| 0| X| Of X
durma frekansi 3
57 | 0h1B39 Stall Frek 4 durma frekansi 4 ~maks. frekans [Hz] 60.00 O] 10-3| 0| 0| X| O X
58 | Oh1B3A Stall Sev 4 durma seviyesi 4 | 30~250[%] 180 X 10-3|/ O/ O] X O X
66 Oh1B42 | DB ikazi %ED Egﬂ%i{‘@ wan | 030194 0 0 1011 0/ 0|0/ O ©
70 | Oh1B46 | AsinHizFrek | 37 MZKAAM 501300 1200 01013 X X 0/ x| O
72 | 0h1B48 | Asin Hiz Sire 22:1':“2 karar | 4 01~10.00[san] 0.01 O 10-13) X| X| O X| O
. 0 | Hayrr
73 | 0h1B49 Hiz Hata Segim | hiz hata arizasi 1 Evet 0: Hayir O | 10-14| X| X| O] X| X
Hiz Hata s
74 | Oh1B4A Band| hiz hata genigligi | 2~maks. frekans[Hz] | 20.00 O | 10-14| X| X| O] X| X
Hiz Hata hiz hata karar
75 | Oh1B4B Zaman Zaman 0.1~1000.0[san] 10 O |10-14| X| X| O] X| X
Kodlayici secenek | 0 | Hayir i
77 | 0h1B4D Enkoder Hata baglant kontrolu | 1 | Evet 0: Hayir O |10-14 X| X| O] X| O
EBH Kontol| Kodlayici baglanti _
78 | Oh1B4E Zam kontrol zamani 0.1~1000.0[san] 10 O | 10-14| X| X| O X| O
sogutucu fanariza| 0 | Hata i
79 | Oh1B4F FAN Hata Modu segimi 1 | Uyan 0: Hata O | 10-14 O| O|O|O| O
segenek hatasi 0 | Yok 1: Serbest
80 | Oh1B50 OpHata Dur Tip | durumunda 1 | Serbest Durus ' O | 10-15| 0| O| O| O] O
hareket segimi 2 | Yavaslama Durug
disUk gerilim hata
g1 |onBst | DOM - O%C arargeckme | 0~60.0[san] 0.0 X 10-14 0/ 0/ 0/ 0| O
aman zamani

*[1 Grikod gizli koda isaret eder, yalnizca kodun degistirimesi durumunda ortaya gikar.

Not 38)

Not 40)

PRT-10 kodlar yalnizca PRT-09(Tekrar Cal No)“0” lizerinde ayarlandiginda goriintiilenir.
Nt39 PRT-13~15 kodlar yalnizca PRT-12(HizK Kaybi HM “Yok” olarak ayarlandiginda gértintiilenir.
PRT-32~33 kodlar yalnizca PRT-31(Mot Alg Hatas! “Serbest ¢alisma” olarak ayarlandiginda goriintdilenir.
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13.1.12 Parametre modu — 2. motor fonksiyon Grubu (=»M2)
2. motor fonksiyon Grubu (PAR = M2)

Fonksiyon
Gostergesi

“ Ayar Aralig ilk Deger

Galisma
da degisik

Sayfa

Kontrol Modu

<
=40 <

Atlama Kodu | ziplama kodu @) O| 0| X|O| X
75kW atinda | 20.0
04 | 0h1C04 | M2-Hzl Zamani| hizlanma zamani 0~600[san] 90KW Gstinde | 60.0 @] 841 | O| O] X| O] X
75kWaltinda | 30.0
05 | Oh1CO05 | M2-Yvs Zamani | yavaslama zamani 0~600[sec] 90KW istinde | 90.0 @] 841 | O| O] X| O] X
- _ 0~ 0.2kwW
06 | 0h1CO06 | M2-Giicl motor kapasitesi 51 185KW - X 841 | O| O| X, O X
07 | 0h1CO07 | M2-Frekansi temel frekans 30~400[Hz] 60.00 X 841| O| O| X, O X
0 | VIF
1 | VIFPG
Kayma .
08 | 0h1C08 | M2-Kont Modu | kontrol modu 2 Komp O:VIF X 841 | O| O| X, O X
3 | Sensorsiiz-1
4 | Sensorstiz-2
10 | Oh1COA | M2-Kutup Sayi = motor kutbu 2~48 X 841 | O| O] X| O X
11 | ohiCoB I\D/Isngayma nominal kayma degeri| 0~3000[rpm] X 841 | O| O| X, O X
12 | 0h1COC | M2-Akimi motor nominal akimi | 1~200[A] X 841 | O| O| X, O X
13 | oh1cop | M2-YUksUZ | oior viiksiiz akimi | 0.5~200(A] X | 841 O O| X| O X
Alam Motor kapasitesine
14 | Oh1COE | M2-Gerilimi | motor nominal gerilimi | 180~220[V] bagl|d|rapa X | 841 O] 0| X O X
15 | Oh1COF | M2-Verimi motor verimliligi 70~100[%] X 8-41
16 | 0h1C10 | M2-Ylik Ataleti | yik atalet orani 0~8 X 8-41 0 o0 x o x
17 - M2-Rs stator direnci 0~9.999[Q)] X 8-41
18 - M2-Lsigma kacak indiktans 0~99.99[mH] X 8-41
19 - M2-Ls stator indiktansi 0~999.9[mH] X 841 | O| O| X, O X
20 - M2-Tr rotor zaman sabiti 25~5000[msan] X 841 | O| O X, O X
0 | Dogrusal
25 | 0h1C19 | M2-V/F Tipi V/F sablonu 1 | Kare 0:Dogrusal X 841 | O| O| X| O
2 | Kullanici VIF
26 | Oh1C1A | M2-IYT Artimi | ileri tork artigi 0~15[%)] 75kW altinda: 2.0 X 841 | O| O] X| O| X
27 | Oh1C1B | M2-GYT Artimi | geri tork artisi 0~15[%) 90kW Ustinde: 10 | X | 841 | O O X O| X
28 | Oh1CIC | M2-StallEn Sev gg\';;:g onleme; 3150104 150 X | 842 0/ 0 X O X
29 | 0h1C1D | M2-EIH 1dk gfgk;iik isi 1 dakika 100 o006 | 150 X | 842 0/ 0 X O X
30 | OhICIE | M2-EIH Seviye gfgk;’:ik st strekll 5, 150[4] 100 X 842 O O X O X
40 | ohicog M2-DevGos | donts — gosterge 1 gn0n00 | 100.0 O 842 0 0 0 0O
Kaz kazanci
0 [x1
) 1 x01
41 | oh1cog M2-DevGO | e ossterge Blgegi 2 | x 0.01 0x1 O 842 0/ 0 00O
Skala
3 | x0.001
4 | x0.0001
L . e . .10 | rpm
42 | Oh1C2A | M2-Devir Birim| donus gosterge birimi 1 mpm O:rpm O 842| O/ 0| 0|0 O
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13.1.13 Hata modu (TRP mevcut (veya Son-x))

Hata Modu (TRP Son-x)

‘ Fonk3|yon

Hata Adi(x) ariza tip gostergesi
| -
01 | HA Cal Frekans ariza durumunda calisma i i 9-6
frekansi
02 | Akim ariza durumunda gikis akimi - - 9-6
A }
03 | HA H/Y Durumu rza durumunda i i 9-6
hizlanma/yavaglama durumu
04 | DCL Gerilim DC gerilimi - - 9-6
05 | HA Sicaklik NTC sicakigi - - 9-6
06 | DG Durumu Girig terminallerinin durumu - 0000 0000 9-6
07 | DG Durumu Cikis terminallerinin durumu - 000 9-6
08 | Hata Zaman | Cuo acldigindan beri gecen 0/00/00 00:00 96
ariza zamani
09 | HataSiresi | casmaya basladikian - beri 0/00/00 00:00 %6
ariza zamani
Hayir 9-6
10 | Hatalan Silme | ariza gegmisi sime EVZL 0: Hayir

13.1.14 Yapilandirma Modu (CNF)

Yapilandirma Modu (CNF)

Fo nksi |yo n

Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99
01 Dil segimi tus takimi dil secimi ingilizce Ing|I|zce -
02 | LCD Kontrast LCD parlaklik ayari - - 8-49
10 | Inv SMW Ver gobvde yazilim stirimu - 1.XX 8-49
11 | TugTak SIW Ver | tus takimi yazilim strimi - 1.XX 8-49
12 | TTBag SW Ver | tus takimi yazilim strimii - 1.XX 8-49
20 . . . 6-18
) Durum Gosterge | durum gdsterge maddesi 0 | Frekans 0: Frekans 94
Not35, =
; y . . . 6-18
21 | IzMod 1. Deger gtzlem modu gosterge maddesi1 1 |Hz 0: Frekans o1
; y . . . 6-18
22 | [zMod 2. Deger gbzlem modu gosterge maddesi2 2 | Akim 2: AKim o1
23 | IzZMod 3. Deger | gézlem modu gésterge maddesi3 | 3 | Gerilim 3: Gerilim 6-18
4 | Cikis Giicl o1
5 | Enerji Sayaci
6 | DCL Gerilim
7 | DG Durumu
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S e maaee | oser Saia]

8 | DG Durumu

9 | V1Go6sDeg V]

10| V1 izleme[%)]

11 | 1 Gos DegimA]
12 | 11 izleme[%)]
13| V2 Gos Deg[V]

14 | V2 izleme[%]

15 | 12 Gos Deg[mA]
16 | 12 izieme[%)]

17 | PID Cikis

18 | PIDRef Deg

19 | PID GB Deg

20 | Tork

21 | Tork Limit

22 | Tork Bas Ref
23 | Hiz Limii

Yuk Hizi

:3:: 0: Hayir 91
Yok 0: Yok Opsiyonel

PLC 0: Yok Opsiyonel

N
N

24 | lzMod FADGNUs | gézlem moduna ilk deger atama

30 | Ops-1 Gosterge | segenek yuva 1 tipi gosterge

31 | Ops-2 Gosterge | segenek yuva 2 tipi gdsterge

Profibus 0: Yok Opsiyonel

Har G/C
Enkoder
Hayir

All Grp
DRV Grp
BAS Grp
ADV Grp
CON Grp
IN Grp
OUT Grp
COM Grp
APP Grp
10| AUT Grp
11| APO Grp
12| PRT Grp
13| M2 Grp

32 | Ops-3 Gosterge | segenek yuva 3 tipi gdsterge

40 | Par FADonus parametreye ik deder atama 8-45

OloNoOOOdlWINFPIOIAPWIN | |O |, O

Tima

41 | Degisen Par degistirilen parametre gostergesi - 0:Tdma 8-46
Degisen

0
1
0 | Yok 8-47
1
2

JOG 0: Yok
Lokal/Uzak

42 | Coklu-An Segim | gok fonksiyonlu tus maddesi
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Fonksiyon isim Ayar Aralg IIk Deger

3 | KulGrp Segim
0 | Yok
43 | Makro Segimi makro fonksiyon maddesi 1 | Gekici Uyg O:Hayir 8-48
2 | Travers
0 | Hayr O:Hayir
44 | Hata Kay Sil ariza gegmisi sime 8-49
1 | Evet
0 | Hayrr O:Hayir
45 | KulKay Kod Sil kullanici kayit kodu silme 8-47
1 | Evet
0 | Hayr O:Hayir
46 | Parametre Oku Parametre okuma 8-44
1 | Evet
0 | Hayr O:Hayir
47 | Parametre Yaz parametre yazma 8-44
1 | Evet
0 | Hayr O:Hayir
48 | Hab Par Kayit haberlesme parametresi kaydetme 8-44
1 | Evet
50 | Gizli Param parametre mod gizleme 0~9999 Kilit agik 8-45
51 | GP Sifresi parametre mod gizleme sifresi 0~9999 Sifre 8-45
52 | ParDeg Kilidi parametre diizenleme kilidi 0~9999 Kilit acik 8-46
53 | PDK Sifresi parametre diizenleme kilidi 0~9999 Sifre 8-46
0 | Hayr O:Hayir
60 | TT BasVerYuk | Tustakimi baslik strima 8-49
1 | Evet
0 | Hayrr O:Hayir 417
61 | Kolay Par Ayar Kolay parametre ayari
1 | Evet 8-48
P oo 0 | Hayr O:Hayir
62 | Giig Say Sifr Kullanilan gui¢ miktarina ilk deger 8.49
atama 1 | Evet
70 | S-Toplam Start sUrtict hareketi toplulastinimig aalgglyy ssidd ) 9-17
Zzaman
71 | S-Toplam Calis suricu galisma toplulastirimig aalggly ssdd i 9-17
Zzaman
- 0 | Havir 9-17
72 | Zaman Sifirla suricu gall.§ma t'oplula§t|r|Im|§ y! O:Hayir
zamanina ilk deger atama 1 | BEvet
74 | Fan Cal siire sogutucu fan ¢alisma toplulastiriimis mmiddly  hhimm ) 9-17
zaman 8-49
sogutucu fan galisma toplulastinimig | 0 | Hayir 919
75 | FGS Sifira zamanina ilk deger atama 1 | BEvet 8-49

Not 35) Madde 7 ve 8 Her zaman Parametre maddesinde bulunmaz.

13-42



- Bolum 13 Fonksiyon Tablosu
13.1.15 Kullanici/Makro Modu — >MCl1

U&M = MC1
[ .
Fonksiyon o ; o
o Géstergesi Ayar Aralig ‘ llk Deger Sayfa
00 | Atlama Kodu Atlama Kodu 0~99 1 -
75kW altinda | 20 7-18
01 | Hzl Zamani hizl 0~600
Izlanma zamani [san] 90KW tstlinde | 60
75kW altinda | 30 7-18
02 | Yvs Zamadni ! 0~600
S yavaslama zamani [san] 90KW Gstiinde | 90
03 | Gal Komut Gir | galisma komut yontemi 0~5 LFx/Rx-1 7-11
04 | FrekansAyar | frekans ayar yontemi 0~9 2:V1 7-1
05 | Kontrol Modu kontrol modu 0~5 O:VIF 7-21
06 | Yardimci Ref | yardimci komut ayar ydntemi 0~4 211 81
07 | Yar Ref Tipi yardimci komut hareket segimi 0~7 0 81
08 | Yar Ref Kazang | yardimci komut kazanci -200~200[%] 100.0 8-1
09 | V1 Polarite V1 giris kutup segimi 0~1 0:Tek kutuplu 7-2
10 | V1 Filtre V1 giris filtre zaman sabiti 0~10000[msan] | 10 7-2
11 | V1Geriimx1 | V1 giris minimum gerilim 0~10[V] 0.00 7-2
12 | V1Yiizdeyl | V1 minimum geriimde ¢ikis% 0~100[%] 0.00 7-2
13 | V1Gerilimx2 | V1 giris maksimum gerilim 0~101V] 10.00 72
14 | V1Yizde y2 V1 maksimum gerilimde ¢ikis% 0~100[%] 100.00 7-2
15 | V1-Gerx?’ V1 — giris minimum gerilim -10~0[V] 0.00 72
16 | V1-Ylizdey? | V1 -—minimum gerilimde ¢ikis% -100~0[%0] 0.00 7-2
17 | V1-Gerx2 V1—gitis maksimum gerilim -10~0[V] -10.00 72
18 | V1-Yizdey2 | V1-maksimum gerilimde ¢ikis% -100~0[%0] -100.00 72
19 | V1Tersleme donus yon degisimi 0~1 O:Hayir 7-2
20 | 11 Gos Ded[mA] | |1 giris miktar gostergesi 0~20[mA] 0.00 7-6
21 | 11 Polarite 11 kutup gostergesi 01 0 7-6
22 | 11 Filtre [1giris filtre zaman sabiti 0~10000[msan] 10 7-6
23 | 1 Akimx1 [1giris minimum akim 0~20[mA] 4.00 7-6
24 | 1 Yuzde y1 [1 minimum akimda ¢ikis% 0~100[%] 0.00 7-6
25 | 11 Akim x2 [1giris maksimum akim 4~20[mA] 20.00 7-6
26 | 1 Ylzde y2 [1 maksimum akimda ¢ikis% 0~100[%] 100.00 7-6
27 | 11 -Akimx?1’ 11 — Girig minimum akim -20~0[mA] 0.00 7-6
28 | I11-Yizdey?1 11 — minimum akimda ¢ikis% -100~0[%] 0.00 7-6
29 | I1-Akimx2' 11 — Giris maksimum akim -20~0[mA] -20.00 7-6
30 | 11-Yizdey2 [1 maksimum akimda ¢ikis% -100~0[%0] -100.00 7-6
31 | 11 Tersleme donis yon degisimi 0~1 0: Hayir 7-6
32 | P1Tanimlama | P1 terminal fonksiyon ayari 0~48 O:FX 7-12
33 | P2Tanimlama | P2 terminal fonksiyon ayari 0~48 1:RX 7-12
34 | P3Tanimlama | P3 terminal fonksiyon ayari 0~48 5:BX 10-15
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Bolum 13 Fonksiyon Tablosu

13.1.16 Kullanici/Makro modu — Travers g¢alisma fonksiyon grubu (=»MC2)

Travers galigma fonksiyon Grubu (U&M = MC2)

o] SR e o

Atlama kodu Atlama kodu 0~99
75kW altinda | 20
01 | Hzl Zamani hizlanma zamani 0~600[san] 9OKW iistiinde | 60 8-53
02 | Hzl Zamani yavaslama zamani 0~600[san] ;gm i:';:ze 38 853
03 | Cal Komut Gir calisma komut yontemi 0~5 1F/Rx-1 8-53
04 | Frekans Ayar frekans ayar yontemi 0~9 0:Tus takimi-1 8-53
05 | Kontrol Modu kontrol modu 0-5 O:VIF 8-33
06 | UygulamaModu | uygulamali fonksiyon segimi| 0~4 1: travers 8-53
07 | Trv Calis. Deg travers calisma araligi 0~20[%] 0.0 8-53
08 | Trv Tir Bily travers karistirma biiyUkligi| 0~50[%] 0.0 8-53
09 | Trv Hzl Zamani | travers hizlanma zamani | 0.1~600[san] 2.0 8-53
10 | Trv YvsZamani | travers yavaslama zamani | 0.1~600[san] 3.0 8-53
11 | Trv Offset Hi travers avans Ust siniri 0~20[%] 0.0 8-53
12 | Trv Offsetlo travers avans alt siniri 0~20[%] 0.0 8-53
13 | P1 Tanimlama | P1terminal fonksiyon ayan | 0~48 O:FX 8-53
14 | P2 Tanimlama P2terminal fonksiyon ayari | 0~48 1:RX 8-53
15 | P3 Tanimlama | P3terminal fonksiyon ayan | 0~48 5:BX 8-53
16 | P4 Tanmlama P4terminal fonksiyon ayari | 0~48 27: travers 8-53
17 | P5 Tanimlama P5terminal fonksiyon ayari | 0~48 28: travers 8-53
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Warranty

Installation
Maker LS Industrial Systems Co., Ltd. (Start-up)
Date
Warranty
Period

Model No. SV-isS7

Name

Customer

i Address
Information

Tel.

Name

Sales Office

Addre
(Distributor) >3

Tel.

Warranty period is 12 months after installation or 18 months after manufactured when the
installation date is unidentified. However, the guarantee term may vary on the sales term.

IN-WARRANTY service information

If the defective part has been identified under normal and proper use within the guarantee term,
contact your local authorized LS distributor or LS Service center.

OUT-OF WARRANTY service information
The guarantee will not apply in the following cases, even if the guarantee term has not expired.

Damage was caused by misuse, negligence or accident.

Damage was caused by abnormal voltage and peripheral devices’ malfunction (failure).
Damage was caused by an earthquake, fire, flooding, lightning, or other natural calamities.
When LS nameplate is not attached.

v v Vv Vv WV

When the warranty period has expired.
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