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Guvenlik

Bu bolumin icindekiler

Bu bolim, surictya ¢alistirirken, kurulum ve servis islemlerini yaparken izlemeniz
gereken guvenlik talimatlarini icerir. Bu talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar
veya Olumlere yol agabilir ya da sdrticl, motor veya tahrik edilen ekipman hasar
gorebilir. Strucu Uzerinde ¢alismadan 6nce guvenlik talimatlarini okuyun.

Uyari simgelerinin kullanimi

Bu kilavuz iki ¢esit guvenlik uyarisi igerir:

tehlikeli gerilimlere dair uyari niteligindedir.

c Tehlike; elektrik, fiziksel yaralanmalara ve/veya hasara yol agabilen

ve/veya hasar durumlarina dair uyaridir.

c Genel tehlike, elektriksel olmayan yollardan olusabilecek yaralanma

Kurulum ve bakim calismalari

A

Bu uyarilar, surtcu, motor kablosu ve motor Uzerinde ¢alisma yapan kisiler icindir.

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya dlimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Siriciiniin bakimi sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan yapilmalidir!

Besleme gerilimi verildiginde surtcl, motor kablosu ve motor Gzerinde islem
yapmayin. Besleme gerilimini kestikten sonra strlcl, motor kablosu veya motor
Uzerinde islem yapmadan énce ara devre kondansatérlerinin yiki bosaltmalari
icin 5 dakika bekleyin.

Multimetreyle asagidakileri her zaman 6l¢in (en az 1 Mohm empedans): 1.
Sirdcli U1, V1 ve W1 ile toprak hatti giris fazlari arasinda gerilim olmadigini.
2. BRK+ ve BRK- ile toprak hatti arasinda gerilim olmadigini.

Sdrucu veya harici kontrol devrelerine enerji verilirken kontrol kablolari Gzerinde
islem yapmayin. Harici olarak saglanan kontrol devreleri, slriici besleme gerilimi
kesilmig olsa biler tehlikeli gerilim tasiyabilir.

Sirdcl Uzerinde yalitim veya gerilim dayanim testleri yapmayin.

Not:

Motor durmus olsa dahi, U1, V1, W1 ve U2, V2, W2 Gli¢ Devresi terminallerinde
ve kasa boyutuna bagl olarak UDC+ ve UDC- veya BRK+ ve BRK-
terminallerinde tehlikeli duzeyde gerilim bulunur.

Glivenlik
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UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya dliimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Siricli sahada tamir edilemez. Arizali bir cihazi onarma girisiminde bulunmayin;
degistirme igin fabrikaya veya yerel Yetkili Servis Merkezine basvurun.

Delme isleminin sonucunda meydana gelen tozun kurulum sirasinda strdcunin
icine kagmamasini saglayin. Surdcunun i¢inde bulunan ve elektrik agisindan
iletken olan toz hasara veya arizaya neden olabilir.

Yeterli sogutma saglayin.

Calistirma ve devreye alma

A

Bu uyarilar, ¢alistirma islemini planlayan, surlclyu calistiran veya kullanan kisiler
igindir.

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya oliimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Sirdclyu ayarlamadan ve hizmete almadan dnce, motor ve tahrik edilen tim
ekipmanin sirtcunun tim hiz araliklarinda ¢alismaya uygun oldugundan emin
olun. Suricl, motorun dogrudan elektrik hattina baglanmasiyla, saglanan hizlarin
altinda ve Ustlinde caligsmasi icin ayarlanabilir.

Tehlikeli durumlarin meydana gelme ihtimali varsa, otomatik ariza resetleme
fonksiyonlarini etkinlestirmeyin. Etkinlestirildiklerinde, bu fonksiyonlar stricuyi
resetler ve hatadan sonra ¢alismaya devam eder.

Motoru AC kontaktdru veya kesme cihaziyla kontrol etmeyin (kesme yontemleri);
bunun yerine kontrol panelindeki start ve stop tuslarini ve (&> veya harici
komutlari kullanin (I/0 veya fieldbus). DC kondansatorlerin izin verilen maksimum
sarj dongusu (guc vererek calistirma) dakika da ikidir ve maksimum toplam sar;j
sayisi 15 000'dir.

Not:

Start komutu icin harici bir besleme segilirse ve ON konumundaysa, surlcu 3
kablolu (darbe) start/stop igin konfigure edilmediyse, giris geriliminin kesilmesi
veya arizanin resetlenmesinden sonra derhal galisacaktir.

Kontrol konumu lokal olarak ayarlanmadiysa (ekranda LOC yazmiyorsa), kontrol
panelindeki stop tusu sirtciyt durdurmaz. Cihazi kontrol panelinden durdurmak
icin, LOC/REM tusuna ve ardindan stop tusuna (&> basin.

Glvenlik
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Kilavuz hakkinda

Bu bolumin icindekiler

Bu bolimde kullanici profili, uyumluluk ve bu kilavuzun igerdigi konular hakkinda
bilgi verilmektedir. Surtcunin teslimati, kurulumu ve devreye alinmasini kontrol
etmek icin adimlardan olusan bir akis semasi icermektedir. Akis semasi, bu
kilavuzdaki bdlimler/kisimlara referans vermektedir.

Uyumluluk

Bu kilavuz, ACS350 sirtci belleniminin 2,21b veya Uzeri versiyonuyla uyumludur.
Bkz. 3307 FW VERSION parametresi.

Kullanici profili

Bu kilavuz, suricu kurulumunu planlayan, kuran, devreye alan, kullanan ve bakimini
yapan kisiler i¢indir. Strtcu tzerinde ¢alismaya baslamadan dnce kilavuzu okuyun.
Okuyucunun, elektrik, kablo baglantisi, elektrik parcalari ve elektrik sema
simgelerinin temellerini bildigi kabul edilmektedir.

Bu kilavuz dinyanin dort bir yanindaki okuyucular igin hazirlanmistir. Hem Sl hem
de Ingiliz élgu birimleri kullaniimaktadir. Amerika'daki tesisler i¢in 6zel ABD
talimatlar saglanmaktadir.

Kasa boyutuna gore siniflandirma

ACS350, RO0...R3 kasa boyutlarinda Uretilmektedir. Sadece belirli kasa boyutlarini
ilgilendiren bazi talimatlar, teknik veriler ve boyutsal gizimler s6z konusu kasa
boyutunun isaretiyle (RO...R3) isaretlenmistir. Strlclnizin kasa boyutunu
o6grenmek icin sayfa 253 bolim Teknik veriler igindeki deger tablosuna basvurun.

Kilavuz hakkinda
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Kurulum ve devreye alma akis diyagrami

Gorev

Sdrlcinizin kasa boyutunun tespit edilmesi:

RO...R3.

Kurulumun planlanmasi: Kablo se¢imi, vb.

Ortam kosullarini, degerleri ve gerekli sogutma
havasi akisini kontrol edin.

Y

Sirtciyu paketten gikarin ve kontrol edin.

Y

Sirtcu, IT (topraklamasiz) veya kdsede topraklamali
sisteme baglanacaksa dahili EMC filtresinin bagli
olmadigindan emin olun.

Y

Sirtciyu bir duvara veya bir panoya monte edin.

Kablolari yonlendirin.

-+ |-

Giris kablosu, motor ve motor kablosunun yalitimini
kontrol edin.

Glg¢ kablolarini baglayin.

- =

Kontrol kablolarini baglayin.

Montaji kontrol edin.

-+ =

Sdrlclyu devreye alin.

Bkz.

Teknik veriler- Nominal Degerler sayfa 253

Elektrik kurulumunun planlanmasi sayfa 23

Teknik veriler sayfa 253

Mekanik kurulum: Siirtictiniin paketinin
aciimasi sayfa 19

Donanim agiklamalari: Tip kodu sayfa 17
Elektrik kurulumu: Gli¢ kablolarinin baglanmasi
sayfa 32

Mekanik kurulum sayfa 19

Elektrik kurulumunun planlanmasi: Kablolarin
ybnlendiriimesi sayfa 28

Elektrik kurulumu: Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi sayfa 31

Elektrik kurulumu: Gli¢ kablolarinin baglanmasi
sayfa 32

Elektrik kurulumu: Kontrol kablolarinin
baglanmasi sayfa 34

Kurulum kontrol listesi sayfa 37

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol sayfa
39

Kilavuz hakkinda



15

Donanim aciklamalari

Bu bolumin icindekiler

Bu bolim, kisaca yapi ve tip kodu bilgilerine deginir.

Genel Bilgiler

ACS350, AC motorlarini kontrol etmek igin kullanilan duvar veya kabine monte
edilebilen siriciduar. RO...R3 kasa boyutlarinin yapisi belirli bir seviyeye kadar
degisiklik gosterebilir.

Kapaklar agik (RO ve R1) Kapaklar kapali (RO ve R1)
Ust kapak lizerinden sogutma cikis! 9 |EMC filtre topraklama vidasi (EMC)
2 |Montaj delikleri 10 |Varistor topraklama vidasi (VAR)
3 |Panel kapagi (a) / Temel Kontrol Paneli (b) / Yardimci 11 |Fieldbus adaptori (seri iletisim modiili) baglantisi
Kontrol Paneli (c) 12 |1/0 baglantilari
4 | Terminal kapag: (veya opsiyonel potansiyometre 13 | Besleme gerilimi baglantist (U1, V1, W1), fren direnci
tnitesi MPOT-01) baglantisi (BRK+, BRK-) ve motor baglantisi (U2, V2,
5 |Panel baglantisi W2)
6 |Opsiyonel baglant 14 |1/O kelepge plakasi
7 |FlashDrop baglantisi 15 |Kelepge plakasi
8 |Gl¢ Tamam ve Hata LED'leri (bkz. LED sayfa 251) 16 |Kelepgeler

Donanim agiklamalari
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Genel bilgiler: Baglantilar, anahtarlar ve LED'ler

Semada ACS350 baglantilari, anahtarlari ve LED'leri gosterilmektedir.

RS-232 konnektor |
Temel Kontrol Paneli

Gelipmip Kontrol Paneli
PC
Modbus RTU (RS-232) |

Durum LED'leri]]

Gli¢ Tamam, Hata

EMC filtre topraklama|

=

[]

vidasi

Varistor topraklama|
vidasi

iki analog giris |

0/2/-10...+10 VDC veya

il

I8

[Opsiyonel baglanti

4[FlashDrop baglantisi

[Fieldbus adaptér
DeviceNet
PROFIBUS DP

-
1 8 17 19
oo |02 |
L IL | 1

CANopen
| Modbus RTU (RS-485)

Réle cikisi

0/4/-20...+#20 mA
Bir analog ¢ikis
0/4/...20 mA |

< 9 16 20 22
E|@@@@@@@| (02 ]
E

250 VAC /30 vDC

 Dijital ¢ikis,

Al tiirii segimi'|

V/mA]

Bes dijital girig]

DI5, frekans girisi olarak

da kullanilabilir
PNP veya NPN
12...24 VDC
dahili veya harici

besleme

PIPIRRIOS

U1 V1 W1BRK+BRK-U2 V2 W2
[ § [ |

transistor tipi
| Dijital veya frekans

D,

i

1

PEL1L2 L3

AC giic Fren
hatty direng

Motor

Donanim agiklamalari
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Tip kodu, surdcunun spesifikasyonlari ve konfigurasyonu hakkinda bilgiler icerir. Tip
kodunu, Urln Gzerindeki tip etiketinde bulabilirsiniz. Soldaki ilk basamaklar temel
konfiglirasyonu belirtir; 6rnegin, ACS350-03E-08A8-4. Opsiyonel segimler bundan
sonra verilir ve + isaretleriyle ayrili, 6rnegin, +J404. Tip kodu segimlerine dair

aciklamalar, asagida belirtilmistir.

ACS350 iiriin serisi

ACS350-03E-08A8-4+J404+...

1-faz/3-faz

01 = 1 fazh giris
03 = 3 fazli girig

Konfigiirasyon

E = EMC filtresi bagli, 50 Hz frekans
U = EMC filtresi baglh degil, 60 Hz frekans

Cikig akim degerleri

xxAy formatinda, xx tam sayi degerini ve y kesirli bolimu belirtir;
ornegin; 08A8 8.8 A anlamina gelir. Daha fazla bilgi igin,
bkz. Nominal Degerler sayfa 253.

Girig gerilimi araligi
2 =200...240 VAC
4 = 380...480 VAC

Opsiyonl

B061 = NEMA 1 kiti

J400 = AOP (Geligsmis Kontrol Paneli)
J402 = Potansiyometre

J404 = BOP (Temel Kontrol Paneli)
K451 = DeviceNet

K454 = PROFIBUS DP

K457 = CANopen

K458 = Modbus RTU

Donanim agiklamalari
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Donanim agiklamalari
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Mekanik kurulum

Bu bolumiin icindekiler

Bu bdlim, sirtcinidn mekanik kurulum proseduri hakkinda bilgi vermektedir.

Surucunun paketinin agilmasi

Surlcu (1), asagidakileri de iceren bir pakette sunulmaktadir (R1 kasa boyutu
sekilde gosterilmektedir):

» kelepce plakasi (R3 kasa boyutunda I/O kablolari icin de kullanilir), I/O kelepge
plakasi (RO...R2 kasa boyutlari igin), fieldbus secenegi topraklama plakasi,
kelepgeler ve vidalari iceren plastik canta (2)

» panel kapagi (3)
* montaj sablonu pakete (4) dahildir
* kullanim kilavuzu (5)

+ teslimat belgeleri

» olasi segenekler (talimatlarla birlikte fieldbus, talimatlarla birlikte potansiyometre,
Temel Kontrol Paneli (BOP) veya Yardimci Kontrol Paneli (AOP)).

Mekanik kurulum
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Teslimat irsaliyesi

Hasar izi bulunmadigini kontrol edin. Hasarli bilesenler tespit edilirse, génderene
hemen haberdar verin.

Kuruluma ve galistirmaya baslamadan dnce, suricu tipinin dogru oldugunu kontrol
etmek igin tip etiketi bilgilerini kontrol edin. Tip etiketi, strticiinin sol tarafindadir.
Ornek etiket ve etiket igeriginin agiklamasi asagida gosteriimektedir.

1 |Tip kodu, bkz. bélim Tip kodu, sayfa 17
Al ACS350-03E-08A8-4(1) | [2 [Koruma seviyesi (IP ve UL/NEMA)
IP20 / UL Open type (2) N 3 |Nomina) degerlerl bl. bolim Nominal Degerter
4 kW (S HP) SIN YWWRXXXXWS sayta
u1(3) 3-~3so.asov  IINIININHNIINANANAN 4 | YWWRXXXXWS formatindaki seri numarada,
" 136 A 3AFE XXXXXXXX  (5) asagidaki kisaltmalarin anlamlar su sekildedir.
[}2 ‘;80 ?ﬁl |;|IZ 1ake Bol Y: 2005...2009, 2010 ... i¢cin 5...9, A, ...
12 8.8 A(150% 1I10m|n) c E 0 Eﬁ@:ﬁ WW: hafta 1, hafta 2, hafta 3 IQIn 01, 02, 03 ...
f2 0...500 Hz @ R: Grlin revizyon numarasi igin A, B, C, ...
Tip etiketi XXXX: I:Ier hafta 0001 degerinden baslayan tamsayi
WS:  Uretim fabrikasi
5 |Siricunin ABB MRP kodu
6 |CE isareti ve C-Tick ve C-UL US igaretleri

Kurulumdan once

ACS350 duvara veya kabine monte kurulabilir. Duvar kurulumlarinda NEMA 1
segeneginin kullaniimasi icin muhafaza gereksinimlerini kontrol edin (bkz. bélim
Teknik veriler).

Suiricl, kasa boyutuna bagli olarak ug farkli sekilde monte edilebilir:

a) arkaya montaj (tum kasa boyutlari)

b) yana montaj (RO...R2 kasa boyutlari)

c) DIN rayina montaj (tim kasa boyutlari).

Siricl dik olarak kurulmalidir. Kurulum sahasini asagidaki gereksinimlere gore

kontrol edin. Kasa ayrintilari igin Boyutlar bélimine géz atin.
Kurulum sahasi igin gereksinimler

Sdaricinin onaylanan ¢alisma kosullari igin, Teknik veriler bdlimine g6z atin.
Duvar

Duvar olabildigince egimsiz ve puriizsiiz, yanmayan materyalden ve siricinin
agirhgini tasiyabilecek kadar dayanikli olmalidir.

Zemin

Kurulumun dzerinde bulundugu zemin/materyal yanmaz nitelikte olmahdir.

Mekanik kurulum
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Stirtict gevresindeki bos alan

Sogutma igin suricunun alt ve Ust kisminda 75 mm (3 in¢) bos alan bulunmalidir.
Sirdcinln yanlarinda bos alan bulunmasi gerekmedidi i¢cin yan yana monte
edilebilirler.

Siurucunun monte edilmesi

Siriciiyi monte edin

Not: Delme isleminin sonucunda meydana gelen tozun kurulum sirasinda
surdcundn icine kagmamasini saglayin.

Vidalar ile

1. Pakette bulunan 6rnedin montaj sablonu parcasini kullanarak deliklerin yerlerini
isaretleyin. Deliklerin yerleri, Boyutlar bolumuUundeki gizimlerde gdsterilmektedir.
Deliklerin sayisi ve yerleri kasa boyutuna baglidir:

a) arkaya montaj: dort delik (RO...R3)

b) yana monta;j: t¢ delik; alttaki deliklerden biri kelepge levhasi tzerinde yer alir
(RO...R2).

2. Vida veya civatalari isaretli konumlara sabitleyin.

3. Sdirlcluyu duvardaki vidalara yerlestirin.

4. Duvardaki vidalari iyice sikin.
DIN rayinda

1. Cihazi agsagidaki Sekil a'da gosterilen sekilde yerine oturtun. Cihazi s6kmek igin,
cihazin Uzerindeki kola Sekil b'deki gibi basin.

Mekanik kurulum
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Kelepge levhalarini sabitleyin

Bkz. asagidaki sekil.

1.

Kelepgeleri, saglanana vidalari kullanarak kelepge plakalarina gevsek sekilde
sabitleyin.

2. Kelepce levhasini, verilen vidalarla surtcinun altindaki levhaya sabitleyin.

3. 1/0 kelepge levhasini, verilen vidalarla kelepge levhasina (kasa tipi R0...R2)
sabitleyin.

Opsiyonel fieldbus modiiliinii baglayin
Bkz. asagida Sekil b.

4.
5.

Gug ve kontrol kablolarini Elektrik kurulumu béliminde anlatildigi gibi baglayin.

Fieldbus modulind, opsiyonel topraklama plakasina yerlestirin ve fieldbus
modulindn sol kdsesindeki topraklama vidasini sikin. Bu, modultn opsiyonel
topraklama plakasina sabitlenmesini saglayacaktir.

. Terminal kapag! ¢ikarilmamigsa kapaktaki girintiye basin ve ayni anda kapag

kasadan kaydirarak ¢ikarin.

Opsiyonel topraklama plakasina bagli fieldbus moduliind, strlct 6n kismindaki
baglantiya takilacak ve opsiyonel topraklama plakasi tzerindeki vida delikleri ve 1/
O kelepge plakasi hizalanacak sekilde yerlestirin.

. Opsiyonel topraklama plakasini saglanan vidalari kullanarak 1/O kelepge

plakasina sabitleyin.

Terminal kapagini kaydirarak geri takin.

Mekanik kurulum
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Elektrik kurulumunun planlanmasi

Bu bolumin icindekiler

Bu boliim, motoru, kablolari, koruyuculari, kablo yollarini ve stricinin kullanim
yollarini segerken izlemeniz uymaniz gereken talimatlari icermektedir. ABB
tarafindan verilen talimatlar izlienmezse, cihazda garanti kapsami diginda kalan
sorunlar meydana gelebilir.

Not: Kurulum her zaman yurUrlikteki yerel yasa veya dlizenlemelere uygun olarak
gerceklestiriimelidir. ABB, yerel yasalari ve/veya diger dizenlemeleri ihlal eden
kurulumlar igin higbir sekilde sorumluluk kabul etmemektedir.

Motor se¢gimi

253. sayfadaki Teknik veriler bélimindeki deger tablosuna goére 3 fazli AC
enduksiyon motorunu secin. Tablo, her surtcu tipi i¢in tipik motor glicunu listeler.

AC besleme gerilim baglantisi

AC besleme gerilim hattina giden sabit baglanti kullanin.

UYARI! Cihazin sizinti akimi genelde 3.5 mA degerini gectidi icin, IEC 61800-5-1'e
uygun sabit kurulum gereklidir.

Besleme kesme cihazi

AC gli¢ kaynagi ve slrlcl arasina manuel olarak galistirilan (kesme yontemleri)
giris kesme cihazi takin. Kurulum ve bakim g¢alismalari igin, kesme cihazi agik
konumda kilitlenebilecek tipte olmalidir.

* Avrupa: Avrupa Birligi Yonergeleriyle uyumluluk i¢in, EN 60204-1 Makine
Guvenligi standardina uygun olarak, kesme cihazinin tipi asagidakilerden biri
olmahdir:

- AC-23B (EN 60947-3) kullanim kategorisinden bir anahtar ayirici

- her durumda ayiricinin ana kontaklari agilmadan anahtarlama cihazlarinin yuk
devresini kirmayi saglayan yardimci kontak iceren bir ayirici (EN 60947-3)

- EN 60947-2 ile uyumlu yalitima igin uygun bir devre kesici

» Diger bolgeler: Kesme cihazi yururlikteki glivenlik diizenlemeleriyle uyumlu
olmahdir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Termik asiri yuk ve kisa devre korumasi

A

Kablo boyutlari surdctinun nominal akimina uygun oldugunda, surtcu kendisini,
girisi ve motor kablolarini termik asiri ytke karsi korur. Ek termik koruma cihazlari
kullanmak gerekli degildir.

UYARI! Siricl birden fazla motora bagliysa, her kablo ve motorun korunmasi igin
ayri termik asiri yik rélesi veya devre kesici kullanilmalidir. Bu cihazlar, kisa devre
akimini kesmek igin ayri bir sigorta kullaniimasini gerektirebilir.

Motor kablosu sirticiinin nominal akimina uygun boyutlara sahipse, kisa devre
durumunda surtcu motor kablosunu ve motoru korur.

Giris besleme kablosu (AC hatti kablosu) kisa devre korumasi

Giris kablosunu her zaman sigortalarla koruyun. Sigortalari yerel gtvenlik
dizenlemelerine, uygun giris gerilimine ve strtcinun nominal akimina uygun
olmalidir (bkz. Teknik veriler bolumu).

Dagitim panosuna konuldugunda standart IEC gG sigortalari veya UL tipi T
sigortalar, kisa devre durumlarinda giris kablosunu koruyacak, surtclye hasari
sinirlandiracak ve surtcu icinde kisa devre oldugunda diger cihazlara hasar
gelmesini engelleyecektir.

Sigortalari gcalisma siiresi

Sigortalarin ¢alisma siiresinin 0,5 saniyenin altinda oldugundan emin olun.
Calisma suresi sigorta tipine, besleme sebekesi empedansina, capraz kesim
alanina, besleme kablosu malzemesine ve uzunluguna baghdir. US sigortalari
“zaman gecikmesiz” tipinde olmalidir.

Sigorta degerleri igin, bkz. Teknik veriler blim.

Devre kesiciler (TBD)

ABB tarafindan test edilen devre kesiciler ACS350 ile kullanilabilir. Sigortalar, bagka
devre kesicilerle kullaniimalidir. Onaylanan kesici tipi ve besleme sebekesi 6zellikleri
icin yerel ABB temsilcinizle irtibat kurun.

Devre kesicilerin koruyucu 6zellikleri kesicilerin tipine, yapisina ve ayarlarina
baglidir. Besleme sebekesinin kisa devre kapasitesine bagli olarak sinirlamalar
mevcuttur.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Gl kablolarinin secilmesi

Genel kurallar

Giris besleme ve motor kablolarinin boyutlarini yerel diizenlemelere uygun olarak
belirleyin.

+ Kablo, surici yik akimini her zaman tasiyabilecek nitelikte olmalidir. Nominal
akimlar i¢in, bkz. Teknik veriler bélumda.

« Sirekli kullanimda, kablo iletken igin izin verilen maksimum 70°C sicakliga uygun
degerde olmahdir. ABD igin, bkz. bolum Ek ABD gereksinimleri sayfa 26.

* PE iletkeninin iletkenlik seviyesi, faz iletkeninin iletkenlik seviyesine esit olmalidir
(ayni capraz kesit alani).

+ 600 VAC kablosu 500 VAC degerine kadar uygundur.
+ EMC gereksinimleri igin Teknik veriler tablosuna goz atin.

CE ve C-tick isaretlerinin EMC gereksinimlerini karsilamak icin simetrik ekranli motor
kablosu (bkz. asagidaki sekil) kullaniimaldir.

Giris kablosu icin dort iletkenli bir sisteme izin verilmektedir ancak ekranli simetrik
kablo tavsiye edilmektedir.

Daért iletkenli bir sistemle karsilastirildiginda simetrik ekranli kablo kullaniimasi tim
surucu sistemindeki elektromanyetik emisyon ve bunun yani sira motor rulman
akimlari ve asinmayi da azaltir.

Alternatif gii¢ kablosu tipleri

Siricd ile birlikte kullanilabilen glic kablosu tipleri asagida verilmektedir.

Motor kablolari Not: Kablo ekraninin iletkenligi yetersizse ayri bir PE
(giris kablolar icin de tavsiye edilmektedir) iletkeni gerekir.

Simetrik ekranli kablo: (¢ fazl iletkenler, bir
esmerkezli veya simetrik yapili PE iletkeni ve bir ekran

PE iletkeni

Ekran
ve ekran Ekran

PE

Giris kablosu olarak kullanilabilir

Ekran
Dort iletkenli sistem: (i¢ fazli iletkenler ve koruyucu

iletken

PE PE

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Motor kablosu ekrani

Koruyucu bir iletken olarak gérev gérmesi igin ekranin gapraz kesit alani ayni
metalden yapildiklarinda faz iletkenleriyle ayni olmalidir.

Yayimlanan ve iletilen radyo frekansi emisyonlarini etkin sekilde 6nlemek icin ekran
iletkenligi, faz iletkeninin iletkenliginin en az 1/10'u olmalidir. S6z konusu
gereksinimler, bakir veya aliminyum ekranla kolay bir sekilde kargilanir. Strdcinin
motor kablosu ekrani icin minimum gereksinim asagida verilmektedir. Esmerkezli
bakir tel katmani ve agik bakir serit burgusundan olusmaktadir. Ekran ne kadar iyi ve
siklysa emisyon seviyesi ve yatak akimlari da o kadar dusuktir.

Dis yahtim Bakir tel ekran Bakir serit burgusu ic yahtim

—

Ek ABD gereksinimleri

iletkenler

Metal kanal kullaniimiyorsa motor kablosu i¢in simetrik topraklamal MC tipi strekli
oluklu aliminyum koruma kablosu veya ekranli gli¢ kablosu tavsiye edilmektedir.

Gug¢ kablolari 75°C (167°F) seviyesinde olmalidir.
Kanal

Kanallarin birbirine baglanmasi gereken yerlerde mafsalin her bir tarafindaki kanala
bagl toprak iletkeniyle mafsalinda képra olusturun. Stricti muhafazasina gelen
kanallari da baglayin. Girig glict, motor, fren direngleri ve kontrol kablo baglantisi
icin ayri kanallar kullanin. Ayni kaynak lzerinde birden fazla surticiden motor kablo
baglantisi gekmeyin.

Korumali kablo / ekranh glic kablosu

Simetrik topraklamali, alti iletkenli (l¢ faz ve Ug¢ toprak) MC tipi srekli oluklu
aliminyum korumali kablo asagidaki saglayicilardan temin edilebilir (ticari adlar
parantez icindedir):

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

* BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

+ Oaknite (CLX).

Ekranli glic kablolari Belden, LAPPKABEL (OLFLEX) ve Pirelli'den temin edilebilir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Enduktif yuk durumunda role ¢ikis kontaginin korunmasi ve kesintilerin
azaltilmasi

Enduktif yakler (réleler, kontaktdrler, motorlar) kapatildiklarinda gegici gerilimlere
neden olurlar.

Kapanma durumunda EMC emisyonunu minimuma indirmek igin enduktér yikleri,
gurdlth azaltici devrelerle donatin [varistorler, RC filtreleri (AC) veya diyotlar (DC)].
Engellenmemeleri durumunda kesintiler, kapasitif veya enduktif olarak kontrol
kablosundaki diger iletkenlerle baglanti kurabilir ve sistemin diger pargalarinda ariza
riski olusturabilirler.

Koruyucu pargayl, mimkun oldugu kadar endiktif yike yakin monte edin. Koruyucu
parcalari 1/0 terminal bloguna monte etmeyin.

Varistér — __ _ _ _ _ _ __ ____

”‘i"‘ — Stiriici

230 VAc: B | » ] gruoklu(:%l :
RCfitresi ~ ~— " """ """ """

H:T - Siriici

230 VAC: B | N gr.ok'g. :
Diyot oo oTooooooo

r"—‘ - Siiriicii

24 VDC : | :l\ gruoklu(:%l :

______________

Kagak akim cihazi (RCD) uyumiulugu

ACS350-01x surtcitleri Tip A kacak akim cihazlariyla ve ACS350-03x surtculeri Tip
B kagak akim cihazlariyla kullanim i¢in uygundur. ACS350-03x sirdculeri igin,
dogrudan veya dolayh kontak durumunda c¢ift veya takviyeli yalitimla ortadan ayirma
veya bir transformatdr tarafindan besleme sisteminden izolasyon gibi bagka
Onlemler de alinabilir.

Kontrol kablosu se¢imi

Tdm analog kontrol kablolari ve frekans girisi igin kullanilan kablo ekranli olmalidir.

Analog sinyaller icin ¢ift ekranli bukimli ¢ift kablo kullanin (Sekil a, 6rnegin, NK
Cables firmasinin JAMAK uriiniinii). Her bir sinyal icin ayri ekranh bir cift kullanin.
Farkli analog sinyaller i¢in ortak dénds kullanmayin.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Algak gerilim dijital sinyalleri igin ¢ift ekranli kablo en uygun alternatiftir ancak tek
ekranli veya ekransiz bikimlu ¢ok ciftli kablo da (Sekil b) kullanilabilir. Bununla
birlikte, frekans girisi icin mutlaka ekranli bir kablo kullaniimalidir.

(

\
a b
Cift ekranli bikimli ¢ok Tek ekranli blikiimlii cok
ciftli kablo ciftli kablo

Analog ve dijital sinyaller igin ayri kablolar ¢ekilmelidir.

Gerilimleri 48 V degerini asmamasi kosuluyla réle tarafindan kontrol edilen sinyaller,
dijital giris sinyalleriyle ayni kablolar igcinde kullanilabilir. Réle tarafindan kontrol
edilen sinyallerin bikimlu ¢ift olarak kullaniimasi tavsiye edilir.

24 VDC ve 115/230 VAC sinyalleri asla ayni kabloda tagsinmamalidir.

Role kablosu

Orme metalik ekranl kablo tipi (6rnegin, LAPPKABEL'in OLFLEX Uriinii, Almanya)
ABB tarafindan test edilmis ve onaylanmistir.

Kontrol paneli kablosu

Uzaktan kullanimda kontrol panelini siriicliye baglayan kablo 3 m'den (10 ft) daha
uzun olmamalidir. ABB tarafindan test edilen ve onaylanan kablo tipi kontrol panel
opsiyonel setlerinde kullanilir.

Motor sicaklik sensoruniin surlicu I/O'suna baglanmasi

Motor sicaklik sensériinin surtict I/0'suna baglanmasi hakkinda bilgi igin bkz.
boélim Standart I/0 lizerinden motor sicaklik 6l¢iimii sayfa 113.

Kablolarin yonlendirilmesi

Motor kablosunu diger kablo yollarindan ayri olarak yénlendirin. Birgok stricunin
motor kablolari birbirlerinin yaninda paralel olarak kurulabilir. Motor kablosu, giris
besleme kablosu ve kontrol kablolarinin farkli tepsilerde kurulmasi tavsiye
edilmektedir. Surtci ¢ikis geriliminde aniden olusan degisikliklerin neden oldugu
elektromanyetik parazitleri azaltmak amaciyla motor kablolarinin diger kablolarla
birlikte gok uzun bir sekilde paralel olarak ddsememeye 6zen gdsterin.

Kontrol kablolarinin gti¢ kablolariyla kesismesi gereken yerlerde, bunlari mimkin
oldugunca 90 derecelik aglyla yerlestirin.

Kablo tepsileri birbirleri ve topraklama elektrotlari ile diizgin bir elektrik baglantisina
sahip olmalidir. Potansiyelin lokal olarak esitlemek igin aliminyum tepsiler
kullanilabilir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Kablo yollarinin semasi asagida gosterilmektedir.

Surlcl

Girig besleme kablosu

Motor kablosu

Giic kablosu ¢ min. 300 mm (12 ing)

Motor kablosu

¢ min. 200 mm (8ing) 90° L]

¢ dak. 500 mm (20 ing)

Kontrol kablolary

Kontrol kablosu oluklari

24V 230V

/

\\
// \\

24 V kablosu 230 V icin yalitimamigsa veya
230 V igin bir yalitim mansonuyla
yalitimamigsa yasaktir.

24V 230V
/
7~

Pano iginde farkh oluklarda 24 V ve 230 V
kursun kontrol kablolari.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Elektrik kurulumu

Bu bolumin icindekiler

Bu bolim, suricunin elektrik kurulum prosedirt hakkinda bilgi vermektedir.

tarafindan gerceklestiriimelidir. Bu kilavuzun ilk sayfalarinda yer alan Giivenlik
bolimu icindeki talimatlari uygulayin. Glvenlik talimatlarini dikkate almamak
yaralanma veya 6lim ile sonuglanabilir.

2 UYARI! Bu bdliumde anlatilan galismalar sadece yetkili bir elektrik teknisyeni

Kurulum sirasinda siiriiciiniin besleme giiciiyle baglantisinin kesilmis
oldugundan emin olun. Siiriicii zaten giris gliciine bagliysa giris giicii
baglantisini kestikten sonra 5 dak. boyunca bekleyin.

Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi

Sirici

Her sUrtcunin, ana devre ve sasi arasindaki yalitimi (1 saniye igin 2500 V rms
50 Hz) fabrikada test edilmistir. Dolayisiyla, stiriclinin herhangi bir par¢gasinda
herhangi bir gerilim toleransi testi veya yalitim direnc testi (6rnegin hi-pot veya
megger) gergeklestirmeyin.

Giris kablosu

Sirdclye baglamadan énce yerel yasalara uygun olarak giris kablosunun yalitimini
kontrol edin.

Motor ve motor kablosu
Motor ve motor kablosu yalitimini asagidaki sekilde kontrol edin:
1. Motor kablosunun motora bagh ve U2, V2 ve W2 sirtcu ¢ikis terminalleriyle

“ baglantisinin kesik oldugundan emin olun.
PE

2. 1 kV DC degerinde bir dlcim gerilimi kullanarak her bir faz ve Koruyucu
Topraklama arasindaki motor kablosu ve motor yalitim direnclerini dlgin. Yalitim
direnci 1 Mohm'dan ylksek olmalidir.

Elektrik kurulumu
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Gug¢ kablolarinin baglanmasi

Baglanti semasi

Surdcl
GIRIS CIKIS

PE [ut[vi[wi] &) [ere-]BrRK+ [U2] v2[w2] &)
1)
el 4 (_____i
T | ] -
|

f PE F -l
Alternatifler igin, bkz. O o] o] T
bolim Besleme kesme |\ Y \ O[' - If]
ih fa 23. psiyonel fren
cihazi sayfa \ &1: : 1l [U] wonel
|_ —

L3

n Dagitim panosunda PE iletkeninin diger ucunu topraklayin.

2) Kablo ekraninin iletkenligi yetersiz ise (faz iletkeninin iletkenliginden daha azsa) ve kabloda simetrik olarak olusturulmus
topraklama iletkeni yoksa ayri bir topraklama kablosu kullanin (bkz. bolim Gli¢ kablolarinin segilmesi sayfa 25).

Not:
Asimetrik olarak olusturulmus motor kablosu kullanmayin.

iletken ekran disinda motor kablosunda simetrik olarak olusturulmus topraklama iletkeni varsa topraklama iletkenini siiriicii
ve motor uglarindaki topraklama terminaline baglayin.

Motor kablo ekraninin motor ucunda topraklanmasi
Minimum radyo frekansi paraziti igin:

« kabloyu, ekrani agagdidaki gibi bukerek topraklayin: yassilasmis geniglik > 1/5 -
uzunluk

« veya kablo ekranini, motor terminal kutusunun kursun gegisinde 360 derece
topraklayin.

Elektrik kurulumu



33

Prosediir

A

Sekilde RO...R2 kasa boyutu gosterilmektedir. R3 boyutunda, giris gticu, fren direnci
ve motor baglantilari terminal kapaginin sol tarafinda yer almaktadir (/0O
baglantilari).

1. IT (topraklamasiz) sistemler ve kdsede topraklamali TN sistemlerde, EMC'deki
vidayi sokerek dahili EMC filtresini ¢ikarin.

UYARI! EMC filtresi sOkilmemis bir sricinin IT sisteminde [topraklamasiz gl¢
sistemi veya yuksek direng topraklamali (30 ohm Uzerinde) gli¢ sistemi] kurulmasi
durumunda sistem, slricltnin EMC filtresi kondansatorleri Gzerinden toprak
potansiyeline baglanacaktir. Bu, tehlikeye veya suriclide hasara neden olabilir.

EMC filtresi s6kllmemis bir strlcinun kdsede topraklamali TN sistemine kurulmasi
durumunda sirtict hasar goérecektir.

2. Topraklama kelepcgesi altindaki giris glici kablosunun topraklama iletkenini (PE)
baglayin. Faz iletkenlerini U1, V1 ve W1 terminallerine baglayin. R0O...R2 kasa
boyutlari icin 0,8 Nm (7 Ibf ing) ve R3 icin 1,7 Nm (15 Ibf in¢) dederinde bir sikma
torku kullanin.

3. Motor kablosunu soyun ve kisa bir sa¢ drguisi olusturacak sekilde ekrani bukin.
Bakuld olan ekrani topraklama kelepgesi altina sabitleyin. Faz iletkenlerini U2, V2
ve W2 terminallerine baglayin. RO...R2 kasa boyutlari i¢cin 0,8 Nm (7 Ibf in¢) ve
R3icin 1,7 Nm (15 Ibf in¢) degerinde bir sikma torku kullanin.

4. Adim 3'teki motor kablosu prosedurlerini kullanarak ekranli bir kabloyla opsiyonel
fren direncini BRK+ ve BRK- terminallerine baglayin.

5. Sdrdcunldn disinda yer alan kablolari mekanik olarak sabitleyin.

Sikma momenti:
RO...R2: 0.8 Nm (7 Ibfin.)
R3: 1.7 Nm (15 Ibfin.)

Elektrik kurulumu
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Kontrol kablolarinin baglanmasi

I1/O terminalleri

Asagidaki sekilde I/0O baglantilari gdsterilmektedir.

1 2 3 456 7 8 17 18 19 X1A: 1: SCR 9: +24V X1B: 17: ROCOM
2: Al 10: GND 18: RONC
3:GND 11: DCOM 19: RONO
S1 D220 DD [ DDD 4:+10V 12: DI 20: DOSRC
NC = I ] ) 5: Al2 13: DI2 21: DOOUT
WHecoceooz poe] SRR ER:  Eoew
8: GND 16:DI5

<:E§ 9 10 11 12 13 14 15 16 20 21 22
X1A X1B

Kontrol sinyallerinin varsayilan baglantisi 9902 parametresi ile segilen kullanilan
uygulama makrosuna gore degisir. Baglanti semalari icin bkz. bolim Uygulama
makrolari.

S1 anahtari, Al1 ve Al2 analog girigleri igin sinyal tipleri olarak gerilim (0 (2)...10 V)
veya akimi (0 (4)...20 mA) seger. Fabrika ayarlari Al1 igin gerilim ve Al2 igin akimdir
ve bunlar da uygulama makrolarindaki varsayilan kullanima karsilik gelmektedir.

Ust konum: | [0 (4)...20 mA], Al2 igin varsayilan
Alt konum: U [0 (2)...10 V], Al1 i¢in varsayilan

[
o
<

Al [wajm

Varsayilan olarak, tek kutuplu gerilim Al1 igin ve tek kutuplu akim Al2 i¢in kullanilir.
Cift kutuplu gerilim (-10 V...10 V) ve akim (-20 mA...20 mA) da mumkindir. Tek
kutuplu baglanti yerine ¢ift kutuplu baglanti kullaniilmasi durumunda parametrelerin
nasil ayarlanacagi hakkinda bilgi i¢in bkz. bdlim Programlanabilir analog girisler
sayfa 92.

Tek kutuplu gerilim iki kutuplu gerilim Tek kutuplu/iki kutuplu akim
—1SCR SCR SCR
1...10 kohm . ’l|_ ) "@’ "l|_ N
’—é ~— GND GND X GND
l +10V
+10V GND -10V Harici gii¢ kaynagi kullanin.
|

Frekans girisi olarak DI5 kullanilirsa parametrelerin nasil ayarlanacagi hakkinda bilgi
icin bkz. bélim Frekans girigi sayfa 95.

Elektrik kurulumu
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Prosediir

1.

Ayni anda kasadaki girintiye basarak ve kapagi ¢ikararak terminal kapagini
cikarin.

. Analog sinyal: Analog sinyal kablosunun dis yalitimini 360 derece soyun ve

ciplak ekrani kelepge altinda topraklayin.

3. iletkenleri uygun terminallere baglayin.

4. Analog sinyal kablosundaki her bir ¢iftin topraklama iletkenlerini bukun ve demeti

SCR terminaline baglayin.

5. Dijital sinyaller. Kablonun iletkenlerini uygun terminallere baglayin.

6. Dijital sinyal kablolarinin topraklama iletkenleri ve ekranlarini (varsa) bir demet

seklinde bukun ve SCR terminaline baglayin.

7. SurGcundn dig kismindaki tim kablolari mekanik olarak sabitleyin.

8. Opsiyonel fieldbus modulinu baglamaniz gerekmiyorsa (bkz. sayfa 22), terminal

—l

| 3@

:
= Y

f ,lzzit

kapagini geri koyun.

Elektrik kurulumu
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Kurulum kontrol listesi

Kontrol listesi

Devreye almadan 6nce surtcinin mekanik ve elektriksel kurulumunu kontrol edin.
Kontrol listesini bagka biriyle birlikte gézden gegirin. Sirlcl zerinde ¢alismaya
baslamadan énce bu kilavuzun ilk sayfalarindaki Giivenlik bolimi okuyun.

Kontrol

MEKANIK KURULUM

O  Ortam calisma kosullari uygun. (Bkz. Mekanik kurulum: Kurulum sahasi icin gereksinimler
sayfa 20, Teknik veriler: Sogutma hava akigi gereksinimleri sayfa 255 ve Ortam Kosullari
sayfa 261.)

O  Sdricd, dikey ve yanmayan bir duvara dizgin bir sekilde monte edilmis. (Bkz. Mekanik
kurulum.)

O Sogutma havasi serbest sekilde akiyor. (Bkz. Mekanik kurulum: Sdrticl ¢evresindeki bos
alan sayfa 21.)

O Motor ve yik ¢alistirmaya hazir. (Bkz. Elektrik kurulumunun planlanmasi: Motor segimi
sayfa 23 ve Teknik veriler: Motor baglantisi sayfa 259.)

ELEKTRIK KURULUMU (Bkz. Elektrik kurulumunun planlanmasi ve Elektrik kurulumu.)

O  Topraklamasiz ve kdsede topraklamali sistemler igin: Dahili EMC filtresi ¢ikariimisg (EMC
vidasi sékuldr).

Sdrdcu iki yilin Gzerinde bir stire boyunca saklandiysa kondansatoérler yenilenmis.

Suricl uygun bigimde topraklanmis.

Giris besleme geriliminin, strticinin nominal giris gerilimine uyuyor.

U1, V1 ve W1'deki girig glicu baglantilari dizgundur ve dogru moment degerinde sikilmis.
Uygun giris glicu sigortalari ve ayirici takiimis.

U2, V2 ve W2 motor baglantilari dizgun ve dogru moment degerinde sikiimisg.

Motor kablosu diger kablolardan uzaga désenmis.

Harici kontrol (I/O) baglantilari dizgun.

Giris besleme gerilimi stirliclinin ¢ikisina uygulanamaz (bypass baglantisiyla).

O O0O00000O0a00aO0

Terminal kapag! ve NEMA 1 igin baslik ve baglanti kutusu yerinde.

Kurulum kontrol listesi
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Devreye alma, I/O ve ID Run ile kontrol

Bu bolumin icindekiler

Bu bolim asagidakilerin nasil yapilacagini agiklar:
* devreye alma
» start, stop, donls ydénuni degistirme ve 1/0O araylzu ile motorun hiz ayari.

» sUrdcud igin bir ID RUN (Motor tanimlama) gerceklestirme.

Surucunun devreye alinmasi

Sirdclyu nasil devreye alacaginiz, eger varsa, sahip oldugunuz kontrol paneline
baglidir.

* Eger kontrol paneliniz yoksa, bkz. talimatlar, bélim Stirdiciiniin kontrol paneli
olmadan devreye alinmasi, sayfa 39.

+ Eger Temel Kontrol Paneliniz varsa, bkz. talimatlar, bolim Sinirli devreye
almanin gerceklestirilmesi, sayfa 40.

+ Eger Geligsmis Kontrol Paneliniz varsa, Devreye Alma Asistanini (bkz. bolim
Yénlendirmeli devreye almanin gerceklestiriimesi, sayfa 45) galigtirabilir ya da
sinirh devreye alma gercgeklestirebilirsiniz (bkz. bolum Sinirli devreye almanin
gerceklestiriimesi, sayfa 40). Yalnizca Gelismis Kontrol Panelinde bulunan
Devreye Alma Asistani, yapilmasi gereken tim ayarlar konusunda size rehberlik
eder. Sinirli devreye alma sirasinda surlcu sizi herhangi bir sekilde
yonlendirmez; kilavuzdaki talimatlara gore en temel ayarlari yapabilirsiniz.

Siriciiniin kontrol paneli oimadan devreye alinmasi

GUVENLIK

Q Devreye alma sadece yetkili bir elektrikci tarafindan gerceklestirilebilir.

Devreye alma prosediru boyunca Giivenlik boluminde verilen guvenlik talimatlar
uygulanmaldir.

O | Montaji kontrol edin. Bkz. Kurulum kontrol listesi béliumundeki kontrol listesi.

O | Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agip agmadigini kontrol edin.
Hatali donls yéni durumunda hasar riski varsa motor ile makine arasindaki baglantiyi
sokin.

ENERJi VERME
L | Giris besleme gerilimini uygulayin ve bir siire bekleyin.

U | Kirmizi LED'in yanmadigindan, yesil LED'in ise yanmis ancak yanip sonmekte olmadigindan
emin olun.

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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Siricu artik kullanima hazirdir.

Sinirh devreye almanin gergeklestiriimesi

Sinirli devreye alma i¢in Temel Kontrol Panelini ya da Sinirli Kontrol Panelini kontrol
edebilirsiniz. Asagidaki talimatlar her iki kontrol paneli i¢in gecerlidir, ancak yalnizca
Gelismis Kontrol Paneli icin gecerli olan talimatlar hari¢ gdsterilen tim ekranlar

Temel Kontrol Paneli ekranlaridir.

Baslamadan 6nce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

GUVENLIK

Devreye alma sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan gerceklestirilebilir.

Devreye alma prosedirl boyunca Givenlik bdlimunde verilen glvenlik talimatlari

A uygulanmalhdir.

Montaji kontrol edin. Bkz. Kurulum kontrol listesi bolimundeki kontrol listesi.

Motoru start etmenin bir tehlikeye yol acip agmadigini kontrol edin.
Asagidaki durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiyi sokiin :

* yanhs yonde dénlUs durumunda hasar tehlikesi varsa, veya

* slrdcl devreye alma esnasinda bir ID Run gergeklestiriimesi gerekiyorsa. ID Run sadece
maksimum motor kontrol hassasiyeti gerektiren uygulamalarda gereklidir.

ENERJiI VERME

Giris besleme gerilimini uygulayin.
Temel Kontrol Paneli Cikis moduna gecer.

Gelismis Kontrol Paneli, Devreye Alma Asistanini galistirmak
isteyip istemediginizi sorar. Eger % tusuna basarsaniz,
Devreye Alma Asistani ¢galismaz ve asagida, Temel Kontrol
Panelinde anlatilan sekilde manuel devreye alma ile devam
edebilirsiniz.

< 000~

OUTPUT FWD

LOC U CHOICE

Devreye alma
asistanyny kullanmak
istiyor musunuz?

Hayyr
EXIT 00:00 OK

MANUEL DEVREYE ALMA VERI GIRISI (parametre grubu 99)

Eger Gelismis Kontrol Paneliniz varsa, dili segin (Temel Kontrol
Panelinde dil destegi bulunmamaktadir). Kullanilabilecek
dillerle ilgili degerler igin 9901 parametresine bakin.

Genel parametre ayari prosediirii asagida Temel Kontrol Paneli igin

aciklanmigtir. Temel Kontrol Paneli ile ilgili daha ayrintili talimatlar icin bkz.
55. Geligmis Kontrol Paneli ile ilgili talimatlar igin bkz. 66.

Genel parametre ayar islemleri:

1. Ana mendiye gitmek igin alt satirda OUTPUT yaziyorsa ~Y_J tusuna basin;

aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi gérillene kadar ™7 tusuna art
arda basin.

2. “PAr” yazisini gériinceye kadar ~~a~\/<¥ > tuslarina basin ve “%_J
tusuna basin.

LOC UPAR EDIT
9901 LANGUAGE

ENGLISH
(0]
CANCEL | 00:00 [ SAVE

~ TrEF

MENU FWD
PAR FWD

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol




3. ~a~/<¥ > tuslarina basarak uygun parametre grubunu bulun ve
N_ tusuna basin.

4. ~a~/<¥ > tuslarini kullanarak grup iginde uygun parametreyi bulun.

5. Parametre degeri, alt kisminda ~X_J ile gésterilene kadar tusuna
basin ve iki saniye kadar basili tutun.

6. Degeri ~ a~\/<¥ 7 tuslarini kullanarak degistirin. Tusa basili
tuttugunuzda deger daha hizli degisecektir.

7. Parametre degerini, Y_J tusuna basarak kaydedin.

Uygulama makrosunu secin (parametre 9902). Genel
parametre ayar islemleri yukarida aciklanmigtir.

Hazir deger 1 (ABB STANDARD) birgok durumda uygundur.

Motor kontrol modunu secin (parametre 9904).

1 (VECTOR:SPEED) birgok durum icin uygundur.2 (VECTOR:TORQ) tork

kontrol uygulamalari igin uygundur.3 (SCALAR:FREQ) 6nerilir

« sUrucuye baglanan motorlarin sayisinin degisken oldugu ¢oklu motor
sdrdcdleri igin

* motorun nominal akim degeri, striciniin nominal akiminin %20’sinden
kiiglik oldugunda

» sUriicli, motor baglanmadan test amagli kullanildiginda

Motor plakasindan motor degerlerini girin:

(& )
ABB Motors C€
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 MIL 55 [
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz | kW r/min A cos P|IAIN [tEss
690 Y 50 [30 [1475 [325 [o083
400 D 50 |30 [1475 [ 56 [083
660Y | 50 |30 |1470 | 34 | 083 380V
380 D 50 [30 (1470 [ 5 |083 | -@—— besleme
415D 50 |30 |1475 | 54 |0.83 .
440 D 60 | 35 [1770 | 59 | 0.83 gerilim
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 a8 62101C3 [ 180 kg
IEC 34-1
& ¥

* motor nominal gerilimi (parametre 9905)

» motor nominal akimi (parametre 9906)

9904 parametresinin 1 (VECTOR:SPEED) ya da 2 (VECTOR:TORQ)
olarak ayarlanmasi halinde izin verilen aralk: 0,2...2,0 - I,y A

41

= 2001

PAR

Loc 2 PQ O %D

“ 1500,

PAR FWD

“ 1600,

PAR FWD

= 2002

PAR

Loc 9Pg O %D

Loc 9Pg O ﬂ;

Not: Motor degerini motor
plakasindaki degerin aynisina
ayarlayin. Ornegin plakadaki
motor nominal hizi 1440 rpm ise
9908 MOTOR NOM SPEED
parametresinin degerini

1500 rpm olarak ayarlamak
sUriicide yanlis galismaya yol
acar.

Loc 9Pg O 5
Loc 9Pg O 6

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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* motor nominal frekansi (parametre 9907) LoC 9 9 O 7
PAR FWD
» motor nominal hizi (parametre 9908) LocC 9 9 O 8
PAR FWD
» motor nominal glict (parametre 9909) LocC 9 9 O 9
PAR FWD

O | Motor tanimlama ydntemini (parametre 9910) segin.

Varsayilan deger olan 0 (OFF) birgcok uygulama i¢in uygundur. Temel devreye alma

islemlerinde uygulanir. Ancak bunun icin 9904 parametresinin 3 (SCALAR: FREQ) olarak

ayarlanmis olmasi halinde, 27071 parametresinin 3 (SCALAR FLYSTART) ya da 5 (FLY +

BOOST) olarak ayarlanmasi gerektigini unutmayin.

Eger seciminiz 0 (OFF) ise sonraki adima gegin.

Deger 1 (ON) asagidaki hallerde secilmelidir:

- calisma noktasi sifir hiz etrafinda ise ve/veya

- motor nominal momentinin Gzerinde genis hiz araligi iginde ve ol¢ctiimus herhangi bir geri
besleme olmadan moment araliginda galisma gerektiginde.

Eger ID Run calistirma (deger 1 (ON)) yapmaya karar verirseniz, bolim ID Run nasyl!
gercekleptirilir sayfa 48'de verilen 6zel talimatlar uygulayin ve sayfa 43'deki MOTOR
DONUP YONU. adima gegin.

ID RUN SECIMi 0 (OFF) IKEN TANIMLAMA MIKNATISLAMA
O | Lokal kontrole gegcmek igin tusuna basin (sol tarafta LOC
tusu goruntilenir).

Sdriclyu start etmek icin (& tusuna basin. Motor modeli,
motoru sifir hizda 10-15 s arasinda miknatislayarak
hesaplanir.

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol



MOTOR DONUS YONU

Motor donls yonund kontrol edin.

» Sdrlcu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gosterilir),
tusuna basarak lokal kontrole gegin.

* Ana meniye gitmek igin alt satirda OUTPUT yaziyorsa “X_J
tusuna basin; aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi
gérilene kadar =7 tusuna art arda basin.

* “rEF” yazisini gbriinceye kadar ~a~/<¥ > tuslarina basin
ve X tusuna basin.

* Frekans referansini sifirdan kiguk bir degere ylkseltmek igin
< a~tusunu kullanin.

* Motoru start etmek icin (&> tuguna basin.

* Motorun gercek yéninln, ekranda goérintllenenle ayni olup
olmadigini kontrol edin (FWD, ileri ve REV geri anlamina
gelmektedir).

* Motoru stop etmek igin (&> tusuna basin.

Motor dénme yonunu degistirmek igin:

 Giris guclinin baglantisini stirliciden ayirin ve ara devre
kondansatorlerinin yikd bosaltmalari i¢in 5 dakika bekleyin.
Her bir giris terminali (U1, V1 ve W1) arasindaki gerilimi
6lcln ve sdrtcl yukinin bosaltildigindan emin olmak igin bir
multimetre ile topraklayin.

+ Surucu cikis terminallerinde veya motor baglanti kutusunda
bulunan iki motor kablo faz iletkeninin yerini degistirin.

 Giris guclinl uygulayarak ve kontroll yukarida tarif edildigi
gibi tekrarlayarak yaptiginizin dogrulugunu kontrol edin.

43

LOC

XXX

FwD

N
ileri yon
O
‘0

T
§
‘0

geri yon

HIZ LIMITLERI VE HIZLANMA/YAVASLAMA RAMPALARI

Minimum hizi ayarlayin (parametre 20017).

Maksimum hizi ayarlayin (parametre 2002).

Hizlanma zamani 1'i (parametre 2202) ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki hizlanma rampasi kullanilacaksa
ayni zamanda hizlanma rampasi 2’yi de (parametre 2205)
kontrol edin.

Yavaglama zamani 1'i (parametre 2203) ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki yavaslama rampasi kullanilacaksa
ayni zamanda yavaslama rampasi 2’yi de (parametre 2206)
ayarlayin.

Loc 2 PQ O JV_D
Loc 2 PQ O %D
Loc 2P§ O %D

2203

PAR FWD

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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KULLANICI MAKROSU KAYDEDILIYOR VE SON KONTROL

Devreye alma artik tamamlanmistir. Ancak, bu asamada
uygulamanin gerektirdigi parametrelerin ayarlanmasi ve
ayarlarin, sayfa 84 bdlum Kullanici makrolari'nda belirtilen
sekilde kullanici makrosu olarak kaydedilmesi faydali olabilir.

Sirict durumunun tamam olup olmadigini kontrol edin.

Temel Kontrol Paneli: Ekranda hata veya alarm gosterilip
gosterilmedigini kontrol edin. Siricinin 6n tarafindaki LED'leri
kontrol etmek igin, paneli sdkerek kirmizi LED'in yanmadigini,
yesil LED'in ise yandigini ancak yanip sonmekte olmadigindan
emin olmadan 6nce uzaktan kumandaya gegin (aksi taktirde bir
hata olusturur).

Gelismis Kontrol Paneli: Ekranda herhangi bir ariza ya da
alarmin goruntilenmediginden ve panel LED'inin yesil renkte
oldugundan ve yanip sénmekte olmadigindan emin olun.

Siriicii artik kullanima hazirdir.

LOC

9902

PAR FWD

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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Yonlendirmeli devreye almanin gergeklestiriimesi

Yoénlendirmeli devreye almayi gergeklestirebilmek igin Gelismis Kontrol Paneline
ihtiyaciniz bulunmaktadir.

Baslamadan dnce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

GUVENLIK

c Devreye alma sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan gergeklestirilebilir.

Devreye alma prosedlru boyunca Glivenlik béliminde verilen glvenlik talimatlar
uygulanmahdir.

Montaji kontrol edin. Bkz. Kurulum kontrol listesi bolimundeki kontrol listesi.
Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agip agmadigini kontrol edin.
Asagidaki durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiy: sokiin :

» yanhs yonde dénls durumunda hasar tehlikesi varsa, veya

* slrdcl devreye alma esnasinda bir ID Run gergeklestiriimesi gerekiyorsa. ID Run sadece
maksimum motor kontrol hassasiyeti gerektiren uygulamalarda gereklidir.

ENERJiI VERME

Giris besleme gerilimini uygulayin. Kontrol paneli dncelikle, LOC ¥ CHOICE
. . o N Devreye alma
Devreye Alma Asistanini galistirmak isteyip istemediginizi sorar. asistanyny kullanmak
. .. isti ?
 Devreye Alma Asistanini galistirmak igin % tusuna basin (WEG || wE | oo E
vurgulanmis halde iken).
EXIT

* Devreye Alma Asistanini galistirmak istemiyorsaniz v tusuna

Hayyr
EXIT | 00:00 OK

basin.
o ¥ tusun rak B negini vurgulayin v nelin LOC T CHOICE————
g u"§u a basa a, iE segeneg urgu ay. © Pa.e.. ’ sonraki calyptyrmada
surlcuyu tekrar agtiginizda Devreye Alma Asistani ile ilgili devreye alma asistany

gosterilsin mi?
Var)

Ha r
EXIT | 00:00 OK

soruyu sormasi (ya da sormamasi) igin % tusuna basin.

DiL SEGiMi

Devreye Alma Asistanini ¢alistirmaya karar verdiginizde, ekranda |[LOC UPAR EDIT
dili segmeniz istenir. ~a~/<¥ > tuslariyla istediginiz dile gelin ve |{9901 LANGUAGE

SAVE

55 tusuna basarak onaylayin. ENGLISH

% tusuna basmaniz halinde Devreye Alma Asistani durdurulur. [OE]T| 00:00 [SAVE ™

YONLENDIRMELI| SET-UP iSLEMINi BASLATMA

Devreye Alma Asistani, motor ayarlarindan baslayarak ayarlama |[LOC UPAR EDIT
gorevlerinde sizi yonlendirecektir. Motor degerini motor 9905 MOTQR _NOM VOLT
plakasindaki degerin aynisina ayarlayin.

A< tuslarini kullanarak istediginiz parametre degerine —EXTT 1 00:00 [ SAVE
gelin ve % tusuna basarak onaylayin ve Devreye Alma '
Asistanina devam edin.

Not: Herhangi bir zamanda => tusuna bastiginizda, Devreye
Alma Asistani durdurulur ve ekran Cikis moduna gecer.

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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Gorev tamamlandiktan sonra panelde sonraki ayarlama géreviyle
devam etmek isteyip istemediginiz sorulur.
OK

* Devreye Alma Asistaninin ¢alismaya devam etmesi i¢in ~7
tusuna basin (EEYETI ( vurgulanmis halde iken).

+ ¥~ tusuna basarak segenegini vurgulayin ve %
tusuna basarak bu gdérevi tamamlamadan sonrakine gecin.

EXIT

* Devreye Alma Asistanini durdurmak igin i tusuna basin.

LOC T CHOICE -
U¥gu1ama ayarlary
ile devam etmek

1st1§or musunuz?

Gec
EXIT | 00:00 OK

KULLANICI MAKROSU KAYDEDILIYOR VE SON KONTROL

Devreye alma artik tamamlanmistir. Ancak, bu asamada
uygulamanin gerektirdigi parametrelerin ayarlanmasi ve ayarlarin,
sayfa 84 bdlim Kullanici makrolari'nda belirtilen sekilde kullanici
makrosu olarak kaydedilmesi faydali olabilir.

Ayarlar tamamlandiginda, ekranda herhangi bir ariza ya da alarmin
goérintilenmediginden ve panel LED'inin yesil renkte oldugundan
ve yanip sénmekte olmadigindan emin olun.

Siriicii artik kullanima hazirdir.

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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Surucu /O arayuzu ile nasil kontrol edilir

Asagidaki tablo belirtilen durumlarda surdcunun dijital ve analog giriglerle nasil
calistirilacagini anlatir:

* motorun devreye almasi gergeklestirildiginde ve
* hazir deger (standart) parametre ayarlari gegerli oldugunda.

Temel Kontrol paneli Ekranlari 6rnek olarak verilmigtir.

ON AYARLAMALAR

Egder donus yonin( degdistirmeniz gerekiyorsa 1003 parametre
ayarini 3'e (REQUEST) getirin.

Kontrol baglantilarinin ABB Standart makrosu icin verilmis baglant Bkz. ABB Standart makrosu,
semasindaki gibi yapildigina emin olun. sayfa 77.

Surldcunin uzaktan kontrolde oldugundan emin olun. Uzaktan ve Uzaktan kontrolde, panel
lokal kontrol arasinda gegis igin tusuna basin. ekraninda REM yazisi

goruntilenir.

MOTORUN HIZINI KONTROL ETMEK VE START ETME

DI1 dijital girisini agarak start edin. O O O
Temel Kontrol Paneli: FWD yazisi hizli sekilde yanip sénmeye baslar ||*™ U 2
ve set degerine ulasildiktan sonra durur OUTPUT FWD

Gelismig Kontrol Paneli: Ok donmeye baslar. Set degerine erisilene
kadar noktalidir.

Al1 analog girisinin gerilimini ayarlayarak surtci ¢ikis frekansini 5 O O
(motor hizi) ayarlayin. REM . He

OUTPUT FWD

MOTOR DONUS YONUNU DEGISTIRME

Ters yon: DI2 dijital girisi ON. REM 5 O O Hz

OUTPUT REV
lleri yon: DI2 dijital girigi OFF. . 5 OO N
OUTPUT FWD
MOTORU STOP ETME
DI1 dijital girisi OFF. OOO
Temel Kontrol Paneli: FWD metni yavagga yanip sonmeye baglar. REM U
Gelismis Kontrol Paneli: Ok dénmeyi durdurur. OuTPUT FWD

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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ID Run nasil gergeklestirilir

Saricu ilk kez galistirildiginda ve motor parametrelerinde (grup 99 START-UP
DATA) degisiklik yapildiginda motor dzelliklerini otomatik olarak tahmin eder.. Bu
durum 9970 parametresi ID RUN degeri 0 (OFF) oldugunda gecerlidir.

Birgok uygulamada ayri bir ID Run gergeklestirmeye gerek yoktur. ID Run asagidaki
durumlarda gecerlidir:

+ cahigma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

+ motor nominal momentin Uzerinde genis hiz aralidi iginde ve 6l¢iimius herhangi
bir geri besleme olmadan moment araliginda ¢alisma gerektiginde.

Not: ID Run isleminden sonra motor parametreleri (grup 99 START-UP DATA)
degistirildiginde islem tekrarlanmalidir.

ID Run iglemleri

Genel parametre ayarlari prosediri burada tekrar edilmez. Temel Kontrol Paneli igin
bkz. sayfa 55. Gelismis Kontrol Paneli i¢in bkz. sayfa 66. ID Run iglemi kontrol paneli
olmadan gergeklestiriiemez.

A

O O

O 0o o o

O O

OZ KONTROL

UYARI! ID Run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50...80 arasinda galisir.
Motor 6ne dogru ddnecektir. ID Run gerceklestirmeden 6nce motoru
¢alistirmanin giivenli olup olmadigini kontrol edin!

Asagidaki durumlarda motor ile ekipman arasindaki baglantiyi sokun.

Eger ID Run dncesinde parametre degerleri (grup 07 OPERATING DATA - grup 98
OPTIONS) degistiriimisse yeni ayarlarin asagdidaki kosulara uyup uymadigini kontrol edin:

2001 MINIMUM SPEED < 0 rpm
2002 MAXIMUM SPEED > motor nominal devrinin %80'i
2003 MAXIMUM CURRENT > I,y

2017 MAX TORQUE 1 > %50 veya 2018 MAX TORQUE 2 > %50, 2074 MAX TORQUE
SEL parametresine gore hangi yukin kullanimda olduguna baglh olarak

Calisma izni sinyalinin agik olup olmadigini kontrol edin (parametre 1607).

Panelin lokal kontrolde olup olmadigini kontrol edin (LOC ifadesi sol / ist tarafta
goruntilenir). Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gecis yapmak icin tusuna basin

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol




TEMEL KONTROL PANELI ILE ID RUN

49

9910 parametresi ID RUN iglevini 1 (ON) konumuna getirin.
Yeni ayarlari “X_J tusuna basarak kaydedin.

ID Run sirasinda gerceklesen degerleri izlemek isterseniz,
Cikis moduna ulasana kadar art arda =7 tusuna basin.

ID Run iglevini baglatmak icin (&> tusuna basin. Panel, ID
Run iglevini ilk baglattiginizda géruntilenmekte olan ekran ile

PAR FWD
LOC 1
PAR FWD
LoC
Hz
| |
OUTPUT FWD
FWD

sag tarafta gorintilenen alarm ekrani arasinda gegis yapmaya
devam eder.

Genelde ID Run esnasinda higbir kontrol panel tusuna
basiimamasi tavsiye edilir. Ancak (&> tusuna basarak ID Run
islemini her an durdurabilirsiniz.

ID Run tamamlandiktan sonra alarm ekrani gérintilenmeye
devam etmez.

“ FOO1l

FWD

ID Run isleminin basarisiz olmasi halinde sag tarafta ariza
ekrani gorintulenir.

GELISMiS KONTROL PANELI iLE ID RUN

9910 parametresi ID RUN islevini 1 (ON) konumuna getirin.
Yeni ayarlari <& tusuna basarak kaydedin.

N

ID Run sirasinda gergeklesen degerleri izlemek isterseniz,
Cikis moduna ulasana kadar art arda => tusuna basin.

=7

ID Run iglevini baglatmak igin tusuna basin. Panel, ID
Run islevini ilk baslattiginizda goérintilenmekte olan ekran ile
sag tarafta gorintilenen alarm ekrani arasinda gegis yapmaya
devam eder.

Genelde ID Run esnasinda higbir kontrol panel tusuna

basiimamasi tavsiye edilir. Ancak (&> tusuna basarak ID Run
islemini her an durdurabilirsiniz.

ID Run tamamlandiktan sonra alarm ekrani gérintilenmeye
devam etmez.

ID Run isleminin basarisiz olmasi halinde sag tarafta ariza
ekrani goruntdlenir.

LOC U PAR EDIT
9910 ID RUN

[1]

CANCEL | 00:00 [ SAVE
Hz
.O A

0.% 0
~ TR 1 00:00 [ MENU

LOC T ALARM

ALARM 2019

ID run

00:00

Loc v

LOC UHATA

FAULT 11

ID RUN FAIL
00:00

Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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Devreye alma, I/0 ve ID Run ile kontrol
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Kontrol panelleri

Bu bolumin icindekiler

Bu boélimde, kontrol panel tuslari, LED g&stergeleri ve ekran alanlari anlatiimaktadir.
Ayrica, ayarlari kontrol etme, izleme ve degistirme konularinda panelin kullanimi
hakkinda talimatlar saglamaktadir.

Kontrol panelleri hakkinda

ACS350'yi kontrol etmek, durum verilerini okumak ve parametreleri ayarlamak icin
bir kontrol paneli kullaniimahdir. ACS350, iki farkli tip kontrol panelinden biri ile
kontrol edilebilir:

Uyumluluk

Temel Kontrol Paneli + Bu panelde (asagida agiklanmistir), parametre
degerlerinin manuel olarak girilmesinde kullanilan temel araglar bulunur.

Gelismis Kontrol Paneli + Bu panelde (bolim Gelismis Kontrol Paneli, sayfa 59'da
anlatilmistir) en sik kullanilan parametre ayarlarini otomatiklestirecek énceden
programlanmis asistanlar bulunmaktadir.

Kilavuz asagidaki versiyonlar ile uyumludur:
Temle Kontrol Paneli: ACS-CP-C Rev. C,

panel programlama yazilimi surim 1.11 ya da daha yeni.

Gelismis Kontrol Paneli: ACS-CP-A Rev. O,

panel programlama yazilimi strim 1.57 ya da daha yeni.
panel flash konfiglirasyon dosyasi siriim 1.12.2.0 ya da daha yeni.

Gelismis Kontrol Paneli siriimiini nasil belirleyebileceginiz konusunda bkz. sayfa
62.

Temel Kontrol Paneli

Ozellikler

Temel Kontrol Paneli asadidaki 6zelliklere sahiptir:

LCD ekranli niimerik kontrol paneli

kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra bagka surtcllere aktarmak
veya belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla kontrol paneli bellegine
kopyalanabilir.

Kontrol panelleri
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Genel Bilgiler

Asagidaki tabloda, Ana Kontrol Panelindeki temel fonksiyonlar ve ekranlar hakkinda 6zet
bilgiler saglamaktadir.

No. |Kullanimi

J 1 |LCD ekran + Bes alana ayrilmistir:

1a)LOC 1b a. Sol ust + Kontrol konumu:
1 1 LOC: suriicu kontrolu lokal, yani kontrol panelinde
@ . REM. siirtict kontrolQ, sirtci 1/0'lan ve fieldbus gibi uzaktandir.
1d)OUTPUT FWD (1e

b. Sag ust + Goruntilenen degerin birimi.

c. Orta + Degisken; genelde, parametre ve sinyal degerlerini, mentileri veya
listeleri gosterir. Ayrica, kontrol paneli hatalari igin bir kod g0sterir.

d. Sol alt ve orta + Panel galisma durumu:
OUTPUT: Cikis modu
PAR: Parametre modu
MENU: Ana menu.

e. Sag alt + Gostergeler:
FWD (ileri) / REV (geri): motor ddnme yoni
Yavas yanip sénme: durmus
Hizli yanip sdnme: ¢alisiyor, set degerinde degil
Sabit: galisiyor, set dederinde

B3 Gorlintllenen deger degistirilebilir (Parametre ve Referans
modlarinda).

2 |RESET/EXIT + Degistirilmis degerleri kaydetmeden bir list meniiye gecer.
Cikis ve Hata modlarinda hatalari resetler.

3 |MENU/ENTER + Meninin alt mendlerine girmek igin kullanihr. Parametre
modunda gorintilenen dederi, yeni ayar olarak kaydeder.

4 |Yukar +

« Bir menu veya listede yukari dogru ilerlemek icin kullanilir.

 Bir parametre secilmisse, degeri artirmak icin kullanilir.

» Referans modunda referans degerini artirir.

Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden
olur.

5 |Asagl +

* Bir meni veya listede asagi dogru ilerleme.

* Bir parametre secilmigse, degeri azaltmak i¢in kullanilir.

» Referans modunda referans degerini azaltir.

Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden
olur.

6 |LOC/REM = Sirlcl ¢alisma modunu lokal kontrolden uzaktan kontrole
degigtirir.

7 |DIR + Motor yonuni degistirir.

Kontrol panelleri
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Caligsma prensipleri

Kontrol paneli, mentiler ve tuslar yardimiyla ¢alistirilir. Secenek ekranda belirene
kadar ~a~ ve ¥ > ok tuslarini kaydirip “S_J tusuna basarak bir segcenek segin
(6rnegin, calistirma modu veya parametre).

7 tusuyla yapilan degisiklikler kaydedilmeden bir dnceki caligma dizeyine geri
donaldr.

Temel Kontrol Panelinin bes adet panel modu bulunmaktadir: Cikis, Referans,
Parametre, Kopyalama ve Hata. ilk dért modun calistiriima yéntemi bu bélimde
anlatiimaktadir. Bir hata ya da meydana geldiginde panel, hata veya alarm kodunu
goOsteren Hata moduna otomatik olarak gecger. Cikis veya Hata modunda hata veya
alarmi resetleyebilirsiniz (bkz. bélum Hata izleme).

Glg¢ aglkken panel Cikis modundadir; burada calistirma, durdurma islemlerini
gerceklestirebilir, yoni degistirebilir, lokal ve uzaktan kontrol modlari arasinda gegis
yapabilir, G¢ adete kadar degeri izleyebilirsiniz (ayni anda bir tane). Diger gorevleri
gerceklestirmek icin ilk olarak Ana menuUye gidin ve uygun modu segin.

Genel gérevier hakkinda bilgiler

Asagidaki tabloda genel goérevler, bunlari gerceklestirebilecediniz modlar ve s6z
konusu gorevler hakkinda ayrintili bilgilerin saglandigi sayfa numaralari
verilmektedir.

Gorev Mod Sayfa
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gecis Hepsi 52
Suricu start/stop Hepsi 52
Motor dénme yéniinln degistiriimesi Hepsi 52
izlenen sinyallerin taranmasi Cikis 53
Hiz, frekans ya da tork referansinin ayarlanmasi Referans 54
Parametre degerinin degistiriimesi Parametre 55
izlenen sinyallerin segilmesi Parametre 56
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikis, Hata 239
Parametrelerin suriictiiden kontrol paneline kopyalanmasi Kopyala 58
Parametrelerin kontrol panelinden siriicliye kopyalanmasi Kopyala 58

Kontrol panelleri
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Start/stop ve lokal uzaktan kontroller arasinda gec¢is

istediginiz mod icinde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan modlari arasinda gegis
yapabilirsiniz. Sriclyu start veya stop etmek icin surticiinin lokal kontrolde olmasi

gerekir.
Adim | Eylem Gosterge

1.  Uzaktan kontrol (REM solda goésterilmektedir) ve lokal kontrol (LOC solda ||LocC
gOsterilmektedir) arasinda gegis yapmak igin tusuna basin. . Hz
Not: Lokal kontrole gegis, 1606 LOCAL LOCK parametresi ile devre digi  ||OUTPUT FWD
birakilabilir.
Tusa bastiktan sonra dnceki ekrana donmeden 6nce kisa bir sire igin LocC
duruma gore “LoC” veya “rE” mesaji goruntulenir. L O C

FWD

Sirict ilk kez acgildiginda uzaktan kontroldedir (REM) ve sirticiiniin 1/O

terminalleri ile kontrol edilir. Lokal kontrol (LOC) moduna gegmek ve

surdcult kontrol panelini kullanarak kontrol etmek igin basin. Sonug,

tusa ne kadar sire boyunca bastiginiza gére degisir:

» Tusu hemen birakirsaniz ekranda “LoC”) mesaiji goriintilenir ve sirici

durur. Kontrol referansini sayfa 54'de anlatilan sekilde ayarlayin.

* Tusa yaklasik iki saniye basarsaniz (ekrandaki metin “LoC” yerine “LoC r”
seklinde degistiginde birakirsaniz), striicii daha dnceki sekilde devam
eder. Surucu, ¢calisma/durma durumu ve referans igin gegerli uzaktan
kumanda degerlerini kopyalar ve bunlari ilk lokal kontrol ayarlari olarak
kullanir.

« Lokal kontrolde siiriicliyli durdurmak igin (@) tusuna basin. Alt satirdaki FWD veya REV
metinleri yavas sekilde yanip
sbnmeye baslar.

« Lokal kontrolde stiriiciiyii calistirmak igin tusuna basin. Alt satirdaki FWD veya REV
metinleri hizl sekilde yanip
sdnmeye baslar. Siricu set
degerine ulastiginda yanip
sénmeye son verir.

Motor dénme yéniiniin degigtiriimesi
Motorun dénme ydnunu herhangi bir mod icinden degistirebilirsiniz.
Adim | Eylem Gosterge
1. Sdricl, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gosterilir), tusuna LoC
basarak lokal kontrole gegin. Onceki ekrana dénmeden énce kisa bir siire . Hz
icin “LoC” mesaji gorintilenir. OUTPUT FWD
2. Yo6nd, ileriden (FWD alt kisimda gésterilir) geriye (REV alt kisimda LoC

gosterilir) veya tersi sekilde degistirmek igin é tusuna basin. . Hz

OUTPUT REV

Not: 7003 parametresi 3 (REQUEST) olarak ayarlanmalidir.

Kontrol panelleri
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Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» ayni anda bir sinyal olmak Uzere Ui¢ adete kadar 07 OPERATING DATA gurubu
sinyalinin gergek degerlerini izleme

+ calistirma, durdurma, yon degdistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda
gecis yapma

Cikis moduna ekranin alt kisminda OUTPUT metni gdsterilene kadar =7 tusuna
basarak gegebilirsiniz.

Ekranda bir 071 OPERATING DATA grubu sinyalinin
degeri goruntulenir. Birim, sag tarafta gérantulenir. 56. |REM 4 9_1 Hz
sayfa, izlemek amaciyla Cikis modunda U¢ adete OUTPUT FwD

kadar sinyalin nasil secilecegini agiklamaktadir.
Asagidaki tabloda, ayni anda bir adet olmak lGzere bunlarin nasil gérintilenecedi
gOsteriimektedir.

Izlenen sinyallerin taranmasi

Adim | Eylem Gosterge
1. izlemek igin birden fazla sinyal segilmigse (bkz. sayfa 56), bunlara Cikis
modunda géz atabilirsiniz. REM L 1z
Sinyallere ileri dogru goéz atmak igin ~~Aa™ tusuna art arda basin. Geri OUTPUT FwWD
dogru g6z atmak icin <_¥_~ tusuna art arda basin. O 5 A
REM
| |
OUTPUT FWD
o 107 -
n
OUTPUT FWD

Kontrol panelleri
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Referans Modu

Referans modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» frekans ya da tork referansini ayarlama

» calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda

gegcis yapma
Hiz, frekans ya da tork referansinin ayarlanmasi
Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz “X_] tusuna basarak Ana mendye gidin, aksi
takdirde alt kisimda MENU yazisi gériinene kadar (7 tusuna basin. REM PA rl
MENU WD
2. Sdricl, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gosterilir), tusuna LOC
basarak lokal kontrole gegin. Lokal kontrole gegmeden once ekranda kisa PA rl
slire boyunca “LoC” yazisi gérintulenir. MENU WD
Not: grup 11 REFERENCE SELECT ile, uzaktan kumanda (REM) ile
referans degisikligi yapilabilir.
3. Panel, Referans modunda degilse (“rEF” gérinmiyorsa) ~~A ™ veya LOC
¥~ tusuna basin ve “rEF” gérintilendiginde ~X_J tuguna basin. rl E F
Ekranda, gegerli referans degeri ve dederin altinda gosterilir. MENU
Loc
491 -
FWD
4, * Referans degerini artirmak igin ~~a™ tusuna basin. LOC 5 O O
* Referans degerini azaltmak igin <_¥_ tusuna basin. Hz
FwWD

Tusa basilir basilmaz deger degisir. Surlicii kalici belleginde saklanir ve
kapatildiginda otomatik olarak geri ylklenir.

Kontrol panelleri




Parametre modu

Parametre modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» parametre degerlerini goriuntileme ve degistirme

* Cikis modunda gorintilenen sinyalleri segme ve degistirme

55

» calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda

gecis yapma
Parametre se¢me ve dederini degistirme

Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz “X_J tusuna basarak Ana meniye gidin, aksi LocC
takdirde alt kisimda MENU yazisi gériinene kadar [T77 tusuna basin. rl E F
MENU FWD
2. Panel, Parametre modunda degilse (“PAr” gérinmiyorsa) .~ A ™ veya LocC
¥ tusuna basin ve “PAr” gérintiilendiginde “S_J tusuna basin. PA rl
Ekranda parametre gruplarindan birinin sayisi goruntdlenir. MENU FWD
< =01
PAR FWD
3. Istenilen parametre grubunu bulmak igin /&~ ve <_¥_ tuslarini kullanin. ||Loc 1 1
PAR FWD
4, “\_J tusuna basin. Ekranda segilen gruptaki parametrelerden biri Loc
gOsterilir.
PAR FWD
5. istenilen parametreyi bulmak igin ~~a ™ ve <_¥_ tuslarini kullanin. LocC 1 1 O 3
PAR FWD
6. Ekranda parametre dederi ve alt kisimda degerin degistiriimesini artik LocC
mimkin oldugunu belirten ~Y_J g6sterilene kadar tusuna basin ve
basil tutun. PAR FWD
Not: gOsterildiginde ~~Aa™ ve (¥ tuslarina ayni anda basiimasi
goriuntllenen dederin parametrenin hazir degerine degistirir.
7. Parametre degerini segmek igin ~~a™ ve ¥ _ tuslarina basin. LocC
Parametre degerini degistirdiginizde yanip sonmeye baslar.
PAR FWD
« Gorlntilenen parametre degerini kaydetmek igin “X_J tusuna basin. Loc

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin =7 tusuna basin.

1103

Kontrol panelleri
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Izlenen sinyallerin se¢ilmesi

Adim | Eylem Gosterge

1. Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve 34 PANEL DISPLAY grubu ||LOC 1
parametreleriyle nasil goriintiilenecegini secgebilirsiniz. Parametre
degerlerinin degistiriimesi hakkinda daha fazla bilgi i¢in, bkz. sayfa 55. PAR FWD
Varsaylilan olarak, g6z atarak Ug¢ sinyali izleyebilirsiniz. Varsayilan LocC 10 4
sinyallerin hangileri olacagi 9902 APPLIC MACRO parametresinin
degerine baglidir: varsayilan 9904 MOTOR CTRL MODE parametre degeri PAR FWD
1 (VECTOR:SPEED) olan makrolarda sinyal 1 i¢in varsayilan deger 0102 LoC
SPEED, digerleri icin 0703 OUTPUT FREQ seklindedir. 2 ve 3 sinyalleri 1 O 5
varsayilan de@erleri her zaman sirasiyla 0704 CURRENT VE 0705 PAR FWD
TORQUE seklindedir.
Varsaylilan sinyalleri degistirmek icin grup 07 OPERATING DATA iginden
g6z atmak i¢in U¢ adete kadar sinyal segin.
Sinyal 1: 3401 SIGNAL1 PARAM parametresinin degerini 07 OPERATING
DATA grubundaki sinyal parametresinin indeksine degistirin (= bastaki sifir
haricinde parametrenin numarasi), 6rnegin, 105 0705 TORQUE
parametresini gostermektedir. 100 degeri, higbir sinyalin
gorunttlenmedigini gosterir.
2 (3408 SIGNAL2 PARAM) ve 3 (3415 SIGNAL3 PARAM) sinyalleri igin bu
islemleri tekrarlayin. Ornegin, eger 3407 = 100 ve 3415 = 100 ise g6z atma
devre disi birakilir ve sadece 3408 tarafindan belirtilen sinyal ekranda
goruntilenir.

2. Sinyallerin gérintiilenme seklini secin. Temel Igletim Panelinde gubuk LoC
grafikler bulunmamaktadir. Daha fazla bilgi igin, bkz. 3404 parametresi.
Sinyal 1: parametre 3404 OUTPUT1 DSP FORM PAR FWD
Sinyal 2: parametre 34771 OUTPUT2 DSP FORM
Sinyal 3: parametre 3478 OUTPUT3 DSP FORM.

3. Sinyaller i¢in géruntulenecek birimleri secer. Daha fazla bilgi icin, bkz. 3405 ||Loc
parametresi.
Sinyal 1: parametre 3405 OUTPUT1 UNIT PAR FWD
Sinyal 2: parametre 3472 OUTPUT2 UNIT
Sinyal 3: parametre 3479 OUTPUT3 UNIT.

4. Minimum ve maksimum gérintileme degerlerini belirleyerek sinyallerin LocC
olgeklendirmesini belirler. Daha fazla bilgi icin, bkz. 3406 ve 3407 A Hz
parametreleri. PAR FWD
Sinyal 1: 3406 OUTPUT1 MIN ve 3407 OUTPUT1 MAX parametreleri LoC 5 O O O
Sinyal 2: 3413 OUTPUT2 MIN ve 34714 OUTPUT2 MAX parametreleri . Hz
Sinyal 3: 3420 OUTPUT3 MIN ve 34217 OUTPUT3 MAX parametreleri. PAR FWD
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Kopyalama modu

Temel Kontrol Paneli, bir adet tam slriici parametreleri setini ve i¢c adete kadar
surlcu parametreleri kullanici setini kontrol panelinde saklayabilir. Kontrol paneli
belledi ucucu degildir.

Kopyalama modunda asagidaki islemleri gerceklestirebilirsiniz:

Tam parametrelerin surlctden kontrol paneline kopyalanmasi (uL + Kargiya
Yukleme). Bunlarin arasinda kullanici parametre setleri ve ID Run tarafindan
olusturulanlar gibi dahili (kullanici tarafindan degistirilemeyen) parametreler de
bulunmaktadir.

Tam parametre setinin kontrol panelinden sirtclye geri yiklenmesi (rE A +
Tumuna Geri Yukleme). Dahili, kullanici tarafindan degistirilemeyen motor
parametreleri de dahil olmak Uzere tum parametreler sirtcuye yazilir. Bu,
kullanicinin parametre setlerini icermez.

Not: Bu fonksiyonu sadece bir striclyu geri yiklemek veya parametreleri orijinal
sistem ile benzer sistemlere aktarmak igin kullanin.

Kontrol panelinden bir parametre setinin sirtciye kismi olarak kopyalanmasi (dL
P = Kismi Ylukleme). Kismi set kullanici setlerini, dahili motor parametrelerini,
9905...9909, 1605, 1607, 5201 parametrelerini ve grup 57 EXT COMM MODULE
ve 53 EFB PROTOCOL parametrelerini icermez.

Kaynak ve hedef sirilculer ile motor boyutlarinin ayni olmasina gerek
bulunmamaktadir.

KULLANICI S1 parametrelerini kontrol panelinden stirlicliye kopyalanmasi (dL u1
+ Kullanici Seti 1'i Ylkle). Kullanici seti grup 99 START-UP DATA parametrelerini
ve dahili motor parametrelerini icerir.

Fonksiyon menude yalnizca Kullanici Seti 1'in 9902 APPLIC MACRO
parametresi kullanilarak kaydedilmis olmasi durumunda gértntilenir (bkz.
Kullanici makrolari, sayfa 84).

KULLANICI S2 parametrelerini kontrol panelinden surlicliye kopyalanmasi (dL u2
+ Kullanici Seti 2'yi Yukle). As dL u1 + yukaridaki Kullanici Seti 1'i yikle.

KULLANICI S3 parametrelerini kontrol panelinden surlclye kopyalanmasi (dL u3
+ Kullanici Seti 3'0 Yukle). As dL u1 + yukaridaki Kullanici Seti 1'i yukle.

Calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda
gecis yapma
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Parametrelerin kargiya yiiklenmesi ve yliklenmesi

Karslya yukleme ve ylkleme iglevlerinin kullanilabilir oimasi igin yukariya bakin.

Adim | Eylem Gosterge
1. Gikis modundaysaniz “S_J tusuna basarak Ana meniiye gidin, aksi LocC
takdirde alt kisimda MENU yazisi gériinene kadar (777~ tusuna basin. PA rl
MENU 1)
2. Eger panel Kopyalama modunda degilse (“CoPY” ifadesi gérinmuyorsa), LoC
“CoPY” ifadesi goriintlilenene kadar /~A™ veya <_¥_~ tusuna basin. C O PY
MENU
SN tusuna basin. Loc d L u 1
MENU
3. » TUm parametreleri slrticiiden kontrol paneline yiklemek igin (kullanici LoC
setleri de dahil olmak lizere), ~~a™ ve ¥ tuslarini kullanarak “uL” u L
secenegine gidin. MENU
X tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma durumu ekranda Loc L 5 O %
tamamlama ylizdesi olarak gosterilir. u ?
FWD
* Yiikleme iglemleri gergeklestirmek igin, uygun isleme (burada “rE A", LocC E A
Tumdinl geri yukleme 6rnek olarak kullaniimistir) ~~a™ ve (v~ r
tuslarini kullanarak gegin. MENU
LoC

“_ tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma durumu ekranda
tamamlama yizdesi olarak gdsterilir.

rE 50

%

Temel Kontrol Paneli alarm kodlari

Sirdcl tarafindan olusturulan hatalar ve alarmlara ek olarak (bkz. bélim Hata
izleme) Temel Kontrol Panelinde, A5xxx formatinda kontrol paneli alarmlari
goruntulenir. Alarm kodlari ve agiklamalarinin listesi icin, bkz. bélum Temel Kontrol

Paneli tarafindan olusturulan alarmlar, sayfa 242.
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Gelismis Kontrol Paneli asagidaki 6zelliklere sahiptir:

» LCD ekranli alfanimerik kontrol paneli

+ ekran dili segimi

» Sdruclyu devreye almayi kolaylastiran Devreye Alma Asistani

» kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra bagka siriicllere aktarmak
veya belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla kontrol paneli bellegine
kopyalanabilir.

* kosullara duyarh yardim

+ gercek zamanli saat.

Genel Bilgiler

Asagidaki tabloda, Asistan Kontrol Panelindeki temel fonksiyonlar ve ekranlar

) No. |Kullanimi
e 1 |Durum LED'i + Normal gal ici il. LED ogl¥ da k
- : galisma igin yesil. yanip sOniyorsa ya da kirmizi
| renkte ise bkz LED, sayfa 251.
Loc ¢ 400RPM 2 |LCD ekran + Ug ana alana ayriimistir:
1200 RPM a. Durum satir + galisma moduna goére degisir, bkz. Durum satyry, sayfa 60.
12.4 A b. Orta + degisken; genelde, sinyal ve parametre degerlerini, menileri veya
405 dm3/s listeleri gosterir.
: c. Alt satir = iki fonksiyon butonunun gecerli fonksiyonunu ve etkinlestiriimisse
saati g0sterir.
3 |Program tusu 1 + Fonksiyon kosullara baglidir. LCD ekranin sol alt
kdsesindeki metin fonksiyonu gosterir.
4 |Program tusu 2 + Fonksiyon kosullara baglidir. LCD ekranin sag alt
kdsesindeki metin fonksiyonu gosterir.
» LCD ekranin ortasinda gosterilen meni veya listede yukari dogru ilerlemek
I/ icin kullanilr.
; } « Bir parametre secilmigse, degeri artirmak icin kullanilir.
» Sag ust kdse vurgulanmis ise referans degerini artirir.
Tusun asagida tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.
6 |Asadl +
» LCD ekranin ortasinda gosterilen meni veya listede asagdi dogru ilerlemek
icin kullanilir.
« Bir parametre secilmisse, degeri azaltmak i¢in kullanihr.
» Sag Ust kése vurgulanmis ise referans degerini azaltir.
Tusun asagida tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.
7 |LOC/REM + Sirici ¢alisma modunu lokalden uzaktan kontrole degistirir.
8 [Help (Yardim) + Tusa basildiginda, kosullara duyarli bilgileri gosterir.
Gosterilen bilgiler, ekranin ortasindaki alanda vurgulanan 6geyi agiklar.
9 |STOP + Sirlcuyu lokal kontrolde durdurur.
10 |START =+ Sirlcuyu lokal kontrolde baslatir.

hakkinda 6zet bilgiler saglamaktadir.
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Durum satiri

LCD ekranin st satirinda surticinin temel durum bilgileri gosterilir.

| Loc | [ toc TwaIN mENU 1]
W @ @ W@ G @
No.|Saha Secgenekler Anlami
1 |Gostergede LOC Sirlcl kontroll lokal, yani kontrol panelinde.
Kontrol yeri
REM Sdricu kontrold, surici I/O'lar ve fieldbus gibi
uzaktandir.
2 |Durum 1 Saft yon ileri
N Saft yoni geri
Dénen ok Sirucu ¢alisir durumda ve set degerindedir.

Noktali donen ok Sirtci galisir durumdadir ancak set degerinde

degildir.

Sabit ok Siricu stop eder.

Noktali sabit ok Baglat komutu var ama motor, 6rn. baslat izni

olmadigindan ¢alismiyor.

3 |panel calisma
modu

* Gegerli modun adi
» Gorlntilenen liste ya da menlnin adi
» Calisma durumunun adi, érn. PAR EDIT.

4 |Secilen madde
icin referans
deder ya da
numara

* Cikis modunda referans deger

* Vurgulanan maddenin numarasi, érn. mod,
parametre grubu ya da hata.

Caligsma prensipleri

Kontrol paneli, mentler ve tuslar yardimiyla galistirilir. Tuslar arasinda, gecerli
islevleri Ustlerindeki gostergedeki metinle belirtilen iki adet icerige duyarli program
tusu bulunmaktadir.

Calisma modu ya da parametre gibi bir segenedi se¢mek icin, se¢cenek vurgulanana
kadar ~a~ ve <¥ > ok tuslari ile hareket edin ve ilgili program tusuna basin. Sag
program tusu genellikle mod girmek, bir secenegi onaylamak ya da degisiklikleri
kaydetmek igin kullanilir. Sol program tusu yapilan degisiklikleri iptal etmek ve
onceki calisma duzeyine geri donmek icin kullanilir.

Gelismis Kontrol Panelinde bes panel modu bulunmaktadir: Cikis, Parametreler,
Asistanlar, Degistiriimis Parametreler, Hata Kayit, Saat Ayarlama, Parametre
Yedekleme, 1/0 Ayarlari ve Hata. ilk sekiz modun calistirilma ydntemi bu bélimde
anlatilmaktadir. Bir hata ya da meydana geldiginde panel, hata veya alarmi gosteren
Hata moduna otomatik olarak gecer. Cikis ya da Hata modunda resetleyebilirsiniz
(bkz. bolim Hata izleme).

ilk olarak panel galistirabileceginiz, durdurabileceginiz, yonii degistirebileceginiz,
lokal ve uzaktan kumanda arasinda gegis yapabilecediniz, referans degeri
degistirebileceginiz ve U¢ adete kadar gergek degeri izleyebileceginiz Cikis
modundadir. Diger goérevleri gerceklestirmek igin ilk olarak Ana menuye gidin ve
menide uygun modu secin. Durum satiri (bkz. bolim Durum satiri, sayfa 60) gegerli
menl, mod, madde ya da durumun adini gosterir.
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Asagidaki tabloda genel goérevler, bunlari gerceklestirebileceginiz modlar ve s6z
konusu gérevler hakkinda ayrintili bilgilerin saglandi§i sayfa numaralari

verilmektedir.

degistirme

Gorev Mod Sayfa
Yardim alma Hepsi 62
Panel sirimini bulma Calistirma 62
Ekran kontrastini ayarlama Cikis 65
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Hepsi 63
Siricu start/stop Hepsi 64
Motor dénme yéniinin degistiriimesi Cikis 64
Hiz, frekans ya da tork referansinin ayarlanmasi Cikis 65
Parametre degerinin degistiriimesi Parametreler 66
izlenen sinyallerin secilmesi Parametreler 67
Asistanlarla yénlendirmeli gérevlerin (ilgili parametre setinin Asistanlar 68
spesifikasyonlari) gergeklestiriimesi

Degistirilen parametrelerin gorintilenmesi ve diizenlenmesi Degistirilen Parametreler | 69
Hatalari goriintileme Hata Kayit 70
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikis, Hata 239
Saati gérintileme/gizleme, tarih ve saat formatlarini degistirme ve |Saat Ayarlama 71
saati ayarlama

Parametrelerin suriictden kontrol paneline kopyalanmasi Parametre Yedekleme 73
Parametrelerin kontrol panelinden siriicliye kopyalanmasi Parametre Yedekleme 73
I/O terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini dizenleme ve (I/O Ayarlari 74
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Yardim alma

Adim

Eylem

Gosterge

Vurgulanmis olan madde ile ilgili icerige duyarli yardim metinlerini
géruntiilemek icin () tusuna basin.

Egder madde ile ilgili yardim metni bulunuyorsa, ekranda gérintulenir.

LOC T PAR GROUPS——10
01 OPERATING DATA
03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY
DIR
REFERENCE SELECT
EXIT | 00:00 SEL |

LOC ¥ YARD :

This group defines
external sources
(EXT1 and EXT2) for
commands that enable
start, stop and

EXIT | 00:00

Metnin tamami goriintiilenmiyorsa, .~ A ve <_¥_ tuslari ile satirlar kaydirin.

LOC W YARD

external sources
(EXT1 and EXT2) for
commands that enable
start, stop and

direction changes.
EXIT | 00:00

Metni okuduktan sonra % tusuna basarak 6nceki ekrana dondn.

LOC L PAR GROUPS——10
01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

90 REFERENCE SELECT

| EXIT 1 00:00 SEL |

Panel siiriimiini bulma

Adim

Eylem

Gosterge

Eger gi¢ agiksa kapatin.

Gucu agarken ve bilgileri okurken @ tusunu basili tutun. Ekranda asagidaki
panel bilgileri gérintulenir:

Panel SW: panel programlama yazilimi sirimu
ROM CRC: ROM kontrol degeri
Flash Rev: flash strim.

Tusu biraktiginizda, panel Cikis moduna geger.

PANEL VERSION INFO

Panel Sw: X . XX
ROM CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX
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istediginiz mod iginde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan modlari arasinda gegis
yapabilirsiniz. Srlclyu start veya stop etmek icin sirticinin lokal kontrolde olmasi

gerekir.

Adim

Eylem

Gosterge

» Uzaktan kontrol (durum satirinda REM gdsterilmektedir) ve lokal kontrol
(durum satirinda LOC gésterilmektedir) arasinda gegis yapmak igin
tusuna basin.

Not: Lokal kontrole gecis, 1606 LOCAL LOCK parametresi ile devre disi
birakilabilir.

Sdrict ilk kez agildiginda uzaktan kontroldedir (REM) ve sirtcintn I/O
terminalleri ile kontrol edilir. Lokal kontrol (LOC) moduna ge¢gmek ve surtculi
kontrol panelini kullanarak kontrol etmek igin basin. Sonug, tusa ne kadar
slire boyunca bastiginiza gére degisir:

» Tusu hemen birakirsaniz (ekranda “Lokal kontrol moduna gegiliyor” ifadesi
yanip sOner) surlci durur. Kontrol referansini sayfa 65'de anlatilan sekilde
ayarlayin.

* Tusa yaklasik iki saniye basarsaniz sirtcu daha énce oldugu sekilde devam
eder. Siriicu, galisma/durma durumu ve referans igin gegerli uzaktan
kumanda degerlerini kopyalar ve bunlari ilk lokal kontrol ayarlari olarak
kullanir.

+ Lokal kontrolde siriicliyii durdurmak igin (&> tusuna basin.

« Lokal kontrolde siiriiciyii galistirmak igin (<> tusuna basin.

LOC ® MESSAGE
Switching to_the
local control mode.

00:00

Durum satirindaki ok (&
veya ) donmeyi durdurur.

Durum satirindaki ok (&
veya J) ddnmeye baglar.
Surucu set noktasina
ulasana kadar noktalidir.
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Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

* 01 OPERATING DATA grubunda l¢ adete kadar sinyalin gercek degerini izleme

* motor ddonme yonunl degistirme
+ frekans ya da tork referansini ayarlama

» ekran kontrastini ayarlama

+ calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda

LoC U

24.% 4

gecis yapma
% tusuna arka arkaya basarak Cikis moduna gecebilirsiniz.
Ekranin sag kosesinde referans [ oc 3,
degeri goruntdlenir. Orta kisim 49.1 Hz
Ug adete kadar sinyal degerini 0.5 A
ya da gubuk grafigi 10.% 7
goruntileyecek sekilde DIR 1 00:00 [ MENU

DIR | 00:00 [ MENU _

konfiglre edilebilir; izlenen

sinyallerin segilmesi ve degistiriimesi ile ilgili talimatlar i¢in bkz. sayfa 67.

Motor dénme yéniiniin degistiriimesi

Adim | Eylem Gosterge
1. Egder Cikis modunda degilseniz, Cikis moduna gegene kadar % tusuna REM U 49, 1Hz
basin. 49.1 Hz

0.5 A
10.% 7
“DTR 1 00:00 [WMENU

2. Sirlcl, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM gosterilir), tusuna
basarak lokal kontrole gecin. Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj
gorintilenir ve Cikis moduna donulir.

LOC U
48.1 Hz

.5 A
10.% 7
“BTR 1 00:00 [MENU_

3. Yond ileriden (durum satirinda T gértntulenir) geriye (durum satirinda
goruntilenir) almak ya da tam tersi igin % tusuna basin.

Not: 7003 parametresi 3 (REQUEST) olarak ayarlanmalidir.

LOC b
49.1 Hz

0.5 A
10.% 7
~ DIR 1 00:00 [ MENU _
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65

Adim | Eylem Gosterge
1. Eger Cikis modunda degilseniz, Cikis moduna gegene kadar % tusuna REM L 49, 1HZ
basin. 49 .1 Hz
O I05 A
10.% 7
DIR 00:00 [ MENU
2. Siirlicii, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM gbsterilir), tusuna LOC &
basarak lokal kontrole gecin. Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj 49 . 1 Hz
gOruntilenir ve Cikis moduna doénlir. O . 5 A
i i 10.% 7
Not: grup 11 REFERENCE SELECT ile, uzaktan kumanda ile referans « /0
degisikligi yapilabilir. DIR [ 00:00 [ MENU
3. « Ekranin sag st kdsesinde gériintiilenen vurgulanan degeri artirmak iin LoC v
A tusuna basin. Deger hemen degisir. Siriici kalici belleginde saklanir 50 . O Hz
ve kapatildiginda otomatik olarak geri yiklenir. O . 5 A
o - 10.% 7
* Degeri azaltmak icin <_¥_~ tusuna basin. « /0
DIR 00:00 [ MENU
Ekran kontrastini ayarlama
Adim | Eylem Gosterge
1. Eger Cikis modunda degilseniz, Cikis moduna gegene kadar % tusuna LoCc v 49, 1Hz
basin. 49.1 Hz
0.5 A
10.% 7
DIR 00:00 MENU
2. » Kontrasti artirmak igin ﬁMENU ve /A tuslarina ayni anda basin. LOC U
* Kontrasti azaltmak igin % ve (¥ _~ tuslarina ayni anda basin. 48 - 1 Hz

.5 A
10.% 7
" DIR 1 00:00 [ MENU
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Parametreler modu
Parametreler modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» parametre degerlerini gorintileme ve degistirme

» start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gecis yapma

Parametre se¢me ve dederini degistirme

Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz < tusuna basarak Ana meniiye gidin, aksi takdirde LOC U MAIN MENU 1
Ana meniiye ulasana kadar % tusuna basin. PARAMETERS

ASSISTANTS
CHANGED PAR
“EXIT 100:00 [ENTER

2. Menide /~a™ ve (¥ _ tuglari ve % tusuna basarak PARAMETERS
segenegini secin ve Parametreler moduna gegin.

LOC Y PAR_GROUPS——O01

01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS

04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

11 REFERENCE SELECT
EXIT | 00:00 SEL

3. AN ve ¥ tuslarini kullanarak uygun parametre grubunu segin.

SEL

N tusuna basin.

LOC & PAR GROUPS——99

99 START-UP DATA

01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS

04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR
EXIT ] 00:00 SEL

LOC U PARAMETERS
9901 LANGUAGE
ENGLISH

9902 APPLIC MACRO

9904 MOTOR CTRL MODE

9905 MOTOR NOM VOLT
EXIT | 00:00 EDIT

4, AN ve ¥ 7 tuslarini kullanarak uygun parametreyi segin. Gegerli
parametre degeri, secilen parametrenin altinda gérintilenir.

EDIT

N tusuna basin.

LOC  PARAMETERS '

9901 LANGUAGE
9902 APPLIC MACRO
ABB STANDARD
9904 MOTOR CTRL MODE
9905 MOTOR NOM VOLT
EXIT 100:00 [ EDIT

LOC U PAR EDIT

9902 APPLIC MACRO
ABB STANDARD
[1]

CANCEL | 00:00 [ SAVE

5. AN ve ¥ tuslarini kullanarak parametre igin yeni bir deger belirleyin.

Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tusun asagi dogru tutulmasi
degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur. Tuslara ayni anda
basildiginda goérintiilenen deger, varsayilan degerle degistirilir.

LOC U PAR EDIT
9902 APPLIC MACRO

3-WIRE
[2]
CANCEL] 00:00 [“SAVE

6. * Yeni deg@eri kaydetmek igin % tusuna basin.

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin == tusuna basin.
=z

LOC ¥ PARAMETERS

9901 LANGUAGE

9902 APPLIC MACRO
3-WIRE

9904 MOTOR CTRL MODE

9905 MOTOR NOM VOLT

EXIT | 00:00 EDIT
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Izlenen sinyallerin segilmesi
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Adim | Eylem Gosterge

1. Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve 34 PANEL DISPLAY grubu LOC U PAR EDIT
parametreleriyle nasil goriintilenecedini secebilirsiniz. Parametre degerlerinin 3401 SIGNAL1 PARAM
degistirilmesi hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 66. OUTPUT FREQ
Fabrikasyon ayari olarak, ekranda ¢ sinyal gosterilir. Varsayilan sinyallerin [103]
hangileri olacagi 9902 APPLIC MACRO parametresinin degerine baghdir: CANCEL | 00:00 [ SAVE
varsayllan 9904 MOTOR CTRL MODE parametre degeri 1 (VECTOR:SPEED) ||[LOC U PAR EDIT
olan makrolarda sinyal 1 igin varsayilan deger 0702 SPEED, digerleri icin 0703 ||3408 SIGNAL2 PARAM
OUTPUT FREQ seklindedir. 2 ve 3 sinyalleri varsayilan degerleri her zaman CURRENT
sirasiyla 0704 CURRENT ve 0705 TORQUE seklindedir. [104]
Varsayilan sinyalleri degistirmek icin grup 01 OPERATING DATA icinden CANCEL | 00:00 | SAVE
gorintilenmek igin (i¢c adete kadar sinyal segin. LOC TPAR EDIT
Sinyal 1: 3401 SIGNAL1 PARAM parametresinin degerini 07 OPERATING 3415 SIGNAL3 PARAM
DATA grubundaki sinyal parametresinin indeksine degistirin (= bastaki sifir [105] TORQU E
haricinde parametrenin numarasi), 6rnegin, 105 0705 TORQUE parametresini .
g6stermektedir. 100 degeri, hicbir sinyalin gérintilenmedigini gdsterir. CANCEL | 00:00 [ SAVE
2 (3408 SIGNAL2 PARAM) ve 3 (3415 SIGNAL3 PARAM) sinyalleri igin bu
islemleri tekrarlayin.

2. Sinyallerin nasil goriintilenmesini istediginizi segin: ondalik sayi a da gubuk LOC U PAR EDIT
grafik olarak. Ondalik sayilarda, ondalik ayracinin yerini belirleyebilirsiniz. Daha ||3404 ouTPUTL DSP FORM
fazla bilgi igin, bkz. 3404 parametresi. DIRECT
Sinyal 1: parametre 3404 OUTPUT1 DSP FORM 9]
Sinyal 2: parametre 3471 OUTPUT2 DSP FORM CANCEL | 00:00 | SAVE
Sinyal 3: parametre 3478 OUTPUT3 DSP FORM.

3. Sinyaller icin gorintilenecek birimleri seger. Daha fazla bilgi igin, bkz. 3405 LOC U PAR EDIT
parametresi. 3405 OUTPUTL UNIT
Sinyal 1: parametre 3405 OUTPUT1 UNIT Hz
Sinyal 2: parametre 3472 OUTPUT2 UNIT (3]
Sinyal 3: parametre 3479 OUTPUT3 UNIT. CANCEL | 00:00 [ SAVE

4. Minimum ve maksimum gériintileme degerlerini belirleyerek sinyallerin LOC UPAR EDIT

olgeklendirmesini belirler. Daha fazla bilgi igin, bkz. 3406 ve 3407 parametreleri.

Sinyal 1: 3406 OUTPUT1 MIN ve 3407 OUTPUT1 MAX parametreleri
Sinyal 2: 3413 OUTPUT2 MIN ve 34714 OUTPUT2 MAX parametreleri
Sinyal 3: 3420 OUTPUT3 MIN ve 3427 OUTPUT3 MAX parametreleri.

3406 OUTPUT1 MIN
.0 Hz

CANCEL | 00:00 | SAVE

LOC U PAR EDIT

3407 OUTPUT1 MAX
0,0 Hz

CANCEL | 00:00 | SAVE
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Asistan modu

Sirdci ilk gahstinldiginda, Devreye Alma Asistani temel parametreleri ayarlarken
sizi yonlendirir. Devreye Alma Asistani, her biri Motor Seti ya da PID Kontroll gibi
ilgili parametre setinin spesifikasyonlarindan sorumlu olan iki adet asistana
ayrilmistir. Devreye Alma Asistani bu asistanlar art arda etkinlestirir. Asistanlari
bagimsiz olarak da kullanabilirsiniz. Asistanlarin gorevleri hakkinda daha fazla bilgi

almak icin bkz. bolim Devreye Alma Asistani, sayfa 85.

Asistan modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

 asistanlar kullanarak bir temel parametre setinin spesifikasyonlari ile ilgili yardim

alma

« calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda

gegcis yapma
Asistanlari kullanma

Asagidaki tabloda, asistanlar ile ilgili olarak size yardimci olacak temel ¢alisma
sekansi verilmektedir. Motor Ayarlari Asistani drnek olarak kullaniimigtir.

Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz . tusuna basarak Ana mentye gidin, aksi takdirde LOC UMAIN MENU 1
Ana meniye ulasana kadar % tusuna basin. PARAMETERS
ASSISTANTS
CHANGED PAR
EXIT 00:00 | ENTER
2. Menlide /~a™ ve ¥ tuslari ve % tusuna basarak ASSISTANTS LOC U ASSISTANTS 1
segenegini secin ve Asistanlar moduna gegin
) Motor Ayarlary
Uygulama _
Hyz kontrolu EXT1
Hyz kontrolu EXT2
EXIT ] 00:00 SEL
3. AN ve (¥ tuslariyla asistani segin ve % tusuna basin. LOC U PAR EDIT
Devreye Alma Asistani disinda bir asistani segmeniz halinde bu asistan, 9905 MOTOR NOM VOLT
asagidaki 4. ve 5. islemlerinde gosterildidi gibi parametre setinin spesifikasyonu
konusunda size yardimci olacaktir. Bundan sonra Asistanlar menisiinde bir
bagka asistan segebilir ya da Asistanlar modundan ¢ikabilirsiniz. Motor Ayarlari EXIT | 00:00 SAVE
Asistani burada 6rnek olarak kullaniimistir.
Pevreyg Alma"Asis.tarllru §egmeniz halindg t?u asist.a.n, asagidaki 4. ve 5. ' b?gu%arcngogslgr'l ary
islemlerinde gosterildigi gibi parametre setinin spesifikasyonu konusunda size ile _devam etmek
yardimci olacak olan ilk asistani etkinlestirir. Devreye Alma Asistani daha sonra ||’ séwsunuz?
sizden sonraki asistanla devam etmek ya da bu asistani gegmek arasinda Gec
secim yapmanizi ister; A ve <_w_~ tuslarini kullanarak uygun yaniti segin EXIT | 00:00 OK
ve % tusuna basin. Gegmeyi secgerseniz Devreye Alma Asistani ayni soruyu
bir sonraki asistan igin sorar ve bu sekilde devam eder.
4. * Yeni bir de@er belirlemek icin ~~a™ ve ¥ tuslarina basin. LOC UL PAR EDIT

9905 MOTOR NOM VOLT

EXIT | 00:00 SAVE
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Adim | Eylem Gosterge
. - o o LOC T YARD
Gerekli parametre hakkinda bilgi |ster~r.1§k. |g|n.@ tlljsungxg)Tasm. AN Ve Set exactly as given
¥_ tuslarina basarak yardim metni iginde ilerleyin. v tusuna basarak ||on th$ motor
nameplate
yardimi kapatin. % cgnnected o
multiple motors
EXIT 100:00 [ —
5. * Yeni degeri onaylamak ve sonraki parametrenin ayarlanmasi iglemiyle devam |[LOC U PAR EDIT
etmek icin % tusuna basin. 9906 MOTOR NOM CURR
* Asistani durdurmak igin % tusuna basin. .
EXIT 00:00 SAVE
Degistirilen Parametreler modu
Degistirilmis parametreler modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:
* makro hazir degerlerinden degistiriimis tim parametrelerin listesini gorintuleme
* bu parametreleri degistirme
» calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda
gecis yapma
Degistirilen parametrelerin gériintiilenmesi ve dlizenlenmesi
Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz X2 tusuna basarak Ana mentye gidin, aksi takdirde LOC U MAIN MENU 1
Ana meniiye ulasana kadar % tusuna basin. PARAMETERS
ASSISTANTS
CHANGED PAR
EXIT 00:00 | ENTER
2. Menide ~~a™ ve ¥ _ tuglari ve = tusuna basarak CHANGED PAR LOC U CHANGED PAR '
secenegini secin ve Degistirilen Parametreler moduna gegin. 1203 CON%E (S)PEED 1
1203 CONST SPEED 2
1203 CONST SPEED 3
9902 APPLIC MACRO
EXIT 00:00 EDIT
3. AN ve (¥ tuslarini kullanarak degistirilen parametreyi listede segin. LOC U PAR EDIT
Segilen parametrenin degeri parametrenin altinda gorintilenir. Degeri 1202 CONST SPEED 1
T . . EDIT
degistirmek icin <5 tusuna basin. 0 , 0 Hz
CANCEL | 00:00 SAVE
4. AN ve ¥ tuslarini kullanarak parametre igin yeni bir deger belirleyin. LOC U PAR EDIT
Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tusun asa@i dogru tutulmasi ||1202 CONST _SPEED 1
deg@erin daha hizli sekilde degismesine neden olur. Tuglara ayni anda 5 y O Hz
basildiginda goérintiilenen deger, varsayilan degerle degistirilir.
CANCEL | 00:00 | SAVE
5. * Yeni degeri kabul etmek i¢in & tusuna basin. Eger yeni deger varsayilan LOC & CHANGED PAR——|

degder ise parametre, degistirilen parametreler listesinden gikarilr.

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak icin CA%?CEL tusuna basin.

1203 CONST SPEED 1
15,0 Hz
1203 CONST SPEED 2
1203 CONST SPEED 3
9902 APPLIC MACRO

EXIT | 00:00 EDIT
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Hata Kayit modu

Hata Kayit modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

* maksimum on hata ya da alarma kadar stirlicti hata gegmisini gérintileme (gug¢
kapatildiktan sonra, yalnizca en son Ug¢ hata ya da alarm bellekte saklanir)

* en son U¢ hata ya da alarmin ayrintilarini gérme (gi¢ kapatildiktan sonra,
yalnizca en son hata ya da alarmin ayrintilari bellekte saklanir)

* hata ya da alarm ile ilgili yardim metnini okuma

» calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda

gecis yapma
Hatalarin ve alarmlarin gériintiilenmesi

Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz <§= tusuna basarak Ana meniiye gidin, aksi takdirde LOC U MAIN MENU 1
Ana menliye ulasana kadar % tusuna basin. PARAMETERS
ASSISTANTS
CHANGED PAR
EXIT 00:00 [ ENTER
2. Menide ~~a™ ve (¥ _ tuglari ve % tusuna basarak FAULT LOGGER LOC Y FAULT LOG———|
secenegini segin ve Hata Kayit moduna gegcin. Ekranda, en son hata ya da 10'19 . (P)éNglg 5%584 57
alarmdan baslayarak hata kayitlari gérintilenir. : DC UNDERVOLT
6: AIl LOSS
Sirada goérintiilenen rakam, Hata izleme boélimiinde listelenen nedenler ve
¢6zUm yollari arasindan uygun olanini segebileceginiz hata ya da alarm EXIT | 00:00 [DETAIL
kodudur.
3. Hata ya da alarmin ayrintilarini gorintilemek icin ~~a™ ve ¥ _~ tuslariyla LOC T PANEL LOSS
. DETAIL FAULT
secin ve S| tusuna basin. 10
FAULT TIME 1
13:04:57
FAULT TIME 2
EXIT 00:00 DIAG
4, Yardim metnini goériintiilemek igin % tusuna basin. /A ve (v LOC L DIAGNOSTICS——

tuslarina basarak yardim metni iginde ilerleyin.

Yardim metnini okuduktan sonra % tusuna basarak 6nceki ekrana
donebilirsiniz.

Check: Comm_Tines
and connections,
parameter 3002,
Rarameters in groups
0 and 11

TEXIT 100:00 [ OK
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Saat Ayarlama modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» saati gorintileme ya da gizleme
+ tarih ve saat gorintileme formatini degistirme

+ tarih ve saat ayari yapmak

+ start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma

Gelismig Kontrol Panelinde, panele surlcul tarafindan enerji saglanmadigi
durumlarda da saatin ¢alismasini saglayan bir pil bulunmaktadir.

Saat goriintiileme veya gizleme, gériintiileme formatini degistirme, saat ve tarih ayari

Adim

Eylem

Gosterge

Cikis modundaysaniz X2 tusuna basarak Ana mentye gidin, aksi takdirde
Ana mentye ulagsana kadar % tusuna basin.

LOC TMAIN MENU 1
PARAMETERS
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 1 00:00 [ENTER_

Meniide ~ A ve _¥_~ tuslari ve % tusuna basarak CLOCK SET
secenegini secin ve Saat Ayarlama moduna gegin.

LOC T TIME & DATE—1
CLOCK VISIBILITY ____|]
TIME FORMAT
DATE_FORMAT
SET TIME
SET DATE

EXIT | 00:00 SEL

* Saati goruntilemek (gizlemek) igin meniide CLOCK VISIBLILITY segenegini
segin, = tusuna basin, Saati géster (Saati gizle) segeneklerini segin ve
% tusuna basin ya da degisiklik yapmadan énceki ekrana dénmek igin

E.
v tusuna basin.

* Tarih formatini belirlemek igin meniide DATE FORMAT segenegini segin,
= tusuna basin ve uygun bir format segin. Degisiklikleri kaydetmek icin
. . . CANCEL
N0 Ye da iptal etmek igin v tusuna basin.

 Saat formatini belirlemek icin meniide TIME FORMAT segenegini segin, %
tusuna basin ve uygun bir format segin. Degisiklikleri kaydetmek igin % ya

CANCEL

da iptal etmek igin v tusuna basin.

« Saati ayarlamak igin meniide SET TIME secenegini secin ve < tusuna
basin. /~A™ ve (¥ _ tuslarina basarak saati ayarlayin ve tusuna
basin. Daha sonra dakikayi ayarlayin. Degisiklikleri kaydetmek icin %, ya

CANCEL

da iptal etmek igin =z tusuna basin.

« Tarihi ayarlamak icin meniide SET DATE sec¢enegini segin ve % tusuna
basin. /~a™ ve ¥ tuslarini kullanarak tarihin ilk bélimini (segilen tarih
formatina goére degisir) ayarlayin ve = tusuna basin. Ayni iglemi ikinci
kisim igin tekrarlayin. Yil ayarladiktan sonra % tusuna basin. Degisiklikleri

CANCEL

iptal etmek igin =z tusuna basin.

LOC L CLOCK VISIB——1
Saatil goster
Saati gizle

EXIT | 00:00 SEL

LOC U DATE FORMAT——1
dd

aa/gg/yy

gg.aa.yyyy

aa/g9/yyyy

CANCEL | 00:00 OK

LOC O TIME FORMAT——1
24 saat
12 saat

CANCEL | 00:00 OK

LOC USET TIME

ig:41
CANCEL | 00:00 oK

LOC U SET DATE

iE]. 03,05

CANCEL | 00:00 OK
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Parametre Yedekleme modu

Gelismis Kontrol Paneli, bir adet tam suirlici parametreleri setini ve li¢ adete kadar
surlcu parametreleri kullanici setini kontrol panelinde saklayabilir. Kontrol panelinin
belledi ugucu olmayan bellektir ve panel piline bagli degildir.

Parametre Yedekleme modunda asagidaki islemleri gergeklestirebilirsiniz:

Tam parametrelerin surlctden kontrol paneline kopyalanmasi (UPLOAD TO
PANEL). Bunlarin arasinda kullanici parametre setleri ve ID Run tarafindan
olusturulanlar gibi dahili (kullanici tarafindan degistirilemeyen) parametreler de
bulunmaktadir.

Parametre setinin tamamini kontrol panelinden striclye yukleyin (DOWNLOAD
FULL SET). Dahili, kullanici tarafindan degistirilemeyen motor parametreleri de

dahil olmak uzere tum parametreler surtclye yazilir. Bu, kullanicinin parametre
setlerini icermez.

Not: Bu fonksiyonu sadece bir strlclyu geri yiklemek veya parametreleri orijinal
sistem ile benzer sistemlere aktarmak icin kullanin.

Kontrol panelinden bir parametre setini striclye kismi olarak kopyalayin
(UYGULAMA YUKLEME). Kismi set kullanici setlerini, dahili motor
parametrelerini, 9905...9909, 1605, 1607, 5201 parametrelerini ve grup 57 EXT
COMM MODULE ve 53 EFB PROTOCOL parametrelerini icermez.

Kaynak ve hedef suriculer ile motor boyutlarinin ayni olmasina gerek
bulunmamaktadir.

KULLANICI S1 parametrelerini kontrol panelinden suriicliye kopyalanmasi
(DOWNLOAD USER SET1). Kullanici seti grup 99 START-UP DATA
parametrelerini ve dahili motor parametrelerini igerir.

Fonksiyon menude yalnizca Kullanici Seti 1'in 9902 APPLIC MACRO
parametresi kullanilarak kaydedilmis olmasi durumunda gérintilenir (bkz.
Kullanici makrolari, sayfa 84).

USER S2 parametrelerini kontrol panelinden siiriicliye kopyalanmasi
(DOWNLOAD USER SET2). Yukaridaki DOWNLOAD USER SET1 gibi.

USER S3 parametrelerini kontrol panelinden surtcuye kopyalanmasi
(DOWNLOAD USER SET3). Yukaridaki DOWNLOAD USER SET1 gibi.

Calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda
gecis yapma
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Karslya yukleme ve ylkleme iglevlerinin kullanilabilir olmasi i¢in yukariya bakin.

Adim

Eylem

Gosterge

Cikis modundaysaniz X3 tusuna basarak Ana mentye gidin, aksi takdirde
Ana mentye ulasana kadar % tusuna basin.

LOC UMAIN MENU 1
PARAMETERS
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 1 00:00 [ENTER_

Meniide /~a™ ve \_¥_ tuslari ve % tusuna basarak PAR BACKUP
segenegini segin ve Parametre Yedekleme moduna gegin.

LOC T COPY MENU 1
DOWNLOAD FULL SET
DOWNLOAD APPLICATION
DOWNLOAD USER SET1
DOWNLOAD USER SET2
EXIT | 00:00 SEL

» Tim parametreleri (kullanici setleri ve dahili parametreler de dahil olmak
lizere) kontrol panelinden sirtclye ylklemek icin /A ve ¥ tuslarini
kullanarak Kopyalama menisiinde UPLOAD TO PANEL segenegini segin ve

SEL
tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma durumu ekranda tamamlama
. . " YO . . ABORT TR
yuzdesi olarak gosterilir. Islemi durdurmak igin = tusuna basabilirsiniz.

Karglya ylkleme islemi tamamlandiktan sonra ekranda bununla ilgili bir mesaj
gOruntllenir. Kopyalama menustne geri dénmek igin %, tusuna basin.

+ Yiikleme islemleri gergeklestirmek igin (burada DOWNLOAD FULL SET érnek
olarak verilmistir) <A™ ve ¥ _ tuslarini kullanarak Kopyalama menusiinde
uygun islemi segin ve = tusuna basin. Aktarma durumu ekranda

- . . e F . . e ABORT
tamamlama yuzdesi olarak gosterilir. Islemi durdurmak igin = tusuna
basabilirsiniz.

Yukleme islemi tamamlandiktan sonra ekranda bununla ilgili bir mesaj
goruntllenir. Kopyalama menustne geri dénmek igin %, tusuna basin.

LOC U PAR BACKUP
Copying parameters
%50

ABORT | 00:00

LOC U MESSAGE
Parameter_upload
successful

oK 00:00

LOC U PAR BACKUP

DownTloading
parameters” (full

set)
%50
[ e e e e 1
ABORT | 00:00

LOC U MESSAGE
Parameter_ download
successfully
completed.

oK 00:00
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/0 Ayarlar modu

I/O Ayarlari modunda asagidaki islemleri gerceklestirebilirsiniz:

* herhangi bir I/0 terminali ile ilgili parametre ayarlarini kontrol etme

+ parametre ayarini diizenleme. Ornegin Ain1 (Analog giris 1) altinda “1103: REF1”
bulunuyorsa, yani 17703 REF 1 SELECT parametresi degeri Al1 ise, bu degeri
orn. Al2 olarak degistirebilirsiniz. Ancak 7706 REF 2 SELECT parametresi

degderini Al1 olarak ayarlayamazsiniz.

» calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda

gegis yapma

I/O terminalleriyle iliskili olarak parametre ayarlarini dlizenleme ve degistirme

Adim | Eylem Gosterge
1. Cikis modundaysaniz “s— tusuna basarak Ana meniiye gidin, aksi takdirde LOC UMAIN MENU 1
Ana meniiye ulagana kadar % tusuna basin. PARAMETERS
ASSISTANTS
CHANGED PAR
EXIT 00:00 | ENTER
2. I/O Ayarlart moduna gecmek icin ~~a™ ve ¥ tuslarini kullanarak meniide ||LOC_T I‘O SETTINGS—1
I/O AYARLARI segenegini segin ve % tusuna basin. LS )
RELAY OUTPUTS éROUT%
ANALOG OUTPUTS (AOUT
PANEL
EXIT | 00:00 SEL
3. A ve ¥ 7 tuslarini kullanarak 1/0 grubunu, érn. DIJITAL GIRISLER LOC L SHOw I/0—1
grubunu segin ve % tusuna basin. Kisa bir duraklamanin ardindan, START
seciminizle ilgili gecerli ayar ekranda gdsterilir. —DIZ2-
—DI3-
EXIT | 00:00
4. AN ve ¥ _ tuslariyla ayari segin (parametre numarasi olan bir satir) ve LOC U PAR EDIT
EDIT
o8 tusuna basin. 1001 EXT1 COMMANDS
[1]
CANCEL | 00:00 SAVE
5. A ve (¥ tuslarini kullanarak ayar icin yeni bir deger belirleyin. LOC T PAR EDIT
Tusa bir kez basildi§inda deger artar ya da azalir. Tugun asa@i dogru tutulmasi ||1001 EXT1 COMMANDS
degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur. Tuslara ayni anda DI 1 y 2
basildiginda gérintilenen deger, varsayilan degerle degistirilir. [2]
CANCEL | 00:00 SAVE
6. * Yeni de@eri kaydetmek igin % tusuna basin.

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin % tusuna basin.

LOC & SHOwW IiO——————l
1001:START/STOP (E1
-DI2-
1001:pIR (E1)

EXIT | 00:00
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Uygulama makrolari

Bu bolumin icindekiler

Bu bolimde, uygulama makrolari anlatiimaktadir. Her bir makro icin varsayilan
kontrol baglantilarini gésteren (dijital ve analog I/O) bir baglanti semasi
bulunmaktadir. Bu bélimde ayni zamanda bir makronun nasil saklanip geri
cagrilacagini anlatir.

Makrolara genel bir bakis

Uygulama makrolari programlanmis parametrelerden olusmustur. Kullanici
surlcuyul devreye alirken makrolardan birini, amaca en uygun olanini, 9902 APPLIC
MACRO parametresiyle secer, gerekli degisiklikleri yapar ve sonucu bir kullanici
makrosu olarak saklar.

ACS350 yedi standart makro ve Ug kullanici makrosuna sahiptir. Asagidaki tablo
makrolarin bir 6zetini verir ve uygun uygulamalari aciklar.

Potansiyometr
esi

Makro Uygun uygulamalar

ABB Bir, iki, Ug¢ sabit hizin kullanildidi veya hicbir sabit hizin kullaniimadigdi siradan hiz

Standardi kontrol uygulamalari. Start/stop, bir dijital girig ile kontrol edilir (seviye start ve
stop). Iki hizlanma ve yavaslama hiz kullanimi arasinda gegis yapmak
mumkanddr.

3 kablolu Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildigi veya hicbir sabit hizin kullaniimadidi siradan hiz
kontrol uygulamalari. Siiriicti, butonlarla start veya stop edilir.

Degisimli Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildig1 veya higbir sabit hizin kullaniimadidi hiz kontrol
uygulamalari. Start, stop ve yon iki dijital giris tarafindan kontrol edilir (giris
durumlarinin kombinasyonu, galismayi belirler).

Motor Sabit hizin kullaniimadidi veya bir sabit hizin kullanildidi hiz kontrol uygulamalart.

Hiz, iki dijital giris tarafindan kontrol edilir (artirma / azaltma / degismeden
birakma).

Man/Oto iki kontrol cihazi arasinda gegisin gerektigi hiz kontrol uygulamalari. Bazi kontrol

(Hand/Auto) sinyal terminalleri tek bir cihaz ve geri kalani digerleri icin ayrilmistir. Bir dijital giris
kullanimda olan terminaller (cihazlar) arasinda segim yapar.

PID Kontrol Proses kontrol uygulamalari or. basing kontroli, seviye kontrolii ve akis kontroli
gibi farkli kapali gevrim kontrol sistemleri. Siire¢ ve hiz kontrolleri arasinda gegis
yapmak mimkindir: bazi kontrol sinyal terminalleri stire¢ kontroll, bazilari ise hiz
kontrolu igin ayriimigtir. Bir dijital giris stire¢ ve hiz kontroll arasinda sec¢im yapar.

Torque Tork kontrol uygulamalari. Tork ve hiz kontrolleri arasinda gegis yapmak

Control muimkundur: bazi kontrol sinyal terminalleri tork kontroll, bazilari ise hiz kontrolu

icin ayriimigtir. Bir dijital giris tork ve hiz kontroll arasinda sec¢im yapar.

Uygulama makrolari
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Makro

Uygun uygulamalar

Kullanici

Kullanici kullanima 6zel standart makroyu saklayabilir, yani grup 99 START-UP
DATA'u igeren parametre ayari ve motor tanimlamayi kalici hafizaya saklayip
veriyi daha sonraki bir zamanda geri alabilir.

Ornegin, (¢ farkll motor arasinda gegis yapabilmek gerektiginde (i¢ kullanici
makrosu kullanilabilir.

Uygulama makrolarinin 1/O baglantilari hakkinda kisa bilgi

Asagidaki tabloda, tim uygulama makrolarinin hazir deger I/O baglantilari hakkinda
Ozet bilgi saglamaktadir.

Makro
Giris/gikis ABB Motor Man/Oto Tor
Sl que
Standardi 3 kablolu Degisimli Potansiyom. | (Hand/Auto) PID Kontrol Control
Al Frek. ref. Hiz ref. Hiz ref. - Hiz ref. Hiz ref. Hiz ref. (Hiz)
(0...10V) (Manuel) (Manuel) /
Pros. ref.
(PID)
Al2 - - - - Hiz ref. Proses degeri | Tork ref.
(0...20 mA) (Otomatik) (Tork)
AO Cikis frek. Hiz Hiz Hiz Hiz Hiz Hiz
D1 Stop/Start Start (darbe) |Start (ileri) Stop/Start Stop/Start Stop/Start Stop/Start
(Manuel) (Manuel) (Hiz)
DI2 ileri/Geri Stop (darbe) |Start (geri) ileri/Geri ileri/Geri Manuel/PID |ileri/Geri
(Manuel)
DI3 Sabit hiz girisi |ileri/Geri Sabit hiz girisi |[Hiz ref. yukari |Man/Oto Sabit hiz 1 Hiz/Moment
1 1 (Hand/Auto)
Di4 Sabit hiz girisi | Sabit hiz girisi | Sabit hiz girisi |Hiz ref. asadi |ileri/Geri Calisma izni |Sabit hiz 1
2 1 2 (Otomatik)
DI5 Rampa cifti Sabit hiz girisi |Rampa cifti Sabit hiz 1 Stop/Start Stop/Start Rampa gifti
segimi 2 segimi (Otomatik) (PID) segimi
RO Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1)
DO Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1)

Uygulama makrolari
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Bu, fabrikasyon makrodur. Ug sabit hizla genel amagli bir I/O konfigiirasyonu saglar.
Parametre dederleri, Gergek sinyal ve parametreler numarali sayfadan baglayan
128 bolimunde verilen hazir degerlerdir.

Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz bkz. bélim

I/O terminalleri sayfa 34.

Hazir deger 1/0 baglantilar

Sinyal kablo ekrani

Cikis frekansi referansi: 0...10 V R

Analog giris devresi ortak ucu

Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA

Varsayilan olarak kullanimda degil. 0...10 V

Analog giris devresi ortak ucu

Cikis frekansi degeri: 0...20 mA

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

Yardimci gerilim gikisi: +24 VDC, maks. 200 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

Dijital giris ortak ucu

Stop (0) / Start (1)

ileri (0) / Geri (1)

Sabit hiz segimi 2)

Sabit hiz segimi 2

Hizlanma ve yavasglama segimi 3)

Role gikisi

Hata yok [Hata (-1)]

- ]
Dijital ¢ikis, maks. 100 mA

X1A
. 1 |scR
‘ "_|L!_’ 2 Al
1...10 kohm ’—Fi_ﬂ “ | | 13 |GND
L I! 4 |+10v
|| 5 A2

' ls [enD
maks. SOOOhT@ l.l_ || 7 AO
L E_Ll 518 |GND

9 [+24v

10 |GND

L7 Tocom
112 |on
- 13 |pi2
4 o
145 |pia
{16 |5

X1B

17 [ROCOM

18 |RONC

®—119 |RONO

20 |DOSRC

®—21 |poout

22 |DOGND

EPJ; Hata yok [Hata (-1)]

1) Vektor modunun segilmis olmasi halinde hiz

referansi olarak Al1 kullanilir.

2) Bkz. 12 CONSTANT SPEEDS parametre
grubu:

DI3|DI4

Calisma (parametre)
Al1 Uzerinden hiz ayari
Hiz 1 (1202)

Hiz 2 (1203)

Hiz 3 (1204)

o= rampa zamani 2202 ve 2203
parametrelerine gore.

~lo|=|o
ala|o|o
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3 kablolu makro

Bu makro, siirlicii gegici butonlar ile kontrol edildiginde kullanilir. Ug sabit hiz saglar.
Etkinlestirmek icin 9902 parametresinin degerini 2 olarak ayarlayin (3-WIRE).

Parametre hazir dederleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 128. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 34.

Not: Stop girisi (DI12) devre disi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin start
ve stop butonlari devre digi kalir.

Hazir deger 1/O baglantilari

X1A
1 SCR Sinyal kablo ekrani
C I/.__L'_>
> | . 2 Al1 Motor hiz referansi: 0...10 V
1,10 kohm ’—Fl_ﬁ /.I_ | | 13 |GND |Analog giris devresi ortak ucu
L | | 4 +10V Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Varsayilan olarak kullanimda degil. 0...10 V
| | 6 GND Analog giris devresi ortak ucu
maks. 500 ohn’r—@ A L7 Ja0 Motor hizi degeri: 0...20 mA
l - 5_' 2) 8 GND Analog cikis devresi ortak ucu
- 9 +24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 VDC, maks. 200 mA
B 10 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
1

|
[

DI1 Start (darbe £7)

—olo—13 |DI2 Stop (darbe 1)
114 [pi3 ileri (0) / Geri (1)
115 |pi Sabit hiz segimi V)
L_"__l16 |5 Sabit hiz segimi )
X1B
17 |ROCOM

Roéle gikisl
18 |RONC : Hata yok [Hata (-1)]
-

& 19 |RONO

20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA

& 21 |DOOUT 2342 Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND

) Bkz. 12 CONSTANT SPEEDS parametre grubu:

DI3 |DI4|Calisma (parametre)
Al1 Uzerinden hiz ayari
Hiz 1 (1202)

Hiz 2 (1203)

Hiz 3 (1204)

= O|=|0
Aalalolo
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Bu makro, surticinin dénus yonu degistirilirken kullanilan bir DI kontrol sinyal sirasi
icin 1/0 konfiglirasyonu yapilmasini saglar. Etkinlestirmek icin 9902 parametresinin
degerini 3 olarak ayarlayin (ALTERNATE).

Parametre hazir degerleri icin, bkz. bélim Farkli makrolara sahip hazir degerler

sayfa 128. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolim I/O terminalleri sayfa 34.

Hazir deger 1/0 baglantilar

X1A
o] 1 SCR Sinyal kablo ekrani
° — _Q!_’ 2 Al1 Motor hiz referansi: 0...10 V
110 kohm ’—é - : | 13 |[GND |Analog giris devresi ortak ucu
l S ! 4 +10V Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Varsayilan olarak kullanimda degil. 0...10 V
| | 6 GND Analog giris devresi ortak ucu
maks. 500 ohnT—@ A L7 Ja0 Motor hizi degeri: 0...20 mA
l 7 ;3) 8 GND Analog cikis devresi ortak ucu
9 +24V Yardimci gerilim gikisi: +24 VDC, maks. 200 mA
B 10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
g 12 |DI1 ileri start: Eger DI1 = DI2 ise siiriicli durur.
I 13 |DI2 Geri start
114 |pi3 Sabit hiz segimi )
115 |Dia Sabit hiz segimi )
I 16 |DI5 Hizlanma ve yavaglama segimi 2)
X1B
17 |ROCOM Role gikisi
18 |RONC :, Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT E*i Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
1) Bkz. 12 CONSTANT SPEEDS parametre 2) 0 = rampa zamani 2202 ve 2203
grubu: parametrelerine gore.
DI3[DI4[Calisma (parametre) 1 =rampa zamani 2205 ve 2206
0 | O |Al1 Gzerinden hiz ayari paramstrelerine gore.
1] 0 [Hiz1(1202) 3) Kelepge altinda 360 derece topraklama.
0|1 [Hiz2(1203)
111 [Hiz3(1204)
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Motor Potansiyometre makrosu

Bu makro, suracunin hizini sadece dijital sinyalleri kullanarak degistiren PLC’ler igin
disuk maliyetli bir arabirim saglar. Etkinlestirmek i¢in 9902 parametresinin degerini 4
olarak ayarlayin (MOTOR POT).

Parametre hazir dederleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 128. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolim I/O terminalleri sayfa 34.

Hazir deger 1/0 baglantilari

X1A
1 SCR Sinyal kablo ekrani
2 Al1 Varsaylilan olarak kullanimda degil: 0...10 V
3 GND Analog giris devresi ortak ucu
4 +10V Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA
5 Al2 Varsaylilan olarak kullanimda degil. 0...10 V
6 GND Analog giris devresi ortak ucu
maks. 500 ohT@ f'l_ a i 7 AO Motor hizi degeri: 0...20 mA
l 7 l_:d 2) 8 GND Analog cikis devresi ortak ucu
9 +24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
= 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
g 12 |DI1 Stop (0) / Start (1)
113 D2 |ileri (0) / Geri (1)
B 14 |DI3 Hiz referansi yukari R
g 15 |DI4 Hiz referansi agagi ")
I 16 |[DI5 Sabit hiz 1: parametre 7202
X1B
17 |ROCOM Role ¢ikisi
18 |RONC : Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT qu Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND

) Hem DI3 hem de D4 aktif veya devre disiysa
hiz referansi degismez.

2) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

Mevcut hiz referansi siirlici dururken ve
besleme gerilimi kesilirken saklanir.

Uygulama makrolari
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Man/Oto makrosu

Bu makro, iki harici kontrol cihazi arasinda gecis yapmak gerektiginde kullanilabilir.
Etkinlestirmek icin 9902 parametresinin degerini 5 olarak ayarlayin (HAND/AUTO).

Parametre hazir degerleri igin, bkz. bélim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 128. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 34.

Not: 2708 CALISTIRMA ENGELLEME parametresinin degeri 0 (OFF) varsayilan
degerinde kalmalidir.

Hazir deger 1/O baglantilari

X1A
1 SCR Sinyal kablo ekrani
‘ '/.'__P!_’ 2 Al1 Motor hiz referansi (Manuel): 0...10 V
1..10 kohm y_é [,J_ : | 3 GND Analog giris devresi ortak ucu
| I 4 +10V Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA
’—®= .f'|_ I | 5 Al2 Motor hiz referansi (Otomatik): 4...20 mA
' | : 6 GND Analog giris devresi ortak ucu
maks. 500 ohnT—@ ,f’|— i 7 Ja0 Motor hizi degeri: 0...20 mA
\ ;_I n 8 GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 +24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
= 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
112 [D1__ |Stop (0)/ Start (1) (Manuel)
113 [DI2 |ileri (0)/ Geri (1) (Manuel)
EDCg— 14 |DI3 Manuel (0) / Otomatik (1) kontrol se¢imi
145 (D4 |lleri (0)/ Geri (1) (Otomatik)
L 16 |DI5 Stop (0) / Start (1) (Otomatik)
X1B
17 |ROCOM Role cikisi
18 |RONC :, Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |RONO H
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT Equ Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND

1) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

Uygulama makrolari
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PID Kontrol makrosu

Bu makro, basing kontroli, debi kontroll gibi kapali devre kontrol sistemleri igin
parametre ayarlari saglar. Kontrol, bir dijital giris kullanilarak hiz kontroll olarak da
degistirilebilir. Etkinlestirmek igin 9902 parametresinin degerini 6 olarak

ayarlayin (PID CONTROL).

Parametre hazir dederleri icin, bkz. boliUm Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 128. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolim I/O terminalleri sayfa 34.

Not: 2708 CALISTIRMA ENGELLEME parametresinin degeri 0 (OFF) varsayilan
degerinde kalmalidir.

Hazir deger 1/O baglantilar

X1A
1 SCR Sinyal kablo ekrani
‘ '/.'__F!_’ 2 Al1 Motor hizi ref. (Manuel) / Siireg ref. (PID): 0...10 V R
1,10 kohm y_é . : | 3 GND Analog girig devresi ortak ucu
| | 4 +10V Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA
’—<D= .’°|_ I : 5 Al2 Proses gercek degeri: 4...20 mA
' | 6 GND Analog giris devresi ortak ucu
maks. 500 ohn'r—@ ,f’|— i | 7 |AO Motor hizi degeri: 0...20 mA
\ ;_'2) 8 GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 +24V Yardimci gerilim ¢ikigi: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
u 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
g 12 |DH Stop (0) / Start (1) (Manuel)
g 13 |DI2 Manuel (0) / PID (1) kontrol se¢imi
- 14 |DI3 Sabit hiz 1: parametre 71202
] 15 |DI4 Calisma izni
g 16 |DI5 Stop (0) / Start (1) (PID)
X1B
17 |ROCOM Roéle ¢ikisi
18 |RONC :, Hata yok [Hata (-1)]
X 19 |RONO H
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT Ed‘z Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
1) Manuel:0...10 V -> Hiz referansi. 2) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

PID: 0...10V -> %0...100 PID set degeri.
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Bu makro, motorda moment kontroll gerektiren uygulamalar i¢in parametre ayarlari

saglar. Kontrol, bir dijital giris kullanilarak hiz kontroll olarak da degistirilebilir.
Etkinlestirmek icin 9902 parametresinin degerini 8 olarak ayarlayin (TORQUE

CTRL).

Parametre hazir degerleri icin, bkz. bolium Farkli makrolara sahip hazir degerler

sayfa 128. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolim I/O terminalleri sayfa 34.

Hazir deger 1/O baglantilari

X1A
) o 1 SCR Sinyal kablo ekrani
— | ; 2 Al1 Motor hiz referansi (Hiz): 0...10 V
1,10 kohm ’_|—£ l»’— : | 3 GND Analog giris devresi ortak ucu
| I 4 +10V Referans gerilimi: 10 VDC, maks. 10 mA
|—®= ./'|_ | : 5 Al2 Motor torku referansi (Tork): 4...20 mA
= | 6 GND Analog girig devresi ortak ucu
maks. 500 ohrr[—@ ,f'l_ : |7 |a0 Motor hizi degeri: 0...20 mA
' ;_l?’) 8 GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 +24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
= 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
112 [D1 |Stop (0)/ Start (1) (Hi2)
113 D2 |ileri (0)/ Geri (1) ¥
EDCg— 14 |DI3 Hiz (0) / Tork (1) kontrol segimi
I 15 |Dl4 Sabit hiz 1: parametre 7202
L 16 |DI5 Hizlanma ve yavaglama segimi 2)
X1B
17 |ROCOM Role ¢ikisi
18 |RONC :, Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |RONO H
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT Equ Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
") Hiz kontrolii:  Dénme yéniinii degistirir. 2) 0 = rampa zamani 2202 ve 2203

Tork kontroll: Tork ydénunu degistirir.

parametrelerine gore.
1 = rampa zamani 2205 ve 2206
parametrelerine gore.

3) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

Uygulama makrolari
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Kullanici makrolari

Standart uygulama makrolarina ek olarak Gg¢ kullanici makrosu yaratmak da
mimkinddr. Kullanicl, kullanici makro sayesinde grup 99 START-UP DATA'u igeren
parametre ayarlari ve motor tanimlamayi kalici hafizaya saklayip veriyi daha sonraki
bir zamanda geri alabilir. Panel referansi, makronun lokal kontrolle kaydedilmesi ve
yuklenmesi halinde de kaydedilir. Uzaktan kumanda ayari kullanici makrosuna
kaydedilirken lokal kontrol ayari kaydedilmez.

Asagidaki igslemler Kullanici makrosu 1'in nasil olusturulacagini ve ¢agirilacagini
anlatmaktadir. Diger iki kullanici makrosu i¢in de iglemler aynidir, yalnizca
parametre 9902 degerleri farkhdir.

Kullanici makro 1’i yaratmak igin:

» Parametreleri ayarlayin. Uygulama gerektiriyorsa ve henlz yapilmamissa, motor
tanimlama igslemini gergeklestirin.

* Parametre ayarlarini ve motor tanimlama isleminin sonuglarini kalici bellege
kaydetmek icin 9902 parametresinin degerini -1 olarak degistirin (USER S1
SAVE).

SAVE gﬂ?ﬂﬁ

A (Geligmis Kontrol Paneli) veya (Temel Kontrol Paneli) tuslarina basin.

Kullanici makro 1’i geri gagirmak igin:
* 9902 parametresinin degerini 0 olarak degistirin (USER S1 LOAD).

MENU
SAVE ENTER

* Yuklemek igin N (Geligmis Kontrol Paneli) veya N (Temel Kontrol Paneli)

tuslarina basin.

Kullanici makrolari arasindaki segim ayni zamanda dijital girigler yoluyla da
yapilabilir (Bkz. 7605parametresi ).

Not: Kullanici makro ylkleme ayni zamanda 99 START-UP DATA grubundaki
parametre ayarlarini ve motor tanimlama sonugclarini da tekrar yukler. Ayarlarin
kullanilan motora karsilik geldiginden emin olun.

Ipucu: Kullanici, her motor degistirildiginde motor tanimlamay: tekrarlamadan ve
motor parametrelerini ayarlamak zorunda kalmadan surtctyl (¢ motor arasinda
anahtarlayabilir. Kullanicinin yapmasi gereken ayarlari diizenleyerek her bir motor
icin de bir kerede motor tanimlama gerceklestirmek sonra da veriyi iki kullanici

makrosu olarak saklamaktir. Motor degistiginde sadece ona karsilik gelen kullanici
makrosu yuklenmelidir bunun sonunda motor ¢alismaya hazir hale gelir.

Uygulama makrolari
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Program ozellikleri

Bu bolumin icindekiler

Bu bolimde program 6zellikleri anlatilir. Her 6zellik icin ilgili kullanici ayarlarinin,
gercek sinyallerin ve hata ve alarm mesaijlarinin bir listesi vardir.

Devreye Alma Asistani

Giris

Devreye Alma Asistani (Gelismis Kontrol Paneli gereklidir), istenen verilerin
(parametre degerleri) striclye girilmesine yardimci olarak kullaniciyr devreye alma
islemleri sirasinda yonlendirir. Devreye Alma Asistani ayni zamanda girilen
degerlerin dogrulugunu, yani izin verilen aralikta olup olmadigini kontrol eder.

Devreye Alma Asistani, her biri ilgili parametre setinin belirlenmesi islemi konusunda
kullaniciyi ydnlendiren diger asistanlari cagirir. ilk start yapildiginda, siriicii
otomatik olarak ilk gérev olan Dil Sec¢imi’ni girmeyi dnerir. Kullanici gorevleri,
Devreye Alma Asistaninin dnerilerine gore sirayla aktiflestirebilecegi gibi, ayri ayri
da aktiflestirebilir. Kullanici striict parametrelerini, asistani hi¢ kullanmadan
geleneksel yontemlerle de ayarlayabilir.

Devreye Alma Asistaninin ve diger asistanlarin ¢alistiriimasi konusunda bilgi almak
icin bkz. bélim Asistan modu, sayfa 68.

Gorevlerin hazir deger siralamasi

Uygulama goérevinde (parametre 9902 APPLIC MACRO) yapilan segime goére
Devreye Alma Asistani dnerecegi bir sonraki goreve karar verir Hazir deger goérevler
asagidaki tabloda gosterilmistir.

Uygulama seg¢imi

Hazir deger gorevler

ABB STANDARD

Dil Secimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modiilleri, Hiz Kontrolii EXT1, Hiz Kontrolii EXT2,
Start/Stop Kontroli, Korumalar, Cikis Sinyalleri

3-WIRE Dil Seg¢imi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modiilleri, Hiz Kontroli EXT1, Hiz Kontroli EXT2,
Start/Stop Kontrolii, Korumalar, Cikis Sinyalleri

ALTERNATE Dil Seg¢imi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modiilleri, Hiz Kontroli EXT1, Hiz Kontroli EXT2,
Start/Stop Kontroli, Korumalar, Cikis Sinyalleri

MOTOR POT Dil Segimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modillleri, Hiz Kontroli EXT1, Hiz Kontroli EXT2,
Start/Stop Kontroli, Korumalar, Cikis Sinyalleri

HAND/AUTO Dil Segimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modillleri, Hiz Kontrolii EXT1, Hiz Kontrolli EXT2,
Start/Stop Kontroli, Korumalar, Cikis Sinyalleri

PID KONTROL Dil Secimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modadilleri, PID Kontroll, Hiz Kontroli EXT2, Start/Stop

Kontrolli, Korumalar, Cikis Sinyalleri

MOMENT KONTR

Dil Secimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modiilleri, Hiz Kontrolii EXT2, Start/Stop Kontrold,
Korumalar, Cikis Sinyalleri

Program &zellikleri
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Gorevlerin ve ilgili suriicli parametrelerinin listesi

Uygulama goérevinde (parametre 9902 APPLIC MACRO) yapilan secgime gore
Devreye Alma Asistani énerecegi bir sonraki géreve karar verir

Adi Aciklama ilgili parametreler
Dil Se¢gimi Dilin segilmesi 9901
Motor Ayarlar Motor verilerinin girilmesi 9904...9909

Motor tanimlamanin gergeklestiriimesi. (Eger hiz limitleri izin 9910

verilen aralikta degilse: Limitlerin ayarlanmasi.)

Uygulama Uygulama Makrosunun segilmesi 9902, makro ile ilgili parametreler
Opsiyonel Opsiyon modillerinin aktiflestiriimesi Grup 35 MOTOR TEMP MEAS
Modiiller Grup 52 PANEL COMM

9802
Speed Control Hiz referansi igin kaynak segilmesi 1103

EXT1 (Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris limitleri, dlcekleme, ters | (1301...1303, 3007)
gevirmenin ayarlanmasi)
Referans limitlerinin ayarlanmasi 1104, 1105
Hiz (frekans) limitlerinin ayarlanmasi 2001, 2002, (2007, 2008)
Hizlanma ve yavaglama rampa surelerinin ayarlanmasi 2202, 2203

Hiz Kontrolii EXT2 | Hiz referansi i¢in kaynak ayarlanmasi 1106

(Eger Al1 kullanihyorsa: Al1 analog giris limitleri, dlcekleme, ters
cevirmenin ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi

(71301...1303, 3001)

1107, 1108

Torque Control

Moment referansi igin kaynak segilmesi

(Eger Al1 kullanihyorsa: Al1 analog giris limitleri, 6lcekleme, ters
cevirmenin ayarlanmasi)

1106
(1301...1303, 3001)

Referans limitlerinin ayarlanmasi 1107, 1108
Moment yukari rampa ve asagdi rampa surelerinin ayarlanmasi | 2401, 2402
PID Kontrol Proses referansi igin kaynak segilmesi 1106
(Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris limitleri, 6lgekleme, ters | (7301...1303, 3007)
cevirmenin ayarlanmasi)
Referans limitlerinin ayarlanmasi 1107, 1108
Hiz (referans) limitlerinin ayarlanmasi 2001, 2002, (2007, 2008)
Proses gergek degeri igin kaynak ve limitlerin ayarlanmasi 4016, 4018, 4019
Start/Stop EXT1 ve EXT2 harici kontrol konumlarinin start ve stop 1001, 1002
Kontrolii sinyallerinin kaynak secilmesi
EXT1 ve EXT2 arasinda segim yapilmasi 1102
Y6n kontrolliiniin tanimlanmasi 1003
Start ve stop modlarinin tanimlanmasi 2101...2103
Calisma Izni sinyalinin kullaniminin segilmesi 1601
Korumalar Akim ve moment limitlerinin ayarlanmasi 2003, 2017
Cikig Sinyalleri Rdle ¢ikisi RO araciliiyla gosterilen sinyallerin secilmesi Grup 714 RELAY OUTPUTS

Analog ¢ikis AO araciligiyla gosterilen sinyallerin segilmesi

Minimum, maksimum, 6lcekleme ve ters ¢cevirme degerlerinin
ayarlanmasi

Grup 15 ANALOG OUTPUTS
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Asistan ekraninin igerigi

Devreye Alma Asistaninda iki tip ekran vardir: Ana ekranlar ve bilgi ekranlari. Ana
ekranlar kullanicidan bilgi girisi yapmasini talep eder. Asistan, ana ekranlarda adim
adim ilerler. Bilgi ekranlari ana ekranlar igin gereken yardim metinleri verir.
Asagidaki sekilde her ikisinin de birer érnegi verilerek icerikleri agiklanmigtir.

Ana ekran Bilgi ekrany
LOC U PAR EDIT——— LOC U YARD
Set exactly as given
1 9905 MOTOR_NOM VOLT on the motor
2 nameplate
If_connected to
multiple motors
EXIT 00:00 [ SAVE EXIT 1 00:00
1 | Parametre Yardim metni...
2 | Girig alani ... yardim metni devami

Lokal kontrol — harici kontrol karsilagtirmasi

Sirdcl, start, stop ve yon komutlari ve referans degerlerini kontrol panelinden ya da
dijital ve analog girisler tizerinden alabilir. Dahili fieldbus veya opsiyonel bir fieldbus
adaptori acgik bir fieldbus hattindan kontrol yapmayi saglar. DriveWindow Light PC

aracini iceren bir PC de surlcuyd kontrol edebilir.

Yerel Kumanda ACSSSO Harici Kontrol

Kontrol paneli
veya
PC araci

Panel baglantisi (X2) Panel baglantisi (X2) Dahili

— veya fieldbus
FMBA adaptéri X3'e bagh (Modbus)
— |
H
 Fieldbus adaptor baglantisi (X3) Fieldbus
adaptor
Standart I/0O
Potansiyometre

Lokal kontrol

Siricl lokal kontrol konumundayken kontrol komutlari kontrol panelinden verilir.
Panel géstergesindeki LOC, lokal kontrol oldugunu belirtir.

Yardimci panel Ana panel
J
48 :SL Hz Loc ) 49 1 .
10 / 7 OUTPUT
~ DIR ]00:00 [ MENU _
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Kontrol paneli, lokal modda kullanildiginda, her zaman igin harici kontrol sinyal
kaynaklarindan éncelikli konumdadir.
Harici kontrol

Sdrucu harici kontrol konumundayken, komutlar standart 1/0 terminalleri (dijital ve
analog girisler) ve/veya fieldbus arayizinden verilir. Buna ek olarak, kontrol panelini
harici kontrol kaynagi olarak ayarlamak da mimkuanddar.

Harici kontrol, panel ekraninda REM ile goésterilir.

Yardimci panel Ana panel
REM U
B2 d = 491~
10 % 7 OUTPUT FWD
DIR | 00:00 [ MENU _

Kullanici kontrol sinyallerini iki harici kontrol yerinden, EXT1 veya EXT2, birine
baglayabilir. Kullanicinin segimine bagli olarak birinden biri etkin olur. Bu fonksiyon 2
ms sureli bir seviyede calisir.

Ayarlar
Panel tusu ilave bilgi
LOC/REM Lokal ve harici kontrol arasindan birini segmek
Parametre
1102 EXT1 ve EXT2 segimi
1001/1002 EXT1/EXT2 igin start, stop, yon kaynagi
1103/1106 EXT1/EXT2 igin referans kaynagi
Diagnostik
Gergek sinyaller ilave bilgi
0111/0112 EXT1/EXT2 referansi

Program &6zellikleri



89

Blok semasi: EXT1 i¢in start, stop, yon kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol yeri igin start, stop ve yén arayizini segen
parametreler gosteriimektedir.

DI D!1 Segim
DI Di5 < L ExT
Fb. segim ] Start/stop/
Bakiniz bolim Dahili | o5y u yon
Dahili fieldbus __ [|fieldbus'li fieldbus r
kontrolii ve Fieldbus 1001
Fieldbus adaptor —adaptérlii fieldbus
kontroldi.
. KEYPAD
Kontrol paneli
. TIMER 1..4
Zamanlamali islev
Zamanlayici/Sayag¢ START/STOP
Ardisik programlama SEQ PROG

Blok semasi: EXT1 i¢in referans kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol yerinin hiz referansi igin arayliz segen
parametreler gdsteriimektedir.

Al —] Al1, AI2, DI3, DI4, DI5 | Segim
Al2
DI3 . — EXT1
DI4 Fb. segim » | 6 Referans
DI5 Bakiniz bolim Dahili REF1 (Hz/rpm)
fieldbus'li fieldbus COMM I
Dahili fieldbus —1 kontrolii ve Fieldbus 1103
adaptérlii fieldbus
Fieldbus adaptér —— kontroli.
Frekans girisi FREQ INPUT
Kontrol paneli KEYPAD
Ardigik programlama SEQ PROG
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Referans turleri ve proses yapma

Sdricd, klasik analog giris ve kontrol panel sinyallerine ek olarak ¢ok c¢esitli
referanslar da kabul edebilir:

Siricl referansi iki dijital girisle verilebilir: Bir dijital giris hizi artirir ve digeri
azaltir.

Sirict matematiksel fonksiyonlari kullanarak iki analog sinyalden bir referans
olusturabilir: Toplama, ¢ikarma, ¢garpma ve bdlme.

Sirict matematiksel fonksiyonlar kullanarak, seri haberlesme araytzinden
gelen bir sinyal ve analog bir giris sinyalinden bir referans olusturabilir: Toplama
ve garpma.

Surdcul referansi, frekans girisiyle verilebilir.

EXT1/2 harici kontrol konumunda strlcl, Toplama matematiksel islemini
kullanarak analog giris sinyali ve ardigik programlama araciligiyla alinan sinyale
gore referans olusturabilir.

Harici referansi, sinyal minimum ve maksimum degerleri, minimum ve maksimum
hiz limitlerinden baska bir degere karsilik gelecek sekilde 6lgeklemek mimkinduir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 11 REFERENCE SELECT | Harici referans kaynagi, tipi ve olcekleme
Grup 20 LIMITS Calisma limitleri
Grup 22 ACCEL/DECEL Hiz referansi hizlanma/yavaglama rampalari
Grup 24 TORQUE CONTROL Moment referansi rampa sureleri
Grup 32 SUPERVISION Referans denetimi
Diagnostik
Gergek sinyal ilave bilgi
0111/0112 REF1/REF2 referansi
Grup 03 FB ACTUAL SIGNALS | Referans isleme zincirinin farkli agsamalarindaki referanslar
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Referans trimleme

Referans trimlemede harici referans ikincil bir uygulama degiskeninin dlgulen
degerine gore duzeltilir. Asagidaki blok semasi fonksiyonu gdstermektedir.

1105 REF1 MAX / 1108 REF 2 MAX(?

Anahtar(} Secim
/Anahtar
. DIRECT (2)

maks. fek——/ / REF1 (Hz/rpm) /

) REF?2 (% 2 — PROPOR. (1)
maks. hiz —-1 Anahtar (%) REF1 (Hz/rpm) | _

: 0 —{ NOT SEL (0) REF2 (%)2 1oplam31_REF,

9904 / 4230 Carp.] [Cap | |-
maks. moment I >< >< ]
42:33 p Anahtar 4231 TRIM SCALE —

PID2 refeJaﬁe PID2 PID2 cikisl /
PID2 act—— .

4232 CORRECTION SRC

REF1 (Hz/rpm) / REF2 (%) = Trimleme 6ncesi surlcu referansi

REF’ = Trimlemeden sonraki slriicl referansi

maks. hiz= par. 2002 (veya 2001 mutlak deger daha buyuk ise)

maks. frek = par. 2008 (veya 2007 mutlak deger daha biiyik ise)

maks. tork = par. 2074 (veya 2013 mutlak deger daha buiyik ise)

PID2 ref = par. 4210

PID2 act = par. 4214...4221

(! Not: Tork referansi trimleme islemi yalnizca REF2 (%) harici referansi igindir.
(2 REF1 veya REF2, hangisinin aktif olduguna goére. Bkz. 1702 parametresi.

@ Par. 4232 = PID2REF iken, maksimum trimleme referansi 7705 parametresi tarafindan
belirlendiginde, REF1 devrede iken ve 1108 parametresi tarafindan belirlendiginde ve REF2 devrede
iken.

Par. 4232 = PID2 OUTPUT iken, maksimum trimleme referansi 2002 parametresi tarafindan
belirlendiginde ve 9904 degeri VECTOR:SPEED ya da VECTOR:TORQ iken ve 2008 parametresi
tarafindan belirlendiginde ve 9904 degeri SCALAR:FREQ iken.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1102 REF1/2 segimi
4230 ...4233 Trimleme fonksiyon ayarlari
4201 ...4229 PID kontrolu ayarlari
Grup 20 LIMITS Sirtci galisma limitleri
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Ornek

Suruch bir konveydr hatti calistinyor. Hiz kontrollidir ancak hat gerilimi de hesaba
katilmalidir: Olgulen gerilim, gerilim set degerini astigi takdirde hiz hafif¢ce azaltilir
veya tam tersi.

istenen hiz diizeltimine ulasabilmek igin kullanici asagidakileri yapar

« trimleme fonksiyonunu aktiflestirerek gerilim set degeri ve oélgulen gerilim ile
baglantisini yapar.

» trimlemeyi uygun bir seviyeye ayarlar.

Hiz kontrollii konveyor hatti

Siricu silindirleri (cekis)
Gerilim dlgimu

Sadelestirilmis blok semasi

Toplama
Hiz referansi Trimlenmis
Gerilim PID hiz referansi
Oleima N
Gerilim
set degeri

Programlanabilir analog girigler

Sdrucunun iki adet programlanabilir analog gerilim/akim girisi bulunmaktadir. Girigler
terslenebilir, filtrelenebilir ve maksimum ve minimum degerler degistirilebilir. Analog
giris glincelleme zamani 8 ms'dir (saniyede bir kez 12 ms zaman). Bilgiler
uygulamaya aktarildiginda zaman daha kisadir (8 ms -> 2 ms).

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 11 REFERENCE SELECT | Referans kaynagi olarak Al
Grup 13 ANALOG INPUTS Analog giris sinyalini isleme
3001, 3021, 3022, 3107 Al kaybi izleme

Grup 35 MOTOR TEMP MEAS Motor sicaklik dlgiimiinde Al

Grup 40 PROCESS PID SET 1 Bir PID proses kontrol referansi veya gergek deger kaynagi

....42 EXT / TRIM PID olarak Al
8420, 8425, 8426 Ardisik programlama referansi ya da tetikleme cihazi sinyali
8430, 8435, 8436 olarak Al

8490, 8495, 8496
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Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
0120, 0121 Analog giris degerleri
1401 Al1/A2 sinyal kaybi
Alarm

Al1 LOSS/ Al2 LOSS

Al1/AI2 sinyali Al1/Al2 FAULT LIMIT (3021/3022) deg@erinin
altinda

Hata

Al1 LOSS/AI2 LOSS

Al1/AI2 sinyali Al1/AI2 FAULT LIMIT (3021/3022) degerinin
altinda

PAR Al SCALE

Hatali Al sinyali élgeklendirme (7302 < 1301 veya 1305 < 1304)

Programlanabilir analog ¢ikis

Bir programlanabilir akim ¢ikisi (0 - 20 mA) bulunmaktadir. Analog ¢ikis sinyali
terslenebilir, filtrelenebilir ve maksimum ve minimum degerler degistirilebilir. Analog
cikis sinyalleri, motor hizi, ¢ikis frekansi, ¢ikis akimi, motor momenti, motor gtic,
vs., ile orantili olabilir. Analog ¢ikis guncelleme zamani 2 ms'dir.

Analog ¢ikis ardisik programlama ile kontrol edilebilir. Analog bir ¢ikisa seri
haberlesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mimkindr.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 15 ANALOG OUTPUTS

AO deger secilmesi ve islenmesi

Grup 35 MOTOR TEMP MEAS

Motor sicaklik élgiimiinde AO

8423/8433/.../8493

Ardisik programlama ile AO kontroli

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
0124 AO degeri
0170 AO kontrol degerleri ardisik programlama ile belirlenir
Hata
PAR AO SCALE Hatali AO sinyal dlgeklendirmesi (1503 < 1502)

Programlanabilir dijital girigler

Siricl bes adet programlanabilir dijital girise sahiptir. Dijital giris glincelleme siresi

2 ms'dir.

Bir dijital girisi (D15) frekans girisi olarak programlanabilir. Bkz. bélim Frekans girisi

sayfa 95.

Program &zellikleri



94

Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 10 START/STOP/DIR Start, stop, yon olarak DI

Grup 11 REFERENCE SELECT | Referans veya referans kaynagi segiminde DI

Grup 12 CONSTANT SPEEDS Sabit hiz segiminde DI

Grup 16 SYSTEM CONTROLS | Harici Calisma izni, hata resetleme veya kullanici makro degisim

sinyali olarak DI

Grup 19 TIMER & COUNTER Zamanlayici ya da sayag kontrol sinyali kaynagi olarak DI

2013, 2014 Tork sinir kaynagi olarak DI

2109 Harici acil durdurma komutu kaynagi olarak DI

2201 Hizlanma ve yavaglama rampa secim sinyali olarak DI
2209 Sifir rampasi glg sinyali olarak DI

3003 Harici bir hata kaynagi olarak DI

Grup 35 MOTOR TEMP MEAS

Motor sicaklik dlgiimiinde DI

3601

Zamanlayici devreye alma sinyal kaynag olarak DI

3622 Yikseltici aktivasyon sinyali kaynagi olarak DI
4010/4110/14210 PID kontrol cihazi referans sinyal kaynagi olarak DI
4022/4122 PID1'de uyku fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak DI

4027 PID1 parametre seti 1/2 segimi sinyal kaynag olarak DI
4228 Harici PID2 fonksiyonu etkinlestirme sinyali kaynagi olarak DI

Grup 84 SEQUENCE PROG

Ardisik programlama kontrol sinyali kaynagi olarak DI

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
0160 DI durumu
0414 Son hata gergeklestiginde DI durumu

Programlanabilir role cikiglari

Sirdcinin bir adet programlanabilir réle ¢ikisi bulunmaktadir. Bir parametre
ayariyla, réle ¢ikisi Gzerinden hangi bilginin gosterilecegini segmek mumkuinddar:
Hazir, galisiyor, hata, uyari, motor sikisma, vs. Role ¢ikisi glincelleme slresi 2
ms'dir.

Role ¢ikigina seri haberlesme hatti araciliiyla bir deger yazmak mumkuinddr.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 14 RELAY OUTPUTS

RO deger secimleri ve galisma sureleri

8423

Ardisik programlama ile RO kontroli

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
0134 Fieldbus kontrolii araciligiyla RO Control Word degeri
0162 RO durumu
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Frekans girisi

95

Frekans girigi (0...16000 Hz) harici referans sinyal kaynagi olarak kullanilabilir.
Frekans girisi giincelleme slresi 50 ms'dir. Bilgiler uygulamaya aktarildiginda
zaman daha kisadir (50 ms -> 2 ms).

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 18 FREQ INPUT &
TRANSISTOR OUTPUT

Frekans girisi minimum ve maksimum degerleri ve filtreleme

1103/1106

Frekans girigi araciliiyla harici referans REF1/2

4010, 4110, 4210

PID referans kaynagi olarak frekans girisi

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
0161 Frekans girisi degeri

Transistor ¢ikisi

Sirdcinln bir adet programlanabilir transistor ¢ikisi bulunmaktadir. Cikis, dijital
cikis ya da frekans ¢ikisi olarak kullanilabilir (0...16000 Hz). Transistdr/frekans ¢ikisi

glncelleme stiresi 2 ms'dir.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 18 FREQ INPUT &
TRANSISTOR OUTPUT

Transistor ¢ikis ayarlari

8423 Ardisik programlamada transistor ¢ikisi kontroll
Diagnostik

Gergek deger ilave bilgi

0163 Transistor ¢ikisi durumu

0164 Transistor ¢ikisi frekansi
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Gergek sinyaller

Bir ¢cok gergek sinyal mevcuttur:

» Sdrdcl ¢ikis frekansi, akim, gerilim ve gug

* Motor hizi ve momenti

» Aradevre DC gerilimi

» Aktif kontrol yeri (LOCAL, EXT1 veya EXT2)
* Referans degerleri

+ Surdcui sicakhgi

» Calisma suresi sayaci (h), kWh sayaci

+ Dijital I/0O ve analog I/O durumu

» PID kontrol cihazi gergek degerleri.

Gelismis kontrol paneli ekraninda ¢ adet sinyal eszamanli olarak goérintilenebilir
(temel kontrol panelinde bir sinyal). Degerleri ayni zamanda seri haberlesme hatt
veya analog cikislardan okumak mumkuandur.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1501 AO igin gergek sinyal segilmesi
1808 Frekans ¢ikisina gergek sinyal secilmesi
Grup 32 SUPERVISION Gergek sinyal denetimi
Grup 34 PANEL DISPLAY Kontrol paneli Gizerinde goériintiilenecek sinyallerin segilmesi

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
Grup 071 OPERATING DATA ... | Gergek sinyallerin listesi
04 FAULT HISTORY
Motor tanimlama

Vektor kontrolliniin performansi, motor devreye alma sirasinda belirlenen dogru
motor modeline baglidir.

ilk start komutu verildiginde otomatik olarak bir Tanimlama Miknatislama’si yapilir.
ilk devreye alma sirasinda motor sifir hizda birkag saniye siiresince miknatislanir ve
bdylece motor modeli yaratilir. Bu tanimlama yontemi bir ¢cok uygulama igin
uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayri bir Tanimlama Calistirmasi (ID run) gercgeklestirilebilir.

Ayarlar
Parametre 9970 ID RUN
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Gl kaybinda ¢calismaya devam etme (power loss ride-through)

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse surtici dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak galismaya devam edecektir. Motor déndiigu ve slrticlye enerji Urettigi
surece, surtict calismaya devam eder. Eger ana kontaktor kapall kalmigsa surtcl
kesilmeden sonra ¢alismaya devam edebilir.

W UM

|
il NI I | Ugris giici
7—M cikis UDC
(Nm) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
80 40 260 / foyigp
A
L~ \V [
e N T Tm
40 20 130 e ~”
/
0 0 0 s)
1,6 438 8 1,2 14,4

Upc= Sirtcindn ara devre gerilimi, f,; = stricinin gikis frekansi,
Twm = Motor momenti

Nominal yiikte besleme gerilim kaybi (f,,+ = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite diiger.
Kontrol cihazi sebeke kapall oldugu sirece gerilimi sabit tutar. Siiriicii motoru jeneratér modunda
caligtirir. Motor hizi diiser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip oldugu stirece stirticti ¢aligabilir.

Ayarlar
Parametre 2006 UNDERVOLT CTRL

DC Miknatislama

DC Miknatislama aktiflestirildiginde surtcu start etmeden 6nce otomatik olarak
motoru miknatislar. Bu 6zellik en yliksek breakaway momentini, motor nominal
momentinin %180’ine kadar garantiler. On miknatislama siiresini ayarlayarak motor
startini ve 6r. mekanik bir freni serbest birakmayi senkronize etmek mimkinduir.
Otomatik Start 6zelligi ve DC Miknatislama ayni anda aktiflestirilemez.

Ayarlar
Parametreler 2707 START FUNCTION ve 2703 DC MAGN TIME

Bakim mandali
Sirdcl glg tiketimi vs. belirlenen tetikleme noktasini astiginda panel ekraninda
uyari goruntuleyecek bir bakim tetikleyici devreye alinabilir.

Ayarlar
Parametre grubu 29 MAINTENANCE TRIG

Program &zellikleri



98

DC Tutma
Motor DC Tutma 6zelligini aktiflestirerek rotoru sifir Mgtor
hizda kilittemek mimkuindir. Hem referans hem de DC Tutma
motor hizi 6nceden ayarlanmig DC tutma hizinin altina ~
distigunde surlcl stop eder ve motora DC enjekte hDICZI,tutm N /
eder. Referans hizi gene DC tutma hizini astiginda ‘ 1 t
normal sUricl ¢alismasina geri donuldr. Hiz | |
referans
Ayarlar
Parametreler 2104...2106

Hiz dengeli durdurma

Tastyicinin durma komutunu aldiktan sonra
belirli bir mesafe hareket etmesi gereken
uygulamalar gibi durumlarda hiz
kompanzasyonlu durdurma kullanilabilir.
Maksimum hizda motor, belirlenen
yavaslama rampasi boyunca normal sekilde
durdurulur. Maksimum hizin altinda durma,

motor durma noktasina rampalanana kadar B t
suricl mevcut hizda ¢alistirilarak geciktirilir. >
Asagidaki sekilde gosterildigi gibi, durma komutundan sonra kat edilen mesafe her
iki durumda aynidir; 6rn. A alani B alanina esittir.

Hiz 4 Stop komutu

Maks. hiz - ., alanA=alanB

Kullanilan hiz AN A

Ayarlar
Parametre 2702 STOP FUNCTION

Aki frenleme

Sdrucu, motordaki miknatislama seviyesini arttirarak daha iyi bir yavaslama saglar.
Motor akisini arttirarak motorda frenleme sirasinda uretilen enerji motor termik
enerjisine donusturulebilir.

Motor Ts
hiz TNr(%)
) Tgr = Frenleme momenti
Ak Frenleme yok 60+ Ty =100 Nm
40: Aki frenleme
20+
4 Akl Frenleme yo
t (S) T T T T T f(HZ)

50 Hz /60 Hz
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Frenleme 120 - -
moment (%)

80 -

0 : f : : . f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Sirdcl surekli olarak, ayni zamanda Akl Frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple Aki Frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz dedistirmede
kullanilabilir. Aki Frenleme’nin diger faydalari sunlardir:

* Frenleme bir stop komutu verildikten hemen sonra baglar. Fonksiyon frenlemeyi
baslatmadan 6nce akinin azalmasini beklemek zorunda degildir.

* Motorun sogutmasi verimlidir. Aki Frenleme sirasinda motorun rotor akimi degil,
stator akimi artar. Stator rotordan ¢ok daha verimli bir sekilde sogur.
Ayarlar
Parametre 2602 FLUX BRAKING

Aki Optimizasyonu

Aki Optimizasyonu, surtcu nominal yukun altinda galigirken motor guraltl seviyesini
ve toplam eneriji tiketimini azaltir. Toplam verimlilik (Motor ve suricindn), yuk
momentine ve hiza bagdli olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir.

Ayarlar
Parametre 2607 FLUX OPT ENABLE

Program &zellikleri



100

Hizlanma ve yavaglama rampalari

iki adet kullanici tarafindan segilebilir hizianma ve Motor hiz
yavaglama rampasi mevcuttur. Hizlanma/
yavaslama sirelerini ve rampanin bigimini
ayarlamak mimkundr. iki rampa arasinda gegis, Dogrus

dijital bir giris ya da fieldbus yoluyla kontrol ;\S-eérisi
edilebilir. ‘

Mevcut rampa bicimlerinde Dogrusal ve S-egrisi
secenekleri bulunmaktadir.

Dogrusal: Sabit ivmeyle ya da yavas hizlanma/ ' 2 t(s)
yavaslama gerektiren sirtculer igin uygundur.

S-egrisi: Kirilabilir ylk tasiyan konveyorler veya hiz degisimi sirasinda sorunsuz
gegcis gereken diger uygulamalar igin idealdir.

Ayarlar
Parametre grubu 22 ACCEL/DECEL

Ardisik programlama ile sekiz adet ek rampa siresi kullanilabilir. Bkz. bolum Ardisik
programlama sayfa 121.

Kritik Hizlar

Kritik Hizlar fonksiyonu, 6érnedin mekanik rezonans sorunlari sebebiyle belli motor
hizlari veya hiz seridinden kaginmanin gerektigi uygulamalarda kullanilabilir.
Kullanici, G¢ 6nemli hiz veya hiz bandi tanimlayabilir.

Ayarlar
Parametre grubu 25 CRITICAL SPEEDS

Sabit hizlar

Yedi pozitif sabit hiz tanimlamak mimkundir. Sabit hizlar dijital girigler kullanarak
secilir. Sabit hiz aktiflestirme, harici hiz referansina gére énceliklidir.

Eger asagidakiler gergeklesirse sabit hiz segimleri yok sayilir
* moment denetimi aktif, veya

* PID referansi izleniyor, veya

« siricd, lokal kontrol modunda.

Bu fonksiyon 2 ms sureli bir seviyede caligir.

Ayarlar
Parametre grubu 72 CONSTANT SPEEDS

Sabit hiz 7 (1208 CONST SPEED 7) joglama ve hata fonksiyonlari igin kullanilabilir.
Bkz. bélim Joglama, sayfa 117 ve parametre grubu 30 FAULT FUNCTIONS.
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Ozel U/f orani

A

Kullanici bir U/f egrisi belirleyebilir (frekansin fonksiyonu olarak ¢ikis gerilimi). Bu
Ozel oran yalnizca dogrusal ve karesel U/f oraninin yeterli olmadigi 6zel
uygulamalarda kullaniimaktadir (6rn. motor kesme torkunun artiriimasi
gerektiginde).

Gerilim (V) A Ozel Ut orani
par. 2618} - — — — — — — — — — — — — —
par.2616 ——~—~~~ -~~~ "~~~ - - - - -~ =

par. 2614} - - - — — — — — — — — — — — —

|
|
|
|
|
par. 2612} - — — - — — — — — — — __ :
|
|
|
|
|
|

|
par.2610} - - - - — _ ‘ ‘
|
par. 2603 : :
| | f(Hz)
par. 2611 par. 2613 par. 2615 par. 2617 par. 9907

Not: U/f edrisinin gerilim ve frekans noktalari asagidaki gereksinimlere uygun
olmahdir:

2610< 2612 < 2614 < 2616 < 2618
ve
2611 <2613 < 2615< 2617 <9907

UYARI! Distk frekanslarda ylksek gerilim disiuk performansa ya da motorun hasar
goérmesine yol acabilir (asiri 1Isinma).

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
2605 Ozel U/f orani etkinlestirme
2610...2618 Ozel U/f orani ayarlar
Diagnostik
Hata ilave bilgi

PAR CUSTOM U/F Hatalh U/f orani
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Hiz kontrol cihazi ayari

Kontrol cihazinin kazanim, entegral sure ve turev suresini manuel olarak ayarlamak
veya sUrlcunUn ayri bir hiz kontrol cihazi Otomatik Ayar Calistirmasi yapmasini
saglamak mimkindur (parametre 2305 AUTOTUNE RUN). Otomatik Ayar
Calistirmasinda hiz kontrol cihazi yiike ve motorun ve makinenin ataletine bagl
olarak ayarlanir. Asagidaki sekil bir hiz referans adimindaki hiz tepkilerini
goOstermektedir (genelde %1- 20).

n

N (%)

A: Yetersiz kompanzasyon

B: Normal ayarl (otomatik ayar)

C: Normal ayarli (manuel ayar). B’dekinden daha iyi dinamik performans
D: Fazla kompanzasyon hiz kontrol cihazi

Asagidaki sekil hiz kontrol cihazinin sadelestiriimis blok semasidir. Kontrol cihazi
¢ikisi moment kontroléra igin referanstir.

Tlrev
hizlanma
kompanzasyonu

Orantili

Hiz +_ Hata entegral +®+ Moment
referans ¥ deger + referans

Tlrev

Hesaplanmis gergek hiz

Ayarlar

Parametre gruplari 23 SPEED CONTROL ve 20 LIMITS
Diagnostik

Gergek sinyal 0702 SPEED
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Skaler kontrol

Vektor kontroll yerine motor kontrol yontemi olarak skaler kontrolt segmek de
mumkundur. Skaler kontrol modunda surlcu bir frekans referansi ile kontrol edilir.

Asagidaki 6zel uygulamalarda skaler kontrol modunun aktiflestiriimesi tavsiye edilir:

* Coklu motor surlculerinde: 1) eger yik motorlar arasinda esit olarak
dagitiimamissa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlama yapildiktan sonra degistirilecekse.

* Motorun nominal akim degeri strictiinin nominal ¢ikis akiminin %20’sinden de
kiigclkse.

Skaler kontrol modunda bazi standart 6zellikler kullanilamaz.

Ayarlar
Parametre 9904 MOTOR CTRL MODE

Skaler olarak kontrol edilen bir cihazda IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu, sadece motor kontrol modu Motor gerilimi
Skaler oldugunda aktiftir (bkz. bolim Skaler
kontrol sayfa 103). IR kompanzasyonu IR kompanzasyon
aktiflestirildiginde surlcu dusuk hizlarda motora

ekstra gerilim yiklemesi yapar. IR

kompanzasyonu, yiksek moment gerektiren
uygulamalarda faydalidir. Vektor kontroliinde IR ~ Kompanzasyonsuz
kompanzasyonu mimkin/gerekli degildir. f(Hz)

Ayarlar
Parametre 2603 IR COMP VOLT

Programlanabilir koruma fonksiyonlari

AlI<Min

Al<Min fonksiyonu, analog bir giris sinyali dnceden ayarlanmis minimum limitin
altina distigunde, sUrGcundn ¢alismasini tanimlar.

Ayarlar
Parametreler 3007 AI<MIN FUNCTION, 30271 Al1 FAULT LIMIT ve 3022 Al2 FAULT
LIMIT

Kontrol Paneli Kaybi

Kontrol Paneli Kaybi fonksiyonu, surtcu igin kontrol yeri olarak secilen kontrol paneli
haberlesmeyi kestiginde, sirtcinin ¢alismasini tanimlar.

Ayarlar
Parametre 3002 PANEL COMM ERR

Program &zellikleri



104

Harici Hata

Harici Hatalar (1 ve 2), harici bir hata gosterge sinyali igin kaynak olarak dijital bir
giris tanimlayarak denetlenebilirler.

Ayarlar
Parametreler 3003 EXTERNAL FAULT 1 ve 3004 EXTERNAL FAULT 2

Sikigma Korumasi

Motor mil sikismasi durumunda stirlicti motoru korur. Denetim limitlerini (frekans,
zaman) ayarlamak ve suricinin motor sikisma kosuluna nasil tepki verecegini
ayarlamak mumkindur (alarm sinyali / hata sinyali & strlicuyl stop etme / tepki yok).

Ayarlar
Parametreler 3010...3012

Motor Termik Koruma

Motor asiri Isinmaya karsi, Motor Termik Koruma fonksiyonu devreye alinarak
korunabilir.

Surict motor sicakhgini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:
1) Sdrtclye enerji verildiginde motor 30xC ortam sicakligindadir.

2) Motor sicakligl, ya kullanici tarafindan ayarlanabilen ya da otomatik olarak
belirlenebilen motor termik siresi sabiti ve motor yik egrisi (asagidaki sekillere
bakin) kullanilarak hesaplanabilir. YUk egrisi, ortam sicakliginin 30°C’yi astigi
durumda ayarlanmalidir.

M%)IC AZ%%HO | K|r||ma noktasi
%100 + (%) + Motor yiik egrisi
100 /
50 ™\ |
Sicaklik : : t Sifir hiz yika
artis ‘ ‘ f
%100 | | iz

Motor termik zaman sabiti
Ayarlar
Parametreler 3005...3009

Not: Motor sicaklik dlgiim fonksiyonunu da kullanmak mimkinddr. Bkz. bélim
Standart I/O (lizerinden motor sicaklik 6l¢iimi sayfa 112.

Dusiik Yiik Korumasi

Motor yik kaybi bir proses arizasini gosteriyor olabilir. Strlcl, boyle ciddi bir hata
durumunda makineyi ve prosesi korumak igin disik yik koruma fonksiyonunu
saglar. Strdcinin disuk yik kosulu tzerine verecedi tepkiler (alarm sinyali / hata
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sinyali ve surliclyU stop etme / tepki yok) gibi denetim seviyeleri, dlisik yluklenme
egrisi ve dusuk ylklenme stiresi de segilebilir.

Ayarlar
Parametreler 30713...3015

Toprak Hata Korumasi

Toprak Hata Korumasi motordaki veya motor kablosundaki toprak hatalarini tespit
eder. Bu koruma sadece baslatma sirasinda aktiftir.

Giris gli¢ hatti Gzerindeki toprak hatasi korumayi etkinlestirmez.
Ayarlar
Parametre 3017 EARTH FAULT

Yanhsg kablo baglantisi

Hatali giris gli¢ kablosu baglantisi belirlendiginde ¢alismayi belirler.
Ayarlar

Parametre 3023 WIRING FAULT

Girig faz kaybi

Girig faz koruma devreleri, DC ara devre dalgalanmasini tespit ederek sebeke
kablosunun baglanti durumunu denetler. Eger bir faz kaybolursa dalgalanma artar.

Ayarlar
Parametre 3076 SUPPLY PHASE

On programl hatalar

Asiri akim

Sardcindn agirt akim agma deg@eri, nominal akimin %325'idir.

DC asirn gerilim
DC asin gerilim agma siniri 200 V sdrtciler icin 420 V ve 400 V surtculer igin
840 V'dir.

DC dustik gerilim
DC dusuk gerilim agma siniri 200 V strlculer i¢cin 162 V ve 400 V surUcller igin
308 V'dir.

Siiricii sicakhgi

Siriicti IGTB sicakligini denetler. iki denetim limiti bulunmaktadir: Alarm limiti ve
hata agma limiti.
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Kisa devre
Eger bir kisa devre olursa sirlicu start etmez ve bir hata sinyali verilir.

Dahili hata
Sdrucu dahili bir hata tespit ederse, surlicu stop eder ve bir hata sinyali verilir.

Calisma limitleri
Sirdclde, hiz, akim (maksimum), moment (maksimum) ve DC gerilimi i¢in
ayarlanabilir limitler vardir.
Ayarlar
Parametre grubu 20 LIMITS

Gug limiti
Girig koprisuni ve DC ara devresini korumak igin gli¢ sinirlamasi kullanilir.
izin verilen maksimum gii¢ asildiginda, siirlicti torku otomatik olarak sinirlandirilir.

Maksimum asiri yik ve surekli gl¢ limitleri strtici donanimina baghdir.
Belirlenmis dederler igin bkz. bdlim Teknik veriler.

Otomatik resetler

Sirdc, asirt akim, asiri gerilim, distk gerilim, harici ve “minimumun altinda analog
giris” hatalari sonrasinda kendini otomatik olarak resetler. Otomatik Resetler
kullanici tarafindan aktiflestiriimelidir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
31 AUTOMATIC RESET Otomatik reset ayarlari
Alarm
AUTORESET Otomatik reset alarmi
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Denetimler

Sdrucu, kullanici tarafindan segilebilir belli degiskenlerin kullanici tarafindan tanimli
olan limitlerin iginde olup olmadigini izler. Kullanici hiz, akim vs. igin limitler
belirleyebilir. Denetim durumu role cikisi ya da dijital ¢cikis araciligiyla gosterilebilir.

Denetleme fonksiyonlari 2 ms zaman limiti ile ¢alisir.

Ayarlar
Parametre grubu 32 SUPERVISION

Diagnostik
Gergek Sinyaller ilave bilgi
1401 RO aracihiyla denetim durumu
1805 DO aracihgiyla denetim durumu
8425, 8426 | 8435, 8436 /.../ | Ardisik programlama durumu denetleme fonksiyonlarina gére degisir
8495, 8496

Parametre Kkilidi
Kullanici parametre kilidini aktiflestirerek parametre ayarlamasini engelleyebilir.

Ayarlar
Parametreler 1602 PARAMETER LOCK ve 1603 PASS CODE
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PID kontrol

Sirucude iki adet dahili PID kontrolorli bulunmaktadir:
* Proses PID (PID1) ve
* Harici/Trim PID (PID2).

PID kontrolord motor hizinin basing, akis ya da sicaklik gibi proses degiskenlerine
gore kontrol edilmesi gerektiginde kullanilir.

PID kontrolU aktiflestirildiginde, strlclye hiz referansi yerine bir proses referansi (set
degeri) verilir. Ayni zamanda bir gergek deger bilgisi (proses geri besleme) de
surlclye geri verilir. Sricu referans degeri ve gercek degeri karsilastirir ve motor
hizini, élgllen proses miktarini (gergek deger) istenen seviyede (referans) tutacak
sekilde otomatik olarak ayarlar.

Kontrol 2 ms sureli bir seviyede calisir.

Proses kontrolorii PID1

PID1'de iki ayri parametre grubu bulunmaktadir (40 PROCESS PID SET 1, 41
PROCESS PID SET 2). Parametre setleri 1 ve 2 arasindaki se¢im bir parametre
tarafindan belirlenir.

Surdclye bagh bir tek transdiser sinyalinin bulundugu birgok durumda, yalnizca
parametre seti 1'e ihtiya¢ duyulur. Motor yikinun zamanla énemli dl¢cude degistigi
durumlar gibi durumlarda iki farkli parametre seti (1 ve 2) kullanilir.

Harici/Trim kontrol cihazi PID2

PID2 (42 EXT / TRIM PID) iki farkli sekilde kullanilabilir:

* Harici kontrolor: Ek PID kontrolér donanimi kullanmak yerine kullanici, PID2
¢ikisini surtict analog ¢ikisi ya da fieldbus kontrolérl Gzerinden damper ya da valf
gibi bir alan aracina baglayabilir.

* Trim kontroléri: PID2 surlcl referansinin trimlenmesi ya da ince ayarinin
yapilmasi igin kullanilabilir. Bkz. bolim Referans trimleme sayfa 91.

Blok semasi

Asagidaki sekilde bir uygulama 6rnegi verilmistir: Kontrol cihazi, dlgilen basing ve
basing referansina (set degeri) bagh olarak basing gliglendirme pompasinin hizini
ayarlar.

Ornek:

Basing gliglendirme pompasi PID

ACS350

0..10 bar 40,21 - T : :
ﬁ:; PIDmaks | oh1 ! rereransi

PID kontrollii blok semasi

Y%ref ref
40,01 |k

40,02 | ti Anahtdr  Frekans
ercek degerlef 40,03 | d —
4014 ] i }4 \\: referansi
T 40,04 | dFiltT ,
J 40,05 | errV! L Hiz

9904 =0

7~£ PIDmin | ol1

%ref = 4010

IMOT
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Asagidaki sekilde PID1 proses kontroléri icin hiz/skaler kontrol blogu semasi

bulunmaktadir.
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1101 Lokal kontrol modu referans tipi segimi
1102 EXT1/2 segimi
1106 PID1 aktiflestirme
1107 REF2 minimum limit
1501 PID2'nin AO ¢ikis (harici kontrol6r) baglantisi
9902 PID Kontrol makrosu segimi
Grup 40 PROCESS PID SET PID1 ayarlar
1...41 PROCESS PID SET 2
Grup 42 EXT / TRIM PID PID2 ayarlar
Diagnostik
Gergek Sinyaller ilave bilgi
0126/0127 PID 1/2 ¢ikis degeri
0128/0129 PID 1/2 set degeri
0130/0131 PID 1/2 geri besleme degeri
0132/0133 PID 1/2 sapmasi
0170 Ardisik programlama ile belirlenen AO degeri

Proses PID (PID1) kontroli igin uyku fonksiyonu

Uyku fonksiyonu 2 ms stireli bir seviyede c¢alisir.

Asagidaki blok sema uyku fonksiyonunu etkinlestirme/devre disi birakma mantigini
gostermektedir. Uyku fonksiyonu sadece PID kontroll aktifken kullanima konabilir.

Anahtar Karsilastirma Secim
Cikis frek. 1 NOT SEL— ook
, - INTERNALH 6 ecikme
Mot.hizi —J/ 1<2 D1 L ve o
T 402312 : 4022 : % Sset/Reset
9904 Y%refActive —| & 4024
PIDCtriActive _| S/IR |- 1)
moddilasyonda — R
Veya
Karsilastirma 5320 (B1) 7 <1 1)
| i i = Veya 1 = Uykuyu
0132 —|1 NOT SEL | Segim Gecikme| .0 (82) Yy aktifleystiry
1>2 FINTERNALH < T StartRq< <1 [~ 0= Uykumodu
4025 —2 DI1— — - devre disi
—q
4022 4026

Motor hizi: Motorun gergek hizi
Y%refActive: %referans (EXT REF2) kullanimda. Bkz. parametre 7702.

PIDCtrlActive: 9902 PID CTRL.
modiilasyonda: inverter IGBT kontrolii galisiyor.
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Asagidaki zaman gizelgesi uyku fonksiyonunun ¢alismasini gostermektedir.

Motor hizi

Gergek deger

tq = Uyku gecikmesi, parametre 4024
twg = Uyanma gecikmesi, parametre 4026

i<ty ‘ tq

Uyku seviyesi\ /N o 1
' Paneldeki metin,

par. 402
|

STOP

Uyanma sapmasi
par. 4025

PID kontrolli basing gliclendirme pompasi igin uyku fonksiyonu (4022 parametresi
INTERNAL olarak ayarlandiginda): Su tuketimi gece duser. Bunun sonucunda PID
proses kontrol cihazi motor hizini dugurar. Ancak borulardaki dogal kayiplar ve
disuk hizlarda santrifiijli pompanin disuk verimliligi dolayisiyla motor stop etmez
ve déonmeye devam eder. Uyku fonksiyonu yavas donusi tespit eder ve uyku
gecikmesi gectikten sonra olusan gereksiz pompalamayi stop ettirir. Strlict uyku
moduna gecger ancak basinci izlemeye devam eder. Pompalama basincl, izin verilen
minimum limitin altina disiince ve uyanma gecikmesi gectikten sonra yeniden

baslar.
Ayarlar
Parametre ilave bilgi
9902 PID kontrollini aktiflestirme

4022...4026, 4122...4126

Uyku fonksiyon ayarlari

Diagnostik
Alarm ilave bilgi
PID SLEEP Uyku modu
Parametre ilave bilgi
1401 RO araciligiyla PID uyku fonksiyonu durumu
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Standart 1/O Uzerinden motor sicaklik olgciimi

Bu altbéliumde, suracu 1/0O terminalleri baglanti arayuzu olarak kullanildiginda bir
motorun sicaklik élcima agiklanir.

Motor sicaklidi, analog giris ve ¢ikisa baglanmis PT100 veya PTC sensorleri
kullanilarak ol¢ulebilir.

Bir sensor

Ucg sensor
— . ol S\
- ——1 Al 1 =
Motor ) ! . Motor o '~ |GND
, ——GND K ‘
T T T -
— a0 AO
AO
GND
GND

10nF\/j ‘ 10nF ; ‘L

UYARI! IEC 664’e gore motor sicaklik sensori icin motorun canh kisimlari ve sensoér
arasinda cift veya giclendiriimis yalitim gerekmektedir. Gig¢lendirilmis yalitimda

8 mm kadar bir temizleme ve kaydirma araligi birakilmahdir (400 / 500 VAC cihaz).
Eger montaj bu sarti saglamiyorsa

* 1/O kart terminalleri temasa karsi korunmalidir ve bagka bir cihaza baglanamazlar
veya

* sicaklik sensori I/0O terminallerinden yalitilmis olmalidir.
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Motor sicakligi, suricinun sagladigr +24 VDC gerilim beslemesi ile dijital girisin
arasina bir PTC sensor ya da bir PTC sensor ve bir termistor rélesi baglanarak da
Olcllebilir. Asagidaki sekilde alternatif baglantilar gdsteriimektedir.

Par. 3501 = THERM(0) veya THERM(1) Par. 3501 = THERM(0)

Termistor
rolesi

QE'E . IDI.5
[T 1 1 - ‘ "\ DI1..5

— +24VDC —
—] L _ .| +24VDC
T L |
% = Motor _T_10 nF L

UYARI! IEC 664’e gére motor termistérinidn dijital girise baglantisi igin motorun
canl kisimlariyla termistér arasinda cift veya giclendirilmis yalitim gerekmektedir.
Guglendirilmis yalitimda 8 mm kadar bir temizleme ve kaydirma araligi birakilmalidir
(400 / 500VAC cihaz).

Termistor montaji sartlara uymuyorsa, surtcunin diger I/O terminalleri temasa karsi
korunmaldir veya termistérin dijital giristen yalitimini yapmak tzere bir termistér
rolesi kullaniimalidir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
13 ANALOG INPUTS Analog girig ayarlari
15 ANALOG OUTPUTS Analog ¢ikig ayarlari
35 MOTOR TEMP MEAS Motor sicaklidi élcimi ayarlari
Diger
Motorun ucunda kablo ekrani 10 nF’lik bir kondansator ile topraklanmalidir. Bu mimkin degilse ekran
baglanmadan birakilmalidir.

Diagnostik
Gergek degerler ilave bilgi
0145 Motor sicakhgi
Alarm/Hata ilave bilgi
MOTOR TEMP/MOT OVERTEMP | Asirt motor sicakhgi

Program &zellikleri



114

Mekanik fren kontrolu

Mekanik fren, srucu stop ettiginde veya enerjilendiriimediginde, motor ve ¢aligtirilan
makineyi sifir hizda tutmak igin kullanilir.

Ornek

A

Asagidaki sekil, bir fren kontrol uygulama 6érnegi verir.

UYARI! igine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmis olan makinenin
personel glvenlik diizenlemelerine uydugundan emin olun. Surtcunin (IEC 61800-
2'de tanimlanan Tam bir Strtict Moduli veya Temel Sirici Moduli) Avrupa
Makine Ydnergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir glivenlik cihaz olarak géz
onunde bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tim makinenin personel
guvenligi, belli bir suract 6zelligine bagl olmamalidir (fren kontrol fonksiyonu gibi)
ancak uygulamaya 6zel diizenlemelerde tanimlandigi gibi gergeklestiriimelidir.

| X1B

Fren kontrol mantigi siirticl .

uygulama programina entegre |

230 VAC |

edilmigtir. Gli¢ kaynagi ve kablo

baglantilar kullanici tarafindan 17 |RO
yapilmalidir. 18 |RO l
- RO réle ¢ikigl Gzerinden fren —19 |[RO —

acma/kapama kontrol(
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Calisma zaman ¢izelgesi

Asagidaki zaman cizelgesi fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini gortintiler. Bkz.
bolim Durum gecisleri sayfa 116.

1 4

Start komutu

Harici hiz referansi

inverter
modulasyonda - )
Motor miknatisli g
<+—>]
_'_
Fren agma komutu \
(RO/DO)
\
Dahili hiz referansi

(gercek motor hizi)

loikig ! Tork

~

Is/Ts  Fren agma akimi/torku (4302)

tmg  Motor miknatislama gecikmesi (4305 parametresi)
tog Fren agma gecikmesi (4301 parametresi)

n.s  Fren kapama hizi (4303 parametresi)

teg Mekanik fren kapama gecikmesi
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Durum gegisleri

Herhangi bir durumdan
+ 1y _I— (yukselen kenar)
!

NO
MODULASYON |——0/0/1
=+
> |
OPEN
FREN — 1/1/1
I
Lq_
A
BIRAKMA RFG 5
GiRiS L 1/11
RFG= hiz kontrol
4
halkasinda (referans + )
islenmesi) Rampa RFG GIRISI
Fonksiyon Jeneratorii. S'FI'RA — 1111
+ 7)
A
KAPALI 6)
FREN — 0/1/1
A
8) 9)

Durum (Sembol Xz )

- NN: Durum adi
- X/Y/Z: Durum cikiglari/calismalar
X =1 Freni a¢. Fren agma/kapama kontroliine ayarli réle ¢ikisina enerji verilir.
Y =1  Zorunlu start. Fonksiyon, dahili Start’i, fren (harici Start sinyalinin durumuna ragmen)
kapanana kadar acik tutar.
Z=1 Rampa sifirda. Kullanilan hiz referansini (dahili) bir rampa boyunca sifira zorlar.

Durum degisim kosullari (Sembol mmm )

1) Fren kontrolii aktif 0 -> 1 VEYA Inverter serbest durusta = 0
2) Motor miknatish = 1 VE Sirlcl galisiyor = 1
3) Fren agik VE Fren agma gecikmesi gegildi VE Start = 1

4) Start=0
5) Start=0
6) Start=1
7) | Gergek motor hizi| < Fren kapama hizi VE Start = 0
8) Start=1

9) Fren kapali VE Fren kapama gecikmesi gecildi VE Start = 0

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1401/1805 RO/DO araciligiyla mekanik fren aktivasyonu
2112 Sifir hiz gecikmesi
Grup 43 MECH BRK CONTROL Fren fonksiyon ayarlari
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Joglama
Joglama fonksiyonu genelde bir makine kisminin dénguisel hareketini kontrol etmek
icin kullanilir. Tim déngl boyunca tek bir buton stricuyd kontrol eder: Agik
oldugunda surticu ¢alisir, dnceden belirlenmis bir oranda 6nceden belirlenmis hiz
degerine cikar. Cekildiginde suriici 6nceden ayarlanmis bir yavaslama rampasi ile
sifir hiza yavaslar.
Asagidaki sekil ve tablo strlctnin galismasini gdsterir. Ayni zamanda siricl start
komutu verildiginde surtcunin normal calismaya (= joglama pasif) nasil gectigini
gOsterirler. Jog komutu = Joglama girisinin durumu, Start komutu = Sirlcu start
komut durumu.
Fonksiyon 2 ms sureli bir seviyede c¢alisir.
Hyz A
I I
I I
L I .
I I ]
\ \ b I
‘ ‘ ‘ ‘ ——t ————— |
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 ¢
Faz Jog Start Aciklama
komutu | komutu
1-2 1 0 Sdrdlcd, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama hizina hizlanir.
2-3 1 0 Siricl joglama hizinda galigir.
3-4 0 0 Sdrlcu joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavasglar.
4-5 0 0 Siricu stop eder.
5-6 1 0 Siric, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama hizina hizlanir.
6-7 1 0 Sdrlcu joglama hizinda caligir.
7-8 X 1 Normal galisma joglamaya goére 6nceliklidir. Strlcl aktif hizlanma rampasi boyunca hiz
referansina hizlanir.
8-9 X 1 Normal galisma joglamaya goére 6nceliklidir. Strlcl hiz referansini takip eder.
9-10 0 0 Sirlcu aktif yavaslama rampasi boyunca sifir hiza yavaglar.
10-11 0 0 Sdrlcu stop eder.
11-12 X 1 Normal galisma joglamaya goére 6nceliklidir. Strlicl aktif hizlanma rampasi boyunca hiz
referansina hizlanir.
12-13 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gore onceliklidir. Strlcu hiz referansini takip eder.
13-14 1 0 Sdric, joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca joglama hizina yavaglar.
14-15 1 0 Sdrlcu joglama hizinda caligir.
15-16 0 0 Sirici joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.

X = durum 1 ya da 0 olabilir.
Not: Joglama, slrlcu start komutu agik oldugunda calismaz.
Not: Joglama hizi sabit hiza gore dnceliklidir.

Not: Joglama islemi sirasinda rampa sekli siiresi sifir olarak ayarlanmistir (6rn.
dogrusal rampa).
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Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1010 Joglama aktivasyonu

1208 Joglama hizi

2112 Sifir hiz gecikmesi

2205, 2206 Hizlanma ve yavaglama sireleri

2207 Hizlanma ve yavaslama rampa sekli siiresi: Joglama islemi sirasinda sifir
olarak ayarlanmistir (6rn. dogrusal rampa).

Zamana bagl fonksiyonlar

Bir dizi surlcu fonksiyonu zamana gore kontrol edilebilir, 6rn. start/stop ve EXT1/
EXT2 kontroll. SUricl asagidakileri saglar

+ dort start ve stop zamani (START TIME 1...4, STOP TIME 1...4)
» dort start ve stop giinii (START DAY 1...4, STOP DAY 1...4)

» segilen 1...4 sireleri bir araya toplamak i¢in dért zamanlayici (TIMER 1...4)

» ylkseltici zamani (zamanlandiriimis fonksiyonlara baglanmis ek bir ylikseltici

zamani).

Bir zamanlayici birden fazla sureye baglanabilir:

TIME PERIOD 1

3602 START TIME 1
3603 STOP TIME 1
3604 START DAY 1
3605 STOP DAY 1

TIME PERIOD 2

3606 START TIME 2
3607 STOP TIME 2
3608 START DAY 2
3609 STOP DAY 2

TIMER 1
3626 TIMED FUNC 1 SRC

TIMER 2

TIME PERIOD 3

3610 START TIME 3
3611 STOP TIME 3
3612 START DAY 3
3613 STOP DAY 3

3627 TIMER FUNC 2 SRC

TIMER 3
3628 TIMER FUNC 3 SRC

TIME PERIOD 4

3614 START TIME 4
3615 STOP TIME 4
3616 START DAY 4
3617 STOP DAY 4

TIMER 4
3629 TIMER FUNC 4 SRC

BOOSTER

3622 BOOSTER SEL
3623 BOOSTER TIME
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Zamanlandiriimis bir fonksiyon tarafindan tetiklenen bir parametre bir seferde
yalnizca bir zamanlayiciya baglanabilir.

TIMER1
3626 TIMER FUNC 1 SRC

TIMER2
3627 TIMER FUNC 2 SRC

Ornek

1001 EXT 1 COMMANDS

1002 EXT 2 COMMANDS

1102 EXT1/EXT2 SEL

1201 CONST SPEED SEL

1209 TIME MODE SEL

1401 RELAY OUTPUT 1

4027 PID PARAM SET

4228 ACTIVATE

8402 SEQ PROG START

8406 SEQ LOGIC VAL 1
8425/35/45/55/65/75/85/95 ST 1...8 TRIG TO ST 2
8426/36/46/56/66/76/86/96 ST 1...8 TRIG TO ST N

Klima hafta ici 8:00 - 15:30 ve Pazar giinleri 12:00 - 15:00 arasinda aktiftir. ilave
zaman anahtarina basildijinda klima bir saat daha ¢alismak tzere agilir.

Parametre Ayarlama
3602 START TIME 1 08:00:00
3603 STOP TIME 1 15:30:00
3604 START DAY 1 PAZARTESI
3605 STOP DAY 1 CUMA
3606 START TIME 2 12:00:00
3607 STOP TIME 2 15:00:00
3608 START DAY 2 PAZAR
3609 STOP DAY 2 PAZAR
3623 BOOSTER TIME 01:00:00
Ayarlar
Parametre ilave bilgi
36 TIMED FUNCTIONS Zamana bagh fonksiyonlarin ayanlari
1001, 1002 Zamanlamal start/stop kontroll
1102 zamanlamali EXT1/EXT2 segimi
1201 Zamanlamali sabit hiz 1 aktivasyonu
1209 Zamanlamali hiz segimi
1401 Zamanlayici durumu RO réle ¢ikisl araciligiyla gosterilir
1805 Zamanlayici durumu DO dijital ¢ikisi aracilidiyla gosterilir
4027 Zamanlamali PID1 parametre seti 1/2 segimi
4228 Zamanlamali harici PID2 aktivasyonu
8402 Zamanlamali ardisik programlama aktivasyonu
8425/8435/.../8495 Zamanlamali fonksiyonlu ardigik programlama durumu degisiklik
8426/8436/.../8496 tetigi
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Zamanlayici

Sdrucu galisma ve durma iglevleri zamanlayici fonksiyonlariyla kontrol edilebilir.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

1001, 1002

Calisma/Durma sinyal kaynaklari

19 TIMER & COUNTER

Calisma ve durma zamanlayicisi

Diagnostik

Gergek deger

ilave bilgi

0165

Calisma/durma kontrol zamani sayimi

Sayag

Siricl ¢alisma ve durma islevleri sayag fonksiyonlariyla kontrol edilebilir. Sayag
fonksiyonu ayni zamanda ardisik programlamada durum degisikligi tetikleyici sinyali
olarak kullanilabilir. Bkz. bolim Ardisik programlama sayfa 121.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

1001, 1002

Calisma/Durma sinyal kaynaklari

19 TIMER & COUNTER

Calisma ve durma sayaci

8495, 8496

8425, 8426/ 8435, 8436 /..../

Ardisik programlamada durum degisikligi tetikleyicisi olarak sayac¢
sinyali

Diagnostik

Gergek deger

ilave bilgi

0166

Calisma/durma kontrol darbesi sayimi

Program &6zellikleri




121

Ardigik programlama

Siricl standart bigimde 1 - 8 durumlar arasinda gegis yaparken, bir siralama
gerceklestirecek sekilde programlanabilir. Siralamanin tamami ve her bir durum igin
kurallar kullanici tarafindan belirlenir. Belirli bir durum ile ilgili kurallar siralama
programi devrede iken ve program s6z konusu duruma gegctiginde gecerli olur. Her
bir durum icin belirlenecek olan kurallar:

+ Surlcl ¢alisma, durma ve yon komutlari (ileriye/geriye/dur)

* Sdrdcl hizlanma ve yavaglama rampasi suresi

+ Surucul referans degeri kaynagi

* Durum suresi

+ RO/DO/AO durumu

» Sonraki duruma gegcisin tetiklenecegi sinyal kaynagi

* Herhangi bir duruma gegisin tetiklenecegi sinyal kaynagi (1...8).

Her durum ayni zamanda diricu ¢ikiglarini etkinlestirerek harici cihazlar icin bir
gOsterge olusturacak surlcu ¢ikislarini etkinlestirebilir.

Ardisik programlama ile gecisler, bir sonraki duruma ya da segilen bir duruma
gerceklestirilebilir. Durum degisiklikleri zamanlamali fonksiyonlar, dijital girisler ve
denetleme fonksiyonlari ile gergeklestirilebilir.

Ardisik programlama basit mikser uygulamalarinin yani sira daha karmasgik travers
uygulamalarinda kullanilabilir.

Programlama islemi kontrol paneli ya da PC araci ile yapilabilir. ACS350, bir grafik
Ardisik Programlama Aracini da igeren DriveWindow Light PC aracinin 2.50 (ya da
daha yeni) siriimu tarafindan desteklenmektedir.

Not: Varsayilan olarak tim ardisik programlama parametreleri, ardisik programlama
islevi aktif olsa dahi degistirilebilir. Ardisik programlama parametreleri ayarlandiktan
sonra parametrelerin 1602 PARAMETER LOCK parametresi kullanilarak kilitlenmesi
onerilir.
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1001/1002 EXT1/EXT2 igin start, stop, yon komutlari
1102 EXT1/EXT2 segimi
1106 REF2 kaynagi
1201 Sabit hiz devre disi birakma. Sabit hiz her zaman ardisik programlama

referansina gore onceliklidir.

1401 RO araciligiyla ardisik programlama ¢ikisi
1501 AO araciligiyla ardigik programlama ¢ikisi
1601 Caligma izni devreye alma/devre digi birakma
1805 DO araciligiyla ardisik programlama ¢ikisi

19 TIMER & COUNTER

Sayag limitine gére durum degisimi

36 TIMED FUNCTIONS

Zamanlamali durum degisimi

2201....2207 Hizlanmal/yavaslama ve rampa sliresi ayarlari
32 SUPERVISION Denetleme ayarlar
4010/4110/4210 PID referans sinyali olarak ardisik programlama ¢ikigi

84 SEQUENCE PROG

Ardisik programlama ayarlari

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
0167 Ardisik programlama durumu
0168 Ardisik programlama aktif durumu
0169 Gecerli durum zamanlayicisi sayaci
0170 Analog cikis PID referans kontrol degerleri
0171 Gergeklestirilen siralama sayaci
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Asagidaki durum semasinda ardisik programlamadaki durum gegisleri

gOsterilmektedir.

1

Durum N'ye geg (par 8426

| ~J

Ardisik programlama L
ENABLE 0167 bit 0 = 1
STATE 1 _

(par. 8420...8424) 0168 =1 (Durum 1)
<l

, 8427) Durum 2'ye geg (par. 8425)

STATE 2

By

Durum N

(par. 8430...8434)

— 0168 = 2 (Durum 2)

<1

~

Durum N'ye ge¢ (par 8436

, 8437)

Durum 3'e geg (par. 8435)

o

Durum N

STATE 3

0168 = 3 (Durum 3)

<1

(par. 8440...8444)
|

—~T

Durum N'ye ge¢ (par 8446

, 8447)

Durum 4'e geg (par. 8445)

Ry

Durum N ‘

STATE 4
(par. 8450...8454)

— 0168 = 4 (Durum 4)

<1

<}

Durum N'ye ge¢ (par 8456

, 8457)

Durum 5'e geg (par. 8455)

1

Durum N

STATE5
(par. 8460...8464)

0168 = 5 (Durum 5)

<1

~

Durum N'ye ge¢ (par 8466

, 8467)

Durum 6'ya geg (par. 8465)

o

Durum N

STATE 6
(par. 8470...8474)

0168 = 6 (Durum 6)

<1

—~

Durum N'ye ge¢ (par 8476

, 8477)

Durum 7'ye ge¢ (par. 8475)

Ry

Durum N

STATE 7
(par. 8480...8484)

——— 0168 =7 (Durum 7)

<1

—~T

Durum N'ye ge¢ (par 8486,

8487)

Durum 8'e geg (par. 8485)

By

Durum N

STATE 8
(par. 8490...8494)

——— 0168 = 8 (Durum 8)

<1

—~

1

Durum N

Durum N'ye geg (par 8496, 8497) T Durum 1'e geg (par. 8495)

NN = Durum
X X= Gergek sinyal

Durum degisimi
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Ornek 1
ST4 ST3
A

Siral start Durum degisimi tetikleme cihazi

Ardisik programlama DI1 tarafindan devreye alinir.

ST1: Siricu -50 Hz referans ve 10 s rampa suresi ile geriye dogru ¢alistirilir. Durum
1 40 s icin aktiftir.

ST2: Siricu hizi 60 s rampa suresi ile 20 Hz de@erine yukseltilir. Durum 2 120 s igin
aktiftir.

ST3: Sdrucl hizi 5 s rampa suresi ile 25 Hz degerine yukseltilir. Durum 3 ardigik
programlama devre digi kalana ya da DI2 tarafindan yiUkseltici ¢calistirilana kadar
aktiftir.

ST4: Sdrtcl hizi 5 s rampa suresi ile 50 Hz degerine yukseltilir. Durum 4 200 s igin
ve durum 3'e geri donuldikten sonra aktiftir.

Parametre | Ayarlama | ilave bilgi

1002 SEQ PROG | Ardisik programlama araciligiyla EXT2 igin start, stop, yon komutlari

1102 EXT2 EXT2 aktivasyonu

1106 SEQ PROG | REF2 olarak ardisik programlama ¢ikigl

1601 NOT SEL Calisma Izni devre disi birakma

2102 RAMP Rampa stop

2201 SEQ PROG | Rampa 8422/.../18452 parametresi tarafindan belirlenir.

8401 AKTIF Ardisik programlama devreye alma

8402 DI1 Ardisik programlama aktivasyonu

8404 DI1 (INV) Ardisik programlama resetleme (6rn. DI1 sinyali kaybedildiginde (1 -> 0)
durum 1'e resetleme)

Par. | Ayarlama | Par. | Ayarlama | Par. | Ayarlama Par. | Ayarlama | ilave bilgi
ST1 ST2 ST3 ST4
8420 | %100 8430| %40 8440\ %50 8450 %100 Durum referansi
8421 | RUN 8431| RUN 8441| RUN 8451| RUN Calisma, yon ve
REVERSE FORWARD FORWARD FORWARD | durma komutu
8422 | 10s 8432|160 s 8442|5s 8452|5s Rampa suresi
8424 |40 s 8434|120 s 8444 8454|200 s Durum degisikligi
geciktirme
8425 | CHANGE | 8435| CHANGE | 8445| DI2 8455
DLY DLY Durum degisimi
8426 | NOT SEL | 8436 NOT SEL | 8446 NOT SEL | 8456 | CHANGE | tetikleme cihazi
DLY
8427 | - 8437 - 8447 - 84573

Program &6zellikleri



125

Ornek 2
Ardisik programlama DI1 tarafindan devreye alinir.

ST1: Surtcu 50 Hz referans ve 10 s rampa suresi ile ileriye dogru calistirilir.
Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma (durum 2) gegilir. Referansa 1 s icinde
ulagilamamasi halinde, durum $'e (hata durumu) gegilir.

ST2: Sdrtcd hizi 0 s rampa ile 40 Hz dederine yUkseItiIir“. Referansa (40 Hz)
ulasildiginda durum 3'e gegilir. Referansa 0,1 s icinde ulagsilamamasi halinde, durum
5'e (hata durumu) gegilir.

ST3: Sdritict hizi 1 s rampa ile 10 Hz degerine yiukseltilir. Referansa ulasildiginda
(10 Hz) durum 4'e gecilir. Referansa 1 s icinde ulagsilamamasi halinde, durum 5'e
(hata durumu) gegilir.

ST4: Sdrtcl hizi 0 s rampa ile 20 Hz degerine yUkseItiIir“. Referansa (20 Hz)
ulasildiginda durum 4'ten durum 1'e gegilir. Referansa 0,1 s iginde ulagsilamamasi
halinde, durum 5'e (hata durumu) gecilir.

ST5: Surtct durdurulur ve réle ¢ikigi devreye alinir.

(o saniye rampa suresi = striicii mimkin oldugunca ¢abuk hizlandirilir/'yavaslatilr.

ST1 ST3 sT1 sT3 sT1 sr3 gori(haa g

50Hz | - , , g oo o IR YAVER)

! i ST2
4OHZ : A---- - - 777777:"** ,,,,,: fffffffffff

— ST5

20 Hz - -- ERROR

10 Hz -

0 Hz

DI1 : —
RO =
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Parametre | Ayarlama ilave bilgi
1002 SEQ PROG Ardisik programlama aracihgiyla EXT2 icin start, stop, yon komutlar
1102 EXT2 EXT2 aktivasyonu
1106 SEQ PROG REF2 olarak ardigik programlama ¢ikisi
1401 SEQ PROG OUT RO araciligiyla ardigik programlama ¢ikisi
1601 NOT SEL Calisma Izni devre disi birakma
2102 RAMP Rampa stop
2201 SEQ PROG Rampa 8422/.../8452 parametresi tarafindan belirlenir
3201 103 = OUTPUT FREQ Cikis frekansi (sinyal 07103) denetleme
3202 40 Hz Denetleme alt limiti
3203 50 Hz Denetleme (st limiti
3204 103 = OUTPUT FREQ Cikis frekansi (sinyal 07103) denetleme
3205 10 Hz Denetleme alt limiti
3206 20 Hz Denetleme (st limiti
8401 AKTYF Ardisik programlama devreye alma
8402 DI1 Ardisik programlama aktivasyonu sinyal kaynagi
8404 DI1(INV) Ardisik programlama resetleme
Par. | Ayarlama | Par. | Ayarlama | Par. | Ayarlama |Par. | Ayarlama | Par. | Ayarlam | ilave bilgi
a
ST1 ST2 ST3 ST4 ST5
8420 | %100 8430 | %80 8440 | %20 8450 | %40 8460| %0 Durum referansi
8421 | RUN 8431 | RUN 8441| RUN 8451| RUN 8461| DRIVE Calisma, yon ve
FORWARD FORWARD FORWARD FORWARD STOP durma komutu
8422 |1s 8432 |0s 8442\ 1s 8452|0s 8462 Rampa suresi
8423 8433 8443 8453 8463| RO ST5'de RO kontrolii
CLOSED
8424 |1s 843410,1s 8444 |1s 8454 0,1s 8464 Durum degisikligi
geciktirme
8425 | SUPRV 1 8435 | SUPRV 1 | 8445| SUPRV 2 | 8455| CHANGE | 8465
OVER UNDER UNDER DLY Durum degisimi
8426 | CHANGE | 8436 | CHANGE | 8446| CHANGE | 8456 SUPRV2 | 8466 tetikleme cihaz
DLY DLY DLY OVER
8427 | STATE 5 8437 | STATE 5 8447 | STATE 5 8457\ 1 8467
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Gercek sinyal ve parametreler

Bu bolumin icindekiler

Bu bolimde gergek sinyal ve parametreler agiklanir ve her sinyal/parametrenin
fieldbus esdegerleri verilir.

Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Sdrlci tarafindan oOlgiilen veya hesaplanan sinyal. Kullanici tarafindan
izlenebilir. Kullanici ayart miimkiin degil. 01...04 gruplari gergek sinyalleri
icermektedir.

Vars.

Parametre hazir degeri

Parametre

Sdrlcinin kullanici tarafindan ayarlanabilir galisma agiklamasi. 10...99 gruplari
parametreleri icermektedir.

Not: Parametre degerleri temel kontrol panelinde sayi olarak
gériintiilenmektedir. Orn. parametre 1001 EXT1 COMMANDS segimi COMM 10
olarak gosterilir (bu da fieldbus esdegeridir FbEQ).

FbEq

Fieldbus esdegderi: Deger ile seri haberlesmede kullanilan tam sayi arasindaki
oOlcek orani.

Fieldbus adresleri

FPBA-01 Profibus Adaptori, FDNA-01 DeviceNet Adaptori ve FCAN-01 CANopen
Adaptori icin bkz. fieldbus adaptori kullanim kilavuzu.

Fieldbus esdegeri

Ornek: Eger 2017 MAX TORQ 1 harici kontrol sisteminden ayarlanmigsa, 1 say!
degeri %0,1'e karsilik gelir. Tim okunan ve goénderilen degerler 16 bit ile sinirhdir (-

32768...32767).

Gergek sinyal ve parametreler
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Farkli makrolara sahip hazir degerler

Uygulama makrosu degistirildiginde (9902 APPLIC MACRO) yazilim, agagidaki
tabloda bulunan parametrelerin degerlerini glinceller. Tabloda farkli makrolar igin
parametre hazir degerleri verilmektedir.

Dizin |Ad/Secim ABB 3-WIRE ALTERNATE [MOTOR |HAND/ PID TORQ
STANDARD POT AUTO KONTROL |CTRL
1001 |[EXT1 COMMANDS |DI1,2 DI1P2P,3 |DI1F2R DI1,2 DI1,2 DI1 DI1,2
1002 |EXT2 COMMANDS |NOT SEL NOT SEL |[NOT SEL NOT SEL |DI5,4 DI5 DI1,2
1003 |DIRECTION REQUEST |REQUEST |REQUEST |REQUEST |REQUEST |[FORWARD |[REQUEST
1102 |EXT1/EXT2 SEL EXT1 EXT1 EXT1 EXT1 DI3 DI2 DI3
1103 |REF1 SELECT Al1 Al1 Al1 DI3U,4D |AI1 Al1 Al1
(NC)
1106 |REF2 SELECT Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 PID1 Al2
OUTPUT
1201 |CONST SPEED SEL |DI3 4 Dl4,5 DI3,4 DI5 NOT SEL |DI3 Dl4
1304 |MINIMUM Al2 0 0 0 0 20 20 20
1501 |AO1 CONTENT SEL (103 102 102 102 102 102 102
1601 |RUN ENABLE NOT SEL NOT SEL |[NOT SEL NOT SEL |NOT SEL |Dl4 NOT SEL
2201 |ACC/DEC 1/2 SEL |DI5 NOT SEL |DI5 NOT SEL |NOT SEL |NOT SEL |DI5
3201 |SUPERV 1 PARAM |103 102 102 102 102 102 102
3204 |SUPERV 2 PARAM |104 104 104 104 104 104 104
3207 |SUPERV 3 PARAM |105 105 105 105 105 105 105
3401 |SIGNAL1 PARAM |103 102 102 102 102 102 102
3408 |SIGNAL2 PARAM  |104 104 104 104 104 104 104
3415 |SIGNAL3 PARAM |105 105 105 105 105 105 105
9902 |APPLIC MACRO ABB 3-WIRE ALTERNATE |MOTOR  |[HAND/ PID CTRL |MOMENT
STANDARD POT AUTO KONTR
9904 |[MOTOR CTRL SCALAR: VECTOR: [VECTOR: VECTOR: |[VECTOR: |VECTOR: |VECTOR:
MODE FREK SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED TORQ

Diger parametrelerde varsayilan degerler tim makrolar igin aynidir. Asagidaki
parametre listesine bakiniz.
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01 OPERATING DATA Surlcinin izlenmesi igin temel sinyaller (salt okunur) FbEq
0102 SPEED Rpm cinsinden hesaplanmig motor hizi 1=1rpm
0103 OUTPUT FREQ Hz cinsinden hesaplanan suricu ¢ikis frekansi. (Panelde, Cikis modu 1=0,1Hz
ekraninda hazir deger olarak gésterilir.)
0104 CURRENT A cinsinden olgilen motor akimi. (Panelde, Cikis modu ekraninda hazir | 1=0,1 A
deger olarak gosterilir.)
0105 TORQUE Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak hesaplanan moment 1=%0,1
degeri
0106 POWER kW cinsi élglilen motor glict 1=0,1 KW
0107 DC BUS VOLTAGE VDC cinsinden olgiilen ara devre gerilimi 1=1V
0109 OUTPUT VOLTAGE VAC cinsinden hesaplanan motor gerilimi 1=1V
0110 DRIVE TEMP °C cinsinden olglilen IGBT sicakhgi 1=0,1°C
0111 EXTERNAL REF 1 Rpm ya da Hz cinsinden EXT1 harici referansi. Birim, 9904 MOTOR 1=0,1Hz/
CTRL MODE parametre ayarina bagldir. 1 rpm
0112 EXTERNAL REF 2 Yizde cinsinden REF2 harici referansi. Kullanima goére, %100 motor = %0,1
maksimum hizi, motor nominal momenti veya maksimum proses
referansindan biri olabilir.
0113 CTRL LOCATION Aktif kontrol konumu. (0) LOCAL; (1) EXT1; (2) EXT2. Bkz. bolim Lokal |1 =1
kontrol — harici kontrol karsilastirmasi sayfa 87.
0114 RUN TIME (R) Sdrlci galigma zaman sayaci (saat). Kontrol paneli parametre 1 =1 h (saat)
modundayken UP ve DOWN digmelerine ayni anda basilarak sayag
resetlenebilir.
0115 KWH COUNTER (R) kWh sayaci. Kontrol paneli parametre modundayken UP ve DOWN 1=1kWh
digmelerine ayni anda basilarak sayag resetlenebilir.
0120 AN Yizde cinsinden Al1 analog girisinin géreceli degeri 1=%0,1
0121 AI2 Yuzde cinsinden Al2 analog girisinin géreceli degeri 1=%0,1
0124 AO1 AO analog ¢ikigin mA olarak degeri 1=0,1mA
0126 PID 1 OUTPUT Proses PID1 kontrolériiniin yuzde olarak degeri = %0,1
0127 PID 2 OUTPUT PID2 kontrolériiniin ylzde olarak ¢ikis degeri = %0,1
0128 PID 1 SETPNT Proses PID1 kontrol cihazi igin set degeri sinyali (referans). Birim 4006 | -
UNIT, 4007 UNIT SCALE parametresi ve 4027 PID 1 PARAM SET
parametresi ayarlarina baghdir.
0129 PID 2 SETPNT PID2 kontrol cihazi icin set degeri sinyali (referans). Birim 47106 UNIT -
parametresi ve 4107 UNIT SCALE parametresi ayarlarina baghdir.
0130 PID1FBK Proses PID1 kontrol cihazi igin geri besleme sinyali. Birim 4006 UNIT, -
4007 UNIT SCALE parametresi ve 4027 PID 1 PARAM SET parametresi
ayarlarina baghdir.
0131 PID 2FBK PID2 kontrol cihazi igin geri besleme sinyali. Birim 4706 UNIT -
parametresi ve 47107 UNIT SCALE parametresi ayarlarina baghdir.
0132 PID 1 DEVIATION Proses PID1 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve gercek -
degeri arasindaki fark. Birim 4006 UNIT, 4007 UNIT SCALE parametresi
ve 4027 PID 1 PARAM SET parametresi ayarlarina baghdir.
0133 PID 2 DEVIATION PID2 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve gergek degeri -

arasindaki fark. Birim 4706 UNIT parametresi ve 4707 UNIT SCALE
parametresi ayarlarina baghdir.
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0134 COMM RO WORD Fieldbus araciligiyla réle ¢ikis Kontrol Word' (ondalik). Bkz. parametre | 1 =1
1401 RELAY OUTPUT 1.
0135 COMM VALUE 1 Fieldbus'tan alinan veri 1=1
0136 COMM VALUE 2 Fieldbus'tan alinan veri 1=1
0137 PROCESS VAR 1 Parametre grubu 34 PANEL DISPLAY tarafindan tanimlanan Proses -
degiskeni 1
0138 PROCESS VAR 2 Parametre grubu 34 PANEL DISPLAY tarafindan tanimlanan Proses -
degiskeni 2
0139 PROCESS VAR 3 Parametre grubu 34 PANEL DISPLAY tarafindan tanimlanan Proses -
degiskeni 3
0140 RUN TIME Gecgen zaman sayaci (bin saat). Suricu calisirken galigir. 1=0,01kh
0141 MWH COUNTER MWH sayacli. Sayag resetlenemez. 1=1MWh
0142 REVOLUTION CNTR Motor devir sayaci (milyon devir) 1=1 Mrev
0143 DRIVE ON TIME HI Guin cinsinden siriict kontrol karti galisma siresi 1=1giln
0144 DRIVE ON TIME LO Sirtcu kontrol kartinin 2 saniyelik tiklama (30 tiklama = 60 saniye) olarak
acik kalma siresi
0145 MOTOR TEMP Olgiilen motor sicakhgi. Birim, grup 35 MOTOR TEMP MEAS 1=1
parametreleri tarafindan segilen sensor tipine baglidir.
0149 PID COMM VALUE 1 PID kontroli igin fieldbus'tan alinan veriler (PID1 ve PID2) 1=1
0150 PID COMM VALUE 2 PID kontroli igin fieldbus'tan alinan veriler (PID1 ve PID2) 1=1
0160 DI 1-5 STATUS Dijital giriglerin durumu. Ornek: 10000 = DI1 ON, DI2...DI5 OFF.
0161 PULSE INPUT FREQ Hz cinsinden frekans girisi degeri 1=1Hz
0162 RO STATUS Réle ¢ikisinin durumu. 1 = RO enerjilenmis, 0 = RO is enerjisi kesilmis. | 1=
0163 TO STATUS Transistor ¢ikisi dijital ¢ikis olarak kullanilirken transistor ¢ikiginin 1=
durumu.
0164 TO FREQUENCY Transistor gikisi frekans ¢ikisi olarak kullanilirken transistor gikis 1=1Hz
frekansi.
0165 TIMER VALUE Zamanlamali galisma/durma zamanlayici degeri. Bkz. 19 TIMER & 1=0,01s
COUNTER parametre grubu.
0166 COUNTER VALUE Sayag ¢alisma/durma darbe sayaci. Bkz. 19 TIMER & COUNTER 1=1
parametre grubu.
0167 SEQ PROG STS Ardisik programlama Durum Word'u: 1=1
Bit 0 = ENABLED (1 = devrede)
Bit 1 = STARTED
Bit 2 = PAUSED
Bit 3 = LOGIC VALUE (8406...8410 parametreleri tarafindan tanimlanan
logic kullanim).
0168 SEQ PROG STATE Ardisik programlama aktif durumu. 1...8 = durum 1...8. 1=1
0169 SEQ PROG TIMER Ardisik programlama gegerli durum zaman sayaci
0170 SEQ PROG AO VAL Analog cikis kontrol deg@erleri ardigik programlama ile belirlenir Bkz. 1=%0,1
parametre 8423 ST1 OUT CONTROL.
0171 SEQ CYCLE CNTR Ardisik programlama gergeklestirilen siralama sayaci. Bkz. parametre 1=1

8415 CYCLE CNT LOC ve 8416 CYCLE CNT RST.
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03 FB ACTUAL SIGNALS | Fieldbus haberlesmesinin izlenebilmesi igin veri kelimeleri (salt okunur).
Her sinyal 16 bit veri kelimesidir.

Veri kelimeleri panelde onaltili formatta gérintilenir.

0301 FB CMD WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Bkz. bélim DCU haberlesme profili sayfa 230.
0302 FB CMD WORD 2 16 bitli bir veri word’u. Bkz. bélum DCU haberlesme profili sayfa 230
0303 FB STS WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Bkz. bélim DCU haberlesme profili sayfa 230.
0304 FB STS WORD 2 16 bitli bir veri word’u. Bkz. bélum DCU haberlesme profili sayfa 230
0305 FAULT WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri ve

fieldbus esdederleri igin bkz. bélim Hata izleme.

Bit 0 = OVERCURRENT
Bit 1 = DC OVERVOLT
Bit 2 = DEV OVERTEMP
Bit 3 = SHORT CIRC

Bit 4 = Rezerve

Bit 5= DC UNDERVOLT
Bit 6 = Al1 LOSS

Bit 7 = Al2 LOSS

Bit 8= MOT OVERTEMP
Bit 9 = PANEL LOSS

Bit 10 = ID RUN FAIL
Bit 11 = MOTOR STALL
Bit 12 = Rezerve

Bit 13 = EXT FAULT 1
Bit 14 = EXT FAULT 2
Bit 15 = EARTH FAULT

0306 FAULT WORD 2 16 bitli bir veri word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri ve
fieldbus esdegerleri icin bkz. bolim Hata izleme.

Bit 0 = UNDERLOAD

Bit 1 = THERM FAIL

Bit 2...3 = Rezerve

Bit 4 = CURR MEAS

Bit 5 = INPUT PHASE LOSS
Bit 7 = OVERSPEED

Bit 8 = Rezerve

Bit 9 = DRIVE ID

Bit 10 = CONFIG FILE

Bit 11 = SERIAL 1 ERR

Bit 12 = EFB CON FILE. Konfiglirasyon dosyasi okuma hatasi.
Bit 13 = FORCE TRIP

Bit 14 = MOTOR PHASE

Bit 15 = OUTP WIRING

0307 FAULT WORD 3 16 bitli bir veri word'u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri ve
fieldbus egdegerleri icin bkz. bolim Hata izleme.
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Bit 0...2 = Rezerve

Bit 3 = INCOMPATIBLE SW

Bit 4...10 = Rezerve

Bit 11 = MMIO ID ERROR

Bit 12 = DSP STACK ERROR

Bit 13 = DSP T1...T3 OVERLOAD

Bit 14 = SERF CORRUPT /SERF MACRO

Bit 15 = PAR PCU 1/2 / PAR HZRPM / PAR Al SCALE / PAR AO SCALE
/ PAR FBUS MISS / PAR CUSTOM U/F

0308 ALARM WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri ve
fieldbus esdegerleri igin bkz. bélim Hata izleme.

Bir alarm, alarm word'un tamami resetlenmek yoluyla resetlenebilir:
Word'e sifir yazin.

Bit 0 = OVERCURRENT

Bit 1 = OVERVOLTAGE

Bit 2 = UNDERVOLTAGE

Bit 3 = DIRLOCK

Bit4 =10 COMM

Bit 5 = Al1 LOSS

Bit 6 = Al2 LOSS

Bit 7 = PANEL LOSS

Bit 8 = DEVICE OVERTEMP

Bit 9 = MOTOR TEMP

Bit 10 = UNDERLOAD

Bit 11 = MOTOR STALL

Bit 12 = AUTORESET

Bit 13...15 = Rezerve

0309 ALARM WORD 2 16 bitli bir veri word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri ve
fieldbus esdegerleri igin bkz. bélim Hata izleme.

Bir alarm, alarm word'un tamami resetlenmek yoluyla resetlenebilir:
Word'e sifir yazin.

Bit 0 = Rezerve

Bit 1 = PID SLEEP

Bit 2 =D RUN

Bit 3 = Rezerve

Bit 4 = START ENABLE 1 MISSING

Bit 5 = START ENABLE 2 MISSING

Bit 6 = EMERGENCY STOP

Bit 8 = FIRST START

Bit 9 = INPUT PHASE LOSS

Bit 10...15 = Rezerve
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04 FAULT HISTORY Hata tarihgesi (salt okunur)

0401 LAST FAULT En son hatanin fieldbus kodu. Kodlar igin, bkz. Hata izleme bolim{.0 = 1=1
Hata tarihgesi bos (panel ekraninda = NO RECORD).

0402 FAULT TIME 1 En son hatanin gergeklestigi gin. 1=1gin

Format: Eger gergcek zaman saati ¢alisiyorsa tarih. / Eger gergek zaman
saati kullaniimadiysa veya ayarlanmadiysa agildiktan sonraki giin sayisi.

0403 FAULT TIME 2 En son hatanin olustudu saat.

Format: Gergek saat (ss:dd:ss) eger gercek zamanli saat galigiyorsa. /
Gug acildiktan sonra gegcen zaman (ss:dd:ss eksi 0402 FAULT TIME 1
tarafindan belirtilen giin) eger gergcek zamanl saat kullaniimiyor ya da
ayarlanmamis ise.

0404 SPEED AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki rpm cinsinden motor hizi. 1=1rpm

0405 FREQ AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki Hz cinsinden frekans 1=0,1Hz

0406 VOLTAGE AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki VDC cinsinden ara devre gerilimi| 1 =0,1V

0407 CURRENT AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki A cinsinden motor akimi. 1=0,1A

0408 TORQUE AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki, motor nominal momentinin = %0,1
yuzdesi cinsinden motor momenti

0409 STATUS AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki onaltili bigimdeki stiriicii durumu

0412 PREVIOUS FAULT 1 2. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. Hata izleme bolim. 1=1

0413 PREVIOUS FAULT 2 3. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. Hata izleme bolimdi. 1=1

0414 DI 1-5 AT FLT En son hatanin meydana geldigi andaki DI1...5 dijital giriglerinin durumu

(ikili).

Gergek sinyal ve parametreler




134

Dizin Ad/Se¢im

Aciklama

10 START/STOP/DIR

Harici start, stop ve yon kontrol kaynaklari

Vars.
FbEq

1001 EXT1 COMMANDS

Harici kontrol yeri 1 (EXT1) icin start, stop ve yon komutlarini ve baglantilar
tanimlar.

DI1,2

NOT SEL

Start, stop veya yon komut kaynagi yok

DI1

DI1 dijital girisi iizerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. Yon, 7003
DIRECTION (REQUEST = FORWARD ayari) parametresine gére sabitlenir.

DI1,2

DI1 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. Yon secimi
DI2 dijital giris Gzerinden, 0 = ileri, 1 = geri. YOnU kontrol etmek igin, 17003
DIRECTION parametresi REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.

DI1P2P

DI1 dijital giris araciligiyla puls start etme. 0 -> 1: Start. (Surtctyl baslatmak
icin dijital giris D12, DI1’deki durum 6ncesinde etkinlestirilmelidir).

DI2 dijital giris GUzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Donme yoni, 7003
DIRECTION (REQUEST = FORWARD ayari) parametresine goére sabitlenir.

DI1P,2P,3

DI1 dijital giris araciligiyla puls start etme. 0 -> 1: Start. (Strtclyl baslatmak
icin dijital giris DI2, DI11’deki durum 6ncesinde etkinlestirilmelidir).

DI2 dijital giris Gzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Yon secimi DI3 dijital
giris Uizerinden, 0 = ileri, 1 = geri. YOonu kontrol etmek igin, 7003 DIRECTION
parametresi REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.

DI1P,2P,3P

DI1 dijital giris araciliiyla puls ileri start etme. 0 -> 1: lleri start. DI2 dijital giris
araciligiyla puls geri start etme. 0 -> 1: Geri start. (Suriictyi baglatmak igin
dijital giris DI3, DI1/DI2’deki durum éncesinde etkinlestiriimelidir). DI3 dijital
giris Uzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. YOnu kontrol etmek icin, 7003
DIRECTION parametresi REQUEST olarak ayarlanmig olmalidir.

KEYPAD

Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda kontrol paneli (izerinden
verilir. YonU kontrol etmek igin, 7003 DIRECTION parametresi REQUEST
olarak ayarlanmis olmaldir.

DI1F,2R

DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden start, stop ve yon komutlari.
DI1 | DI2 |Calisma

0 [Stop

0 (lleri start

1 |Geri start

1 |[Stop

1003 DIRECTION parametresi REQUEST olarak ayarlanmalidir.

= Ol = O

COMM

Calisma ve durma komutlari igin kaynak olarak fieldbus arayizu, 6érn. 0301
FB CMD WORD 1 bits 0...1 kontrol word'u. Kontrol word'u fieldbus adaptéru
ya da dabhili fieldbus (modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan
surtctye gonderilir. Kontrol word bitleri icin bkz. bélum DCU haberlesme
profili, sayfa 230.

10

TIMER 1

Zamanlamali start/stop kontrolli. Zamanlayici 1 devrede = start, zamanlayici
1 devrede degil = stop. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu.

11

TIMER 2

Bkz : TIMER 1 segimi.

12

TIMER 3

Bkz : TIMER 1 segimi.

13

TIMER 4

Bkz : TIMER 1 segimi.

14

DI5

DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. Yon, 7003
DIRECTION (REQUEST = FORWARD ayari) parametresine gore sabitlenir.

20
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DI5,4 DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. Yon se¢imi | 21
DI4 dijital giris Uzerinden. O = ileri, 1 = geri. Y6nu kontrol etmek icin, 1003
DIRECTION parametresi REQUEST olmalidir.

TIMER STOP 1901 TIMER DELAY parametresi tarafindan belirlenen zamanlayici 22
gecikmesi gectiginde stop. Zamanlayici start sinyali ile start. Sinyal kaynagi
1902 TIMER START parametresi tarafindan segilir.

TIMER START 1901 TIMER DELAY parametresi tarafindan belirlenen zamanlayici 23
gecikmesi gectiginde start. Zamanlayici 7903 TIMER RESET parametresi
tarafindan resetlendiginde stop.

COUNTER STOP 71905 COUNTER LIMIT parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti 24
asildiginda stop. Sayag start sinyali ile start. Sinyal kaynagi 7977 CNTR S/S
COMMAND parametresi tarafindan segilir.

COUNTER START 1905 COUNTER LIMIT parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti 25
asildiginda start. Sayag stop sinyali ile stop. Sinyal kaynagi 1977 CNTR S/S
COMMAND parametresi tarafindan segilir.

SEQ PROG Ardisik programlama araciligiyla start, stop, yon komutlari Bkz. 84 26
SEQUENCE PROG parametre grubu.

1002 EXT2 COMMANDS Harici kontrol yeri 2 (EXT2) icin start, stop ve yén komutlarini ve baglantilari | NOT SEL

tanimlar.
Bkz. parametre 10071 EXT1 COMMANDS.

1003 DIRECTION Motor déniis yoéniiniin kontroliinii saglar veya yonii sabitler. REQUEST
FORWARD ileri’'ye sabitlenmis 1
REVERSE Geri'ye sabitlenmis 2
REQUEST Dénus yon kontrollne izin verilmis 3

1010 JOGGING SEL Joglama fonksiyonunu etkinlestiren sinyali tanimlar. Bkz. bolim Joglama NOT SEL

sayfa 117.

DI1 DI1 dijital girisi.0 = joglama devre disgi , 1 = joglama aktif. 1

Di2 Bkz: DI1 segimi. 2

DI3 Bkz: DI1 segimi. 3

Di4 Bkz: DI1 segimi. 4

DI5 Bkz: DI1 segimi. 5

NOT SEL Segilmedi 0

DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = joglama devre digl, 0 = joglama aktif. -1

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) se¢imi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

11 REFERENCE Panel referans tipi, harici kontrol yer segimi ve harici referans kaynak ve

SELECT limitleri

1101 KEYPAD REF SEL Lokal kontrol modunda referans tipini seger. REF1
REF1(Hz/rpm) Rpm cinsinden hiz referansi. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari | 1

SCALAR:FREQ ise frekans referansi (Hz).

REF2(%) %-referans 2

1102 EXT1/EXT2 SEL Sarlcinln, iki harici kontrol yeri, EXT1 ve EXT2 arasindan birini segcen EXT1

sinyali okudugu kaynagi tanimlar.
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EXT1 EXT1 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 7007 EXT1 COMMANDS ve 1103 0
REF1 SELECT parametreleriyle tanimlanir.
DI1 DI1 dijital girisi. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
EXT2 EXT2 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 7002 EXT2 COMMANDS ve 1106 7
REF2 SELECT parametreleriyle tanimlanir.
COMM EXT1/EXT2 seg¢iminin kaynagi olarak fieldbus arayizi, érn. kontrol word 8
0301 FB CMD WORD 1 bit 5 (ABB SirUculeri profili ile 5379 EFB PAR 19
bit 11). Kontrol word'u fieldbus adapt6ri ya da dahili fieldbus (modbus)
araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan siriictiye gonderilir. Kontrol
word bitleri igin bkz. b6lim DCU haberlesme profili, sayfa 230 ve bolim ABB
Sdriiciileri haberlesme profili, sayfa 226.
TIMER 1 Zamanlamali EXT1/EXT2 kontrolii segimi. Zamanlayici 1 devrede = EXT2, 9
zamanlayici 1 devrede degil = EXT1. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS
parametre grubu.
TIMER 2 Bkz : TIMER 1 segimi. 10
TIMER 3 Bkz : TIMER 1 segimi. 11
TIMER 4 Bkz : TIMER 1 segimi. 12
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = EXT1, 0 = EXT2. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) se¢imi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) secimi. -5
1103 REF1 SELECT Harici referans REF1 igin sinyal kaynagini secer. Bkz. bélum Blok semasi: | Al1
EXT1 igin referans kaynagi sayfa 89.
KEYPAD Kontrol paneli 0
Al1 Analog giris Al1
Al2 Analog giris Al2 2
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AlM1/JOYST

Joystick olarak Al1 analog girisi. Minimum giris sinyali motoru maksimum
referansta geri yénde, maksimum girisi maksimum referansta ileri yonde
calistinir. Minimum ve maksimum referans degerleri 7704 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir.

Not: 7003 DIRECTION parametresi REQUEST olarak ayarlanmalidir.
par. 1301 = %20, par 1302 = %100

105 C\‘

1104 1104 /

Hiz ref.
(REF1)
1

0
AT - 1104
1104

1105 )

2V/4mA 6

Histeresis %4
tam olgek

10V}20mA

UYARI! 7307 MINIMUM Al1 parametresi 0 V olarak ayarlanirsa ve analog
giris sinyali kaybolursa (yani 0 V ise), motorun dénlisli, maksimum referans
geri yonine doéner. Analog giris sinyali kayboldugunda bir hatayi
etkinlestirmek icin asagidaki parametreleri ayarlayin:

1301 MINIMUM Al1 parametresini %20 olarak ayarlayin (2 V veya 4 mA).
3021 Al1 FAULT LIMIT parametresini %5 ya da daha yuksek olarak
ayarlayin.

3001 AI<MIN FUNCTION parametresini FAULT olarak ayarla.

Al2/JOYST

Bkz. Al1/JOYST segimi.

DI3U,4D(R)

Dijital giris 3: Referans artigi. Dijital giris DI14: Referans diiglist. Stop komutu
referansi sifir degerine getirir. 2205 ACCELER TIME 2 parametresi, referans
degisiminin oranini tanimlar.

DI3U,4D

Dijital giris 3: Referans artigI. Dijital giris D14: Referans duslsi. Program aktif
hiz referansini saklar (bir stop komutu ile resetlenmez). Sirlicl yeniden start
edildiginde motor secilen rampa oraninda saklanan referans degerine
hizlanir. 2205 ACCELER TIME2 parametresi, referans degisiminin oranini
tanimlar.

COMM

Fieldbus referansi REF1

COMM+AI1

Fieldbus referansi REF1 ve Al analog girisinin toplami. Bkz. bélim Referans
se¢imi ve dlizeltimi sayfa 216.

COMM*AI1

Fieldbus referansi REF1 ve Al1 analog girisinin carpimi. Bkz. bolim
Referans sec¢imi ve diizeltimi sayfa 216.

10

DI3U,4D(RNC)

Dijital giris 3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans diiglist. Stop komutu
referansi sifir degerine getirir. Kontrol kaynagi degisirse referans
kaydedilmez (EXT1'den EXT2'ye, EXT2'den EXT1'e veya LOC'tan REM'e).
2205 ACCELER TIME 2 parametresi, referans degisiminin oranini tanimlar.

1

DI3U,4D (NC)

Dijital giris 3: Referans artigI. Dijital giris D14: Referans duslsU. Program aktif
hiz referansini saklar (bir stop komutu ile resetlenmez). Kontrol kaynagi
degisirse referans kaydedilmez (EXT1'den EXT2'ye, EXT2'den EXT1'e veya
LOC'tan REM'e). Surlcu yeniden start edildiginde motor segilen rampa
oraninda saklanan referans degerine hizlanir. 2205 ACCELER TIME 2
parametresi, referans degisiminin oranini tanimlar.

12

Al1+AI2

Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

14

AlT*AI2

Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al(%) - (Al2(%) / 50%)

15

Gergek sinyal ve parametreler




138

Dizin Ad/Segim Aciklama
Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)
Al1/AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 17
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))
DI4U,5D Bkz. DI3U,4D segimi. 30
DI4U,5D(R) Bkz. DI3U,4D(R) segimi. 31
FREQ INPUT Frekans girigi 32
SEQ PROG Ardigik programlama ¢ikigl. Bkz. parametre 8420 ST 1 REF SEL. 33
Al1+SEQ PROG Analog giris Al1 ve ardisik programlama ¢ikisi eklenmesi 34
AlI2+SEQ PROG Analog giris Al2 ve ardigik programlama ¢ikisl eklenmesi 35
1104 REF1 MIN Harici referans REF1 igin minimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak 0
sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.
0.0...500,0 Hz / Rpm olarak minimum deger. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari | 1=0,1 Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
Ornek: Al1 analog girisi referans kaynagi olarak segilir (1103 parametresinin
degeri Al1'dir). Referans minimum ve maksimum degerleri 7307 MINIMUM
Al1 ve 1302 MAXIMUM AI1 ayarlarina asagidaki sekilde karsilik gelir:
REF (Hz/rpm)
REF1 MAX
(1105) |
|
1
REFIMN | |
(1104) 1302 1301 ‘ - Al sinyali (%)
REFIMN : T [ 1301 1302
(-1104) :
|
1
-REF1 MAX ‘
(-1105)
1105 REF1 MAX Harici referans REF1 icin maksimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak Eur: 50/
sinyalinin maksimum ayarina karsilik gelir. US: 60
0.0...500,0 Hz / Rpm olarak maksimum deger. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari | 1 = 0,1 Hz/1
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1104 REF1 MIN parametresindeki 6rnede basvurun. | rpm
1106 REF2 SELECT Harici referans REF2 igin sinyal kaynagini secer. Al2
KEYPAD Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 0
Al1 Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 1
Al2 Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 2
AlM/JOYST Bkz. parametre 17103 REF1 SELECT. 3
AI2/JOYST Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 4
DI3U,4D(R) Bkz. parametre 17103 REF1 SELECT. 5
DI3U,4D Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 6
COMM Bkz. parametre 17103 REF1 SELECT. 8
COMM+AI1 Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 9
COMM*AI1 Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 10
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Dizin Ad/Segim Aciklama
DI3U,4D(RNC) Bkz. parametre 17103 REF1 SELECT. 11
DI3U,4D (NC) Bkz. parametre 1703 REF1 SELECT. 12
Al1+AI2 Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 14
Al1*AlI2 Bkz. parametre 1703 REF1 SELECT. 15
Al1-Al2 Bkz. parametre 17103 REF1 SELECT. 16
Al1/AI2 Bkz. parametre 1703 REF1 SELECT. 17
PID1 OUTPUT PID kontroldrt 1 ¢ikigl. Bakiniz parametre gruplari 40 PROCESS PID SET 1 | 19

ve 41 PROCESS PID SET 2.

DI4U,5D Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 30
DI4U,5D(R) Bkz. parametre 17103 REF1 SELECT. 31
FREQ INPUT Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 32
SEQ PROG Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 33
Al1+SEQ PROG Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 34
AlI2+SEQ PROG Bkz. parametre 1103 REF1 SELECT. 35

1107 REF2 MIN Harici referans REF2 igin minimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak 0

sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.

%0.0...100,0 Maksimum frekans / maksimum hiz / maksimum torkun ylizdesi olarak deger. | 1 = %0,1
Kaynak sinyal limitlerine karsilik gelip gelmedigini gérmek igin 7704 REF1
MIN parametresindeki 6rnege basvurun.

1108 REF2 MAX Harici referans REF2 igin maksimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak 100
sinyalinin maksimum ayarina karsilik gelir.

%0.0...100,0 Maksimum frekans / maksimum hiz / maksimum torkun ylzdesi olarak deger. =%0,1
Kaynak sinyal limitlerine karsilik gelip gelmedigini gérmek i¢in 7704 REF1
MIN parametresindeki 6rnede bagvurun.

12 CONSTANT SPEEDS | Sabit hiz secimi ve degerleri. Bkz. bolim Sabit hizlar sayfa 100.

1201 CONST SPEED SEL | Sabit hizlari aktiflestirir veya aktivasyon sinyalini seger. DI3,4
NOT SEL Kullanimda olan sabit bir hiz yok 0
D1 1202 CONST SPEED 1 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, DI1 dijital 1

girigi tarafindan etkinlestirilir.1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI2 1203 CONST SPEED 2 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, DI2 dijital 2
girisi tarafindan etkinlestirilir.1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI3 1204 CONST SPEED 3 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, DI3 dijital 3
girisi tarafindan etkinlegtirilir.1 = aktif, 0 = aktif degil.
D4 1205 CONST SPEED 4 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, D14 dijital 4
girigi tarafindan etkinlestirilir.1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI5 1206 CONST SPEED 5 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, DI5 dijital 5
girisi tarafindan etkinlestirilir.1 = aktif, 0 = aktif degil.
Di1,2 DI1 ve DI2 dijital girisleri ile sabit hiz seg¢imi.1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil. 7
DI1 | DI2 |Calhisma
0 0 |Sabit hiz yok
1 0 |7202 CONST SPEED 1 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 [7203 CONST SPEED 2 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 [71204 CONST SPEED 3 parametresiyle tanimlanan hiz
DI2,3 Bkz : DI1,2 segimi. 8
DI3,4 Bkz : DI1,2 segimi. 9
Dl4,5 Bkz : DI1,2 segimi. 10
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Dizin Ad/Segim Aciklama
DI1,2,3 DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri izerinden sabit hiz segimi. 1 = DI aktif, 0 = DI | 12
aktif degil.
DI1 | DI2 | DI3 [Caiisma
0 0 0 [Sabit hiz yok
1 0 0 [7202 CONST SPEED 1 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 0 [7203 CONST SPEED 2 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 0 [7204 CONST SPEED 3 parametresiyle tanimlanan hiz
0 0 1 [71205 CONST SPEED 4 parametresiyle tanimlanan hiz
1 0 1 [71206 CONST SPEED 5 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 1 [71207 CONST SPEED 6 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 1 [7208 CONST SPEED 7 parametresiyle tanimlanan hiz
DI3,4,5 Bkz : DI1,2,3 segimi. 13
TIMER 1 1202 CONST SPEED 1 parametresi tarafindan belirlenen hiz zamanlayici 15
tarafindan devreye alinir. Zamanlayici 1 aktif = CONST SPEED 1. Bkz. 36
TIMED FUNCTIONS parametre grubu.
TIMER 2 Bkz : TIMER 1 segimi. 16
TIMER 3 Bkz : TIMER 1 segimi. 17
TIMER 4 Bkz : TIMER 1 segimi. 18
TIMER 1 & 2 TIMER 1 ve TIMER 2 ile hiz segimi. Bkz. parametre 7209 TIMED MODE 19
SEL.
DIM(INV) 1202 CONST SPEED 1 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, DI1 inverter | -1
dijital girigi tarafindan etkinlestirilir.0 = aktif, 1 = aktif degil.
DI2(INV) 1203 CONST SPEED 2 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, ters DI2 -2
dijital girisi tarafindan etkinlestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
DI3(INV) 1204 CONST SPEED 3 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, ters DI3 -3
dijital girisi tarafindan etkinlestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
DI4(INV) 1205 CONST SPEED 4 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, ters D14 -4
dijital girisi tarafindan etkinlestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
DI5(INV) 1206 CONST SPEED 5 parametresi tarafindan tanimlanan hiz, ters DI5 -5
dijital girisi tarafindan etkinlestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
DI1,2 (INV) Ters DI1 ve DI2 dijital girisleri Uzerinden sabit hiz segimi. 1 = DI aktif, 0 = DI | -7
aktif degil.
DI1 |DI2 |Calisma
1| 1 |Sabit hiz yok
0 | 1 |7202 CONST SPEED 1 parametresiyle tanimlanan hiz
1| 0 [1203 CONST SPEED 2 parametresiyle tanimlanan hiz
0 | 0 |7204 CONST SPEED 3 parametresiyle tanimlanan hiz
DI2,3 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) secimi. -8
DI3,4 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi. -9
DI4,5 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) secimi. -10
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Dizin Ad/Segim Aciklama
DI1,2,3 (INV) Ters DI1, DI2 ve DI3 dijital girisleri izerinden sabit hiz segimi. 1 = DI aktif, 0 = | -12
DI aktif degil.
DI1| DI2 | DI3 [Calisma
111 1 |Sabit hiz yok
0] 1 1 |7202 CONST SPEED 1 parametresiyle tanimlanan hiz
110 1 |7203 CONST SPEED 2 parametresiyle tanimlanan hiz
0| O | 1 |1204 CONST SPEED 3 parametresiyle tanimlanan hiz
1] 1 0 {7205 CONST SPEED 4 parametresiyle tanimlanan hiz
011 0 [7206 CONST SPEED 5 parametresiyle tanimlanan hiz
1] 0 | O |7207 CONST SPEED 6 parametresiyle tanimlanan hiz
0| O | O |7208 CONST SPEED 7 parametresiyle tanimlanan hiz
DI3,4,5 (INV) Bkz. DI1,2,3(INV) segimi. -13
1202 CONST SPEED 1 Sabit hiz 1'i tanimlar. Eur:5/US: 6
0.0...500,0 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
1203 CONST SPEED 2 Sabit hiz 2'yi tanimlar. Eur: 10/ US:
12
0.0...500,0 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
1204 CONST SPEED 3 Sabit hiz 3'i tanimlar. Eur: 15/ US:
18
0.0...500,0 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
1205 CONST SPEED 4 Sabit hiz 4'G tanimlar. Eur: 20/ US:
24
0.0...500,0 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
1206 CONST SPEED 5 Sabit hiz 5'i tanimlar. Eur: 25/ US:
30
0.0...500,0 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
1207 CONST SPEED 6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar. Eur: 40/ US:
48
0.0...500,0 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
1208 CONST SPEED 7 Sabit hiz 7'yi tanimlar. Sabit hiz 7 ayni zamanda joglama hizi (1010 Eur: 50 / US:
JOGGING SEL) veya hata fonksiyonlari (3007 AI<MIN FUNCTION ve 3002 | 60
PANEL COMM ERR) ile de kullanilir.
0...500 Hz / Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari 1=0,1Hz/
0...30000 rpm SCALAR:FREQ ise Hz. 1 rpm
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Dizin Ad/Segim

Aciklama

1209 TIMED MODE SEL 1201 CONST SPEED SEL parametresi se¢imi TIMER 1 ve 2 oldugunda CS1/2/3/4
zamanlayici aktivasyonlu hizin kullaniima alir.
EXT/CS1/2/3 TIMER 1 ve TIMER 2 ile harici hiz referansi veya sabit hiz segimi. 1 = 1
TIMER1 [TIMER2 [Calisma
0 0 Harici referans
1 0 1202 CONST SPEED 1 param. ile tanimlanan hiz
0 1 1203 CONST SPEED 2 param. ile tanimlanan hiz
1 1 1204 CONST SPEED 3 param. ile tanimlanan hiz
zamanlayici aktif, 0 = zamanlayici aktif degil.
CS1/2/3/4 TIMER 1 ve TIMER 2 ile sabit hiz segimi. 1 = zamanlayici aktif, 2
0 = zamanlayici aktif degil.
TIMER1 | TIMER2 |Galisma
0 0 1202 CONST SPEED 1 param. ile tanimlanan hiz
1 0 1203 CONST SPEED 2 param. ile tanimlanan hiz
0 1 1204 CONST SPEED 3 param. ile tanimlanan hiz
1 1 1205 CONST SPEED 4 param. ile tanimlanan hiz
13 ANALOG INPUTS Analog giris sinyalini isleme
1301  MINIMUM A1 Al1 analog girigi icin minimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen minimum % 0
degerini tanimlar. Deger referans olarak kullanildiginda referans minimum
ayarina karsilk gelir.
0...20mA = % 0...100
4..20 mA = % 20...100
-10...10 mA = -50...50%
Ornek: Al1 harici referans REF1 icin kaynak olarak secilmisse bu deger 1104
REF1 MIN parametresinin degerine karsilik gelir.
Not: MINIMUM Al degeri, MAXIMUM Al degerini gegmemelidir.
-100,0...100,0% Tam sinyal arali§inin yiizdesi cinsinden deger. Ornek: Analog girig minimum | 1 = %0,1
degeri 4 mA ise 0...20 mA araliginin yizde degeri:
(4 mA /20 mA) - %100 = %20
1302 MAXIMUM Al1 Al1 analog girisi icin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen maksimum % | 100
degerini tanimlar. Deger referans olarak kullanildiginda referans maksimum
ayarina karsilk gelir.
0...20mA = % 0...100
4..20 mA = % 20...100
-10...10 mA = -50...50%
Ornek: Al1 harici referans REF1 icin kaynak olarak secilmisse bu deger 1105
REF1 MAX parametresinin degerine karsilik gelir.
-100,0...100,0% Tam sinyal araliinin yiizdesi cinsinden deger. Ornek: Analog girig = %0,1

maksimum degeri 10 mA ise 0...20 mA arahginin yuzde degeri:
(10 mA /20 mA) - %100 = %50
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Dizin Ad/Segim Aciklama
1303 FILTER Al1 Al1 analog girigi igin filtre suresi sabitini tanimlar, yani, %63 oraninda bir 0.1
adim degisiminin olusma suresi.
% Filtrelenmemis sinyal
100-|- - - -
631+ | \Filtrelenmis
[ sinyal
|
|
— t
Zaman sabiti
0.0...10,0 s Filtreleme sire sabiti 1=0,1s
1304 MINIMUM AI2 Al2 analog girigi icin minimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen minimum % 0
degerini tanimlar. Bkz. parametre 7307 MINIMUM AlA1.
-100,0...100,0% Bkz. parametre 1307 MINIMUM Al1. 1=%0,1
1305 MAXIMUM Al2 Al2 analog girisi icin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen maksimum % | 100
degerini tanimlar. Bkz. parametre 1302 MAXIMUM Al1.
-100,0...100,0% Bkz. parametre 1302 MAXIMUM Al1. 1=%0,1
1306 FILTER Al2 Analog giris Al2 igin filtreleme suresi sabitini tanimlar. Bkz. parametre 7303 | 0.1
FILTER Al1.
0.0...10,0 s Filtreleme sire sabiti 1=0,1s

14 RELAY OUTPUTS Roéle cikisi ve role isletme gecikmeleri ile gésterilen durum bilgileri

1401 RELAY OUTPUT 1 RO réle ¢ikigi uzerinden gdsterilecek surtict durumunu seger. Durum ayari | FAULT(-1)
karsiladiginda réle enerjilenir.

NOT SEL Programlanmamigtir 0

READY Calismaya hazir: Calisma izni sinyali agik, hata yok, besleme gerilimi makul | 1
bir aralikta ve acil stop sinyali kapali.

RUN Caligiyor: Start sinyali acik, Calisma Izni sinyali agik, aktif hata yok. 2

FAULT(-1) Terslenmis hata. Bir hata agmasinda rélenin enerjisi kesilir. 3

HATA Hata 4

ALARM Alarm 5

REVERSED Motor ters ydnde doner. 6

STARTED Siiriicii start komutu aldi. Calisma izni sinyali kapali olsa bile role 7
enerjilendirilir. Striict stop komutu aldiginda veya bir hata meydana
geldiginde rélenin enerijisi kesilir.

SUPRV1 OVER Denetim parametrelerine gére durum 3207...3203. Bkz. 32 SUPERVISION | 8
parametre grubu.

SUPRV1 UNDER Bkz. SUPRV1 OVER segimi. 9

SUPRV2 OVER Denetim parametrelerine gére durum 3204...3206. Bkz. 32 SUPERVISION | 10
parametre grubu.

SUPRV2 UNDER Bkz. SUPRV2 OVER segimi. 11

SUPRV3 OVER Denetim parametrelerine gére durum 3207...3209. Bkz. 32 SUPERVISION | 12
parametre grubu.

SUPRV3 UNDER Bkz. SUPRV3 OVER segimi. 13

AT SET POINT Cikis frekansi referans frekansina esittir. 14

FAULT(RST) Hata. Otomatik reset gecikmesinden sonra otomatik resetleme. Bkz. 37 15

AUTOMATIC RESET parametre grubu.
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Dizin Ad/Segim Aciklama
FLT/ALARM Hata veya alarm 16
EXT CTRL Sdrlci harici kontrol altinda. 17
REF 2 SEL Harici referans REF2 kullanimda. 18
CONST FREQ Sabit bir hiz kullanimda. Bkz. 12 CONSTANT SPEEDS parametre grubu. 19
REF LOSS Referans veya aktif kontrol konumu kayip. 20
OVERCURRENT Asiri akim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 21
OVERVOLTAGE Asiri gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 22
DRIVE TEMP Sirtci asin sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 23
UNDERVOLTAGE Dustk gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 24
Al1 LOSS Al1 analog giris sinyali kayip. 25
Al2 LOSS Al2 analog girig sinyali kayip. 26
MOTOR TEMP Motor asin sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata. Bkz. parametre 3005 | 27
MOT THERM PROT.
STALL Sikisma koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. parametre 3070 STALL 28
FUNCTION.
UNDERLOAD Dustlk yuk koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. parametre 3013 29
UNDERLOAD FUNC
PID SLEEP PID uyku fonksiyonu. Bkz. parametre grubu 40 PROCESS PID SET 1/41 30
PROCESS PID SET 2.
FLUX READY Motor miknatisli ve nominal momenti saglama kapasitesine sahip. 33
USER MACRO 2 Kullanici Makrosu 2 aktiftir. 34
COMM Fieldbus kontrol sinyali 0734 COMM RO WORD.0 = ¢ikistan enerjiyi kes, 35
1 = ¢ikisi enerjilendir.
0134 degeri Binary DO RO
0 000000 0 0
1 000001 0 1
2 000010 1 0
3 000011 1 1
COMM(-1) Fieldbus kontrol sinyali 0734 COMM RO WORD.0 = gikistan enerjiyi kes, 36
1 = ¢ikisi enerjilendir
0134 degeri Binary DO RO
0 000000 1 1
1 000001 1 0
2 000010 0 1
3 000011 0 0
TIMER 1 Zamanlayici 1 aktif. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu. 37
TIMER 2 Zamanlayici 2 aktif. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu. 38
TIMER 3 Zamanlayici 3 aktif. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu. 39
TIMER 4 Zamanlayici 4 aktif. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu. 40
M.TRIG FAN Sogutma fani calisma zamani sayaci tetiklenir. Bkz. 29 MAINTENANCE 41
TRIG parametre grubu.
M.TRIG REV Devir sayaci tetiklenir. Bkz. 29 MAINTENANCE TRIG parametre grubu. 42
M.TRIG RUN Calisma zamani sayaci tetiklenir. Bkz. 29 MAINTENANCE TRIG parametre |43
grubu.
M.TRIG MWH MWh sayaci tetiklenir. Bkz. Parametre grubu 29 MAINTENANCE TRIG. 44
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Dizin Ad/Segim Aciklama
SEQ PROG OUT Ardisik programlama ile réle ¢ikis kontrolli. Bkz. parametre 8423 ST1 OUT | 50
CONTROL.
MBRK Mekanik bir frenin agma/kapama kontroli. Bkz. 43 MECH BRK CONTROL | 51
parametre grubu.
1404 RO1 ON DELAY RO role ¢ikisi igin galisma gecikmesini tanimlar. 0
0.0...3600.0 s Gecikme suresi. Asagidaki sekilde RO réle ¢ikisi igin ¢alisma (on-acik) ve 1=0,1s
birakma (off-kapali) gecikmeleri gésterilmektedir.
Kontrol olayi _|—_l—
Réle durumu _,—_l_
1404 ON DELAY 1405 OFF DELAY
1405 RO1 OFF DELAY RO réle gikisi icin birakma gecikmesini tanimlar. 0
0.0...3600.0 s Gecikme siiresi. Parametre 17404 RO1 ON DELAY'deki sekle bakiniz. 1=0,1s
15 ANALOG OUTPUTS | Analog cikis ve cikis sinyali isleme araciligiyla gosterilecek olan gergek
sinyallerin secilmesi
1501 AO1 CONTENT SEL | Bir suricu sinyalini AO analog ¢ikigina baglar. 103
X...X 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini. Orn. 102 = 0102
SPEED.
1502 AO1 CONTENT MIN | 1507 AO1 CONTENT SEL parametresi tarafindan segcilen sinyalin minimum | -
degeri.
AO minimum ve maksimum degerleri 1504 MINIMUM AO1 ve 1505
MAXIMUM AO1 ayarlarini su sekilde karsilarlar:
AO (mA
A0 (mA) 1505 449 (M4
1505 - -~ — -
|
|
|
|
1504 | oo 1504
| |_AO igerigi | | AO igerigi
1502 1503 1503 1502 i’
X...X Ayar araldi, 175607 AO1 CONTENT SEL ayarina gore degisir. -
1503 AO1 CONTENT MAX | 1507 AO1 CONTENT SEL parametresi tarafindan segilen sinyalin -
maksimum degeri. Parametre 1502 AO1 CONTENT MIN'deki sekle bakiniz.
X...X Ayar araligi, 17607 AO1 CONTENT SEL ayarina gore degisir. -
1504 MINIMUM AO1 Analog ¢ikis sinyali AO minimum degerini belirler. Parametre 1502 AO1 0
CONTENT MIN'deki sekle bakiniz.
0,0...20,0 mA Minimum deger 1=0,1mA
1505 MAXIMUM AO1 Analog ¢ikis sinyali AO maksimum degerini belirler. Parametre 1502 AO1 20
CONTENT MIN'deki sekle bakiniz.
0,0...20,0 mA Maksimum deger 1=0,1mA
1506 FILTER AO1 AO analog ¢ikigl igin filtre suresi sabitini tanimlar, yani, %63 oraninda bir 0.1
adim degdisiminin olusma stiresi. Parametre 7303 FILTER Al1'deki sekle
bakiniz.
0.0...10,0 s Filtreleme sire sabiti 1=0,1s
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16 SYSTEM Calisma Izni, parametre kilidi, vs.
CONTROLS
1601 RUN ENABLE Harici Caligsma izni sinyali igin bir kaynak seger. NOT SEL
NOT SEL Harici Calisma izni sinyali olmadan siiriiciiniin galismasini saglar. 0
DI1 DI1 dijital girisi (izerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = Calisma Izni. 1
Calisma Izni sinyali kapali ise siiriicii start etmez veya caligiyorsa serbest
durus yapar.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
COMM Ters Calisma Izni (Calistirma Devre Dis) sinyalinin kaynagi olarak fieldbus | 7
arayuzu, 6rn. kontrol word 0307 FB CMD WORD 1 bit 6 (ABB suricileri
profili ile 5379 EFB PAR 19 bit 3). Kontrol word'u fieldbus adaptérii ya da
dahili fieldbus (modbus) aracihgiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan
surticliye gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz. bélim DCU haberlesme
profili, sayfa 230 ve bolim ABB Siirtictileri haberlesme profili, sayfa 226.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 0 = Calisma -1
izni. Calisma izni sinyali aciksa siiriicii start etmez veya galisiyorsa serbest
durus yapar.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi -5
1602 PARAMETER LOCK | Parametre kilidinin durumunu seger. Kilit, parametrenin kontrol panelinden OPEN
degistiriimesini énler.
LOCKED Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez. Kilit, sifreyi 1603 0
PASS CODE parametresine girdiginizde acilabilir.
Kilit makrolari ya da fieldbus tarafindan gerceklestirilen parametre
degisikliklerini 6nlenmez.
OPEN Kilit agik. Parametre degerleri degistirilebilir.
NOT SAVED Kontrol paneli Gzerinden gerceklestirilen parametre degisiklikleri kalic 2
hafizada saklanmaz. Degistiriimis parametre degerlerini saklamak icin 1607
PARAM SAVE degerini SAVE olarak ayarlayin.
1603 PASS CODE Parametre kilidi i¢in sifre seger (bkz: 1602 PARAMETER LOCK parametresi).| 0
0...65535 Pass code. 358 ayari kilidi agar. Deger otomatik olarak 0’a doner. 1=1
1604 FAULT RESET SEL Hata resetleme sinyali icin kaynak secer. Eger hata agmasi sonrasinda artik | KEYPAD
hatanin nedeni ortadan kalkmissa, sinyal suriciyi resetler.
KEYPAD Hata resetlemesi sadece kontrol panelinden mimkindur
DI1 DI1 dijital girisi (DI1'in yukselen kenari tarafindan resetleme) veya kontrol 1
paneli Gzerinden resetleme
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
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START/STOP

Dijital giris veya kontrol paneli Gizerinden bir stop sinyali ile resetleme.

Not: Start, stop ve yon komutlari fieldbus haberlesmesi ile alinirken bu
secenegdi kullanmayin.

COMM

Hata reset sinyalinin kaynagi olarak fieldbus arayiizi, 6rn. kontrol word 0301
FB CMD WORD 1 bit 4 (ABB Sduructleri profili ile 5379 EFB PAR 19 bit 7).
Kontrol word'u fieldbus adaptori ya da dahili fieldbus (modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan surtictiye génderilir. Kontrol word bitleri igin
bkz. bélim DCU haberlesme profili, sayfa 230 ve bolim ABB Sdirticiileri
haberlesme profili, sayfa 226.

DI1(INV)

DI1 inverter dijital girisi (DI1'in disen kenari tarafindan resetleme) veya
kontrol paneli Gizerinden resetleme

DI2(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI3(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI4(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI5(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

1605

USER PAR SET CHG

Kullanici Parametre Setinin dijital bir giris Gizerinden degistiriimesini saglar.
Bkz. parametre 9902 APPLIC MACRO. Degisiklik sadece siiriicti stop
ettirildiginde yapilabilir. Degisim sirasinda suriict start etmez.

Not: Parametre ayarlarini degistirdikten ya da motor tanimlama islemini
tekrar gergeklestirdikten sonra mutlaka 9902 parametresi ile Kullanici
Parametre Setini kaydedin. Kullanici tarafindan saklanan son ayarlar, gii¢
kapatilip acildiginda veya 9902 parametresi degistirildiginde kullanima
sunulmak UGzere yuklenirler. Saklanmamis degisiklikler kaybedilir.

Not: Bu parametrenin degeri Kullanici Parametre Setine dahil degildir. Bir
kez yapilan bir ayar Kullanici Parametre Seti degisimi olsa bile korunur.

Not: Kullanici Parametre Seti 2 segimi, RO réle ¢ikisi aracihiyla
denetlenebilir. Bkz. parametre 7407 RELAY OUTPUT 1.

NOT SEL

NOT SEL

Kullanici Parametre Seti degisimi dijital bir giris Gzerinden yapilamaz.
Parametre Setleri yalnizca kontrol panelinden degistirilebilir.

DI1

Dijital giris DI1 aracihgiyla Kullanici Parametre Seti kontrolu. Dijital giris
DI1'in disen kenari: Kullanici Parametre Seti 1 kullanim igin ytklenmistir.
Dijital giris DI2'nin yikselen kenari: Kullanici Parametre Seti 2 kullanim igin
yuklenmistir.

DI2

Bkz: DI1 segimi.

DI3

Bkz: DI1 segimi.

Dl4

Bkz: DI1 segimi.

DI5

Bkz: DI1 segimi.

DI1,2

DI1 ve DI2 dijital girigleri izerinden Kullanici Parametre Seti segimi. 1 = DI
aktif, 0 = DI aktif degil.
DI1 | DI2 |Kullanici Parametre Ayari

0 0 |Kullanici Parametre Ayari 1

1 0 |Kullanici Parametre Ayari 2

0 1 [Kullanici Parametre Ayari 3

NjalbhlwW|N

DI2,3

Bkz : DI1,2 segimi.

DI3,4

Bkz : DI1,2 segimi.

Dl4,5

Bkz : DI1,2 segimi.
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DI1(INV) Ters dijital giris DI1 araciligiyla Kullanici Parametre Seti kontrolu. Ters dijital | -1
giris DI2'nin disen kenari: Kullanici Parametre Seti 2 kullanim igin
ylklenmistir. Ters dijital giris DI1'in yiikselen kenari: Kullanici Parametre Seti
1 kullanim igin yiklenmistir.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

DI1,2 (INV) Ters DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden Kullanici Parametre Seti se¢imi. 1 = | -7
DI aktif, 0 =Dl aktif degil.

DI1 [DI2 [Kullanici Parametre Ayari
1 | 1 [Kullanici Parametre Ayari 1
0 [ 1 |Kullanici Parametre Ayari 2
1 | O |Kullanici Parametre Ayari 3

DI2,3 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi. -8

DI3,4 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi. -9

DI4,5 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi. -10

1606 LOCAL LOCK Lokal kontrol moduna girigi devre digi birakir veya lokal kontrol modu kilit NOT SEL
sinyalinin kaynagini secer. Lokal kilit aktifken lokal kontrol moduna giris devre

disi birakilir (paneldeki LOC/REM tusu).

NOT SEL Lokal kontrole izin vardir. 0

DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden lokal kontrol modu kilit sinyali. DI1 dijital girisinin 1
yukselen kenari: Lokal kontrol devre disidir. DI1 dijital girisinin disen kenari:
Lokal kontrole izin verilir.

DI2 Bkz: DI1 segimi. 2

DI3 Bkz: DI1 segimi. 3

Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4

DI5 Bkz: DI1 segimi. 5

ON Lokal kontrol devre digidir. 7

COMM Yerel kilitteme kaynagi olarak fieldbus araytizi, 6rn. kontrol word'u 0307 FB | 8
CMD WORD 1 bit 14. Kontrol word'u fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus
(modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan sirticliye génderilir.
Kontrol word bitleri igin bkz. bélim DCU haberlesme profili, sayfa 230.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir!

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden lokal kilit. Ters DI1 dijital girisinin yikselen -1
kenari: Lokal kontrole izin verilir. Ters DI1 dijital girisinin digen kenari: Lokal
kontrol devre disidir.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

1607 PARAM SAVE Gecerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder. DONE
Not: Standart bir makronun yeni parametre degeri panelden degistirildiginde
otomatik olarak kaydedilir ancak bir fieldbus baglantisi Gzerinden
degistirildiginde kaydedilmez.

DONE Kaydetme tamamlandi 0

SAVE Kaydetme devam ediyor
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1608 START ENABLE 1

Start izni 1 sinyalinin kaynagini seger.
Not: Start izni sinyalinin islevi Calisma izni sinyalininkinden farklidir.

Ornek: Start izni ve Calistirma izni kullanilarak harici damper kontrol
uygulamasi. Motor yalnizca damper tam agik halde iken ¢alistirilabilir.

SurlcU start edildi

Start/Stop
J I komut
| grup 10)
: Start izni
sinyaller

(1608 ve 1609)

—

|
‘ 1
| A H H |
Réle Roéle enerjilendi

enerjisi kesild|

Start edildi
l ¢Ikis durumu
(grup 14)

! Damper agik!

[ Damper
| kapali
‘<—>I

' Damper
“kapanis
~zaman

| | Calisma izni Sinyali

[ damper ucundan

! damper tamamiyla acik
|

|

|
Dam‘)er !
kapall Damper
durum

anahtarlar.
Motor (1601)
hiz
1 |

| |

| |

P .
'Yavaslaméa
saat (2203)

Motor durumu

e Ll
‘Hizlanma

saat (2202)

NOT SEL

NOT SEL

Start izni sinyali acik.

DI1

DI1 dijital girisi izerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = Start izni. Eger
Start izni sinyali kapall ise, siiriicii calismayacak ya da calisiyorsa ve START
ENABLE 1 MISSING alarmi devrede ise serbest durus yapacaktir.

DI2

Bkz: DI1 segimi.

DI3

Bkz: DI1 segimi.

Dl4

Bkz: DI1 segimi.

DI5

Bkz: DI1 seg¢imi.

COMM

Ters Start izni (Start Devre Disi sinyali kaynagi olarak fieldbus araytizii, érn.
kontrol word'u 0302 FB CMD WORD 2 bit 18 (Start izni 2 igin bit 19). Kontrol
word'u fieldbus adaptérii ya da dahili fieldbus (modbus) aracihiyla fieldbus
kontrol cihazi tarafindan suriclye gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz.
bélim DCU haberlesme profili, sayfa 230.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili i¢in gegerlidir!

NN

DI1(INV)

DI1 inverter dijital girisi (izerinden harici bir sinyale gerek vardir. 0 = Start izni.
Eger Start izni sinyali kapali ise, siiriicii calismayacak ya da calisiyorsa ve
START ENABLE 1 MISSING alarmi devrede ise serbest durus yapacaktir.

DI2(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

-2

DI3(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

-3

DI4(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.
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DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
1609 START ENABLE 2 Start izni 2 sinyalinin kaynagini secer. Bkz. parametre 1608 START ENABLE | NOT SEL
1.
Bkz. parametre 1608.
1610 DISPLAY ALARMS OVERCURRENT (2001), OVERVOLTAGE (2002), UNDERVOLTAGE (2003) | NO
ve DEVICE OVERTEMP (2009) alarmlarini devreye alir/devre disi birakir.
Daha fazla bilgi icin bkz. Hata izleme bélumu.
NO Alarmlar devre digidir. 0
YES Alarmlar aktiftir. 1
18 FREQ INPUT & Frekans giris ve transistor gikis sinyali igleme
TRANSISTOR OUTPUT
1801 FREQ INPUT MIN Frekans girisi icin minimum degeri tanimlar. Bkz. bolim Frekans girigi sayfa | 0
95.
0...16000 Hz Minimum frekans 1=1Hz
1802 FREQ INPUT MAX Frekans girisi icin maksimum degeri tanimlar. Bkz. bolim Frekans girigi sayfa | 0
95.
0...16000 Hz Maksimum frekans 1=1Hz
1803 FILTER FREQ IN Frekans girisi icin filtre sliresi sabitini tanimlar, yani, %63 oraninda bir adim | 0.1
degisiminin olusma siresi. Bkz. bélim Frekans girisi sayfa 95.
0.0...10,0 s Filtreleme stire sabiti 1=0,1s
1804 TO MODE Transistor ¢ikisi TO kullanim modunu secer. Bkz. boéluim Transistér ¢ikigi DIGITAL
sayfa 95.
DIGITAL Transistor gikigi dijital ¢ikis DO olarak kullanilir. 0
FREQUENCY Transistor gikisi frekans ¢ikisi FO olarak kullanilir. 1
1805 DO SIGNAL DO dijital ¢ikisi Uzerinden g0sterilecek siirlicti durumunu seger. RUN
Bkz. parametre 7407 RELAY OUTPUT 1.
1806 DO ON DELAY DO dijital ¢ikisi icin calisma gecikmesini tanimlar. 0
0.0...3600.0 s Gecikme siiresi 1=0,1s
1807 DO OFF DELAY DO dijital ¢ikigi igin birakma gecikmesini tanimlar. 0
0.0...3600.0 s Gecikme siiresi 1=0,1s
1808 FO CONTENT SEL Frekans ¢ikisina FO baglanacak suricu sinyalini seger. 104
X...X 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini. Orn. 102 = 0102
SPEED.
1809 FO CONTENT MIN Frekans ¢ikisi FO sinyal deg@eri icin minimum frekansi tanimlar. Sinyal 7808 | -

FO CONTENT SEL parametresi tarafindan segilir.

FO minimum ve maksimum degerleri 1877 MINIMUM FO ve 7872 MAXIMUM
FO ayarlarina asagidaki sekilde karsilik gelir:

A 18124
1812} - — - - -~ — -

1811 |

1811

‘ FO igefigi | | FO igerigi
1809 1810 1809 1810 g

Ayar araligi, 7808 FO CONTENT SEL ayarina gore degisir.
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1810 FO CONTENT MAX Frekans ¢ikisi FO sinyal degeri igin maksimum frekansi tanimlar. Sinyal 1808 | -
FO CONTENT SEL parametresi tarafindan segilir. Bkz. parametre 7809 FO
CONTENT MIN.
X...X Ayar araligi, 7808 FO CONTENT SEL ayarina gére degisir. -
1811 MINIMUM FO Frekans ¢ikigi FO icin minimum degeri tanimlar. 10
10...16000 Hz Minimum frekans. Bkz. parametre 7809 FO CONTENT MIN. 1=1Hz
1812 MAXIMUM FO Frekans ¢ikigi FO icin maksimum degeri tanimlar. 1000
10...16000 Hz Maksimum frekans. Bkz. parametre 7809 FO CONTENT MIN. 1=1Hz
1813 FILTER FO FO frekans cikisl icin filtre siiresi sabitini tanimlar, yani, %63 oraninda bir 0.1
adim degdisiminin olusma suresi.
0.0...10,0 s Filtreleme sire sabiti 1=0,1s
19 TIMER & COUNTER | Start ve stop kontrolu igin zamanlayici ve sayag
1901 TIMER DELAY Zamanlayici zaman gecikmesini belirler. 10
0,01...120,00 s Gecikme siiresi 1=0,01s
1902 TIMER START Zamanlayici start sinyali i¢in kaynak secger. NONE
DI1 (-1) Ters DI1 (-1) dijital giris aracihdiyla zamanlayici start etme. DI1 dijital girisinin | -1
disen kenari ile zamanlayici galigtirma.
Not: Resetleme devrede iken zamanlayici ¢alistirilamaz (7903 TIMER
RESET parametresi).
DI2 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -2
DI3 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -3
Dl4 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -4
DI5 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -5
NONE Start sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital giris araciligiyla zamanlayici start etme. DI1 dijital giriginin
yukselen kenari ile zamanlayici start etme.
Not: Resetleme devrede iken zamanlayici ¢calistirilamaz (7903 TIMER
RESET parametresi).
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
START Harici ¢calistirma sinyali, 6rn. fieldbus araciligiyla ¢alistirma sinyali 6
1903 TIMER RESET Zamanlayici reset sinyali icin kaynak secer. NONE
DI1 (-1) Ters DI1 (-1) dijital giris araciliiyla zamanlayici resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif | -1
degil.
DI2 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -2
DI3 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -3
Dl4 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -4
DI5 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -5
NONE Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital giris araciliyiyla zamanlayici resetleme.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
Di2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
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Dl4 Bkz: DI1 segimi.
DI5 Bkz: DI1 segimi.
START Calistirma sirasinda zamanlayici resetleme. Calistirma sinyali kaynagdi 1902 | 6
TIMER START parametresi tarafindan segilir.
START (-1) Calistirma sirasinda zaman resetleme (ters), 6rn. ¢alistirma sinyali devre digi | 7
birakildiginda zamanlayici resetlenir. Calistirma sinyali kaynagdi 7902 TIMER
START parametresi tarafindan segilir.
RESET Harici resetleme, orn. fieldbus araciligiyla resetleme 8
1904 COUNTER ENABLE | Sayagc etkinlestirme sinyali icin kaynak secer. DISABLED
DI1 (-1) DI1 inverter dijital girisi Gzerinden sayag devreye alma sinyali. 0 = aktif, -1
1 = aktif degil.
DI2 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -2
DI3 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -3
Dl4 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -4
DI5 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -5
DISABLED Sayag devreye alinmaz 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden saya¢ devreye alma sinyali.1 = aktif, 0 = aktif degil. | 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
iZNi VAR Sayag devrede 6
1905 COUNTER LIMIT Sayag limitini belirtir. 1000
0...65535 Limit degeri 1=1
1906 COUNTER INPUT Sayag icin giris sinyali kaynagini seger. PLS IN(DI5)
PLS IN(DI 5) Dijital giris DI5 darbeleri. Darbe algilandiginda sayac¢ degeri 1 artar. 1
1907 COUNTER RESET Sayag resetleme sinyali igin kaynak secer. NONE
DI1 (-1) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden sayag resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -2
DI3 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -3
Dl4 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -4
DI5 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -5
NONE Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden sayag resetleme.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
AT LIMIT 1905 COUNTER LIMIT parametresi tarafindan belirlenen limitte resetlenir 6
STRT/STP CMD Calisma/durma komutunda sayag resetleme. Start/stop kaynagi 7977 CNTR | 7
S/S COMMAND parametresi tarafindan segilir.
S/S CMD(INV) Calisma/durma komutunda sayag resetleme (ters), 6rn. calisma/durma 8

komutu devreye girdiginde sayag resetlenir. Calistirma sinyali kaynag: 1902
TIMER START parametresi tarafindan segilir.
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RESET Resetleme devrede 9
1908 COUNTER RES VAL | Resetleme sonrasi sayag de@erini belirler. 0
0...65535 Sayag degeri 1=1
1909 COUNT DIVIDER Darbe sayaci bdlenini belirler. 0
0...12 Darbe sayaci béleni N. Her 2N biti sayilr. 1=1
1910 COUNT DIRECTION | Sayag yoni segimi kaynagini belirler. uUpP
DI1 (-1) Ters DI1 dijital girigi Uzerinden sayag yéni secimi. 1 = yukariya dogru sayar, | -1
0 = asagiya dogru sayar.
DI2 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -2
DI3 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -3
Dl4 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -4
DI5 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -5
UP Yukariya dogru sayar
DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden sayag¢ yonu secimi. 0 = yukariya dogru sayar, 1
1 = asagiya dogru sayar.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
DOWN Asagiya dogru sayar 6
1911 CNTR S/S 1001 EXT1 COMMANDS degeri COUNTER START / COUNTER STOP NONE
COMMAND olarak ayarlandiginda sirlict galisma/durma komutu kaynagini seger.
DI1 (-1) Ters DI1 dijital girigi Gzerinden start/stop komutlari. -1
Par. 7001 degeri COUNTER STOP: 0 iken = galisma. 1905 COUNTER LIMIT
parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti agildiginda stop.
Par. 1001 degeri COUNTER START: 0 iken = durma. 7905 parametresi
tarafindan belirlenen sayag limiti agildiginda start.
DI2 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -2
DI3 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -3
Dl4 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -4
DI5 (-1) Bkz. DI1 (-1) segimi. -5
NONE Calisma/durma komutu kaynagi degil 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden start/stop komutlari.
Par. 1001dederi COUNTER STOP: 1 iken = ¢calisma. 7905 COUNTER LIMIT
parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti asildiginda stop.
Par. 1001degeri COUNTER START: 1 iken = durma. 1905 parametresi
tarafindan belirlenen sayag limiti asildiginda start.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
ACTIVATE Harici calisma/durma komutu, 6rn. fieldbus araciligiyla 6
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20 LIMITS Siiriicli galisma limitleri.
Hiz degerleri vektor kontrolu ile, frekans degerleri ise skaler kontrol ile
kullanihr. Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL. parametresi tarafindan segilir.
2001 MINIMUM SPEED izin verilen minimum hizi tanimlar. 0
Pozitif (veya sifir) minimum hiz degeri, biri pozitif ve biri negatif iki aralik
tanimlar.
Negatif minimum hiz degeri bir hiz araligi tanimlar.
. 2001 dedieri <0 Hiz 2001 degeri > 0
[74 egeri <
2002 2002 %
/t -(2001)
-(2002)
-30000...30000 rpm Minimum hiz 1=1rpm
2002 MAXIMUM SPEED izin verilen maksimum hizi tanimlar. Bkz. parametre 2007 MINIMUM SPEED. | Eur: 1500 /
US: 1800
0...30000 rpm Maksimum hiz 1=1rpm
2003 MAX CURRENT izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. 1,8 - Iy
0.0...1.8 - by A Akim 1=0,1A
2005 OVERVOLT CTRL DC ara devrenin asiri gerilim kontrolinu etkinlestirir/devre digi birakir. ENABLE
Yiksek ataletli yikin hizl frenleme yapmasi DC bara geriliminin asiri gerilim
denetim limitine ylikselmesine neden olur. DC geriliminin siniri asmasini
Onlemek igin asiri gerilim kontrol cihazi frenleme momentini otomatik olarak
azaltir.
Not: Eger surlicliye bir fren kiyici ve direng bagli ise kontrolor, kiyma
calismasina izin vermek i¢in kapali olmalidir (DISABLE segenegi).
DISABLE Asiri gerilim kontroll aktif degil 0
ENABLE Asiri gerilim kontrolii aktiflestirildi
2006 UNDERVOLT CTRL Ara DC hattinin dugtik gerilim kontrollni aktiflestirir veya pasiflestirir. Bkz. ENABLE
bélim Gli¢ kaybinda calismaya devam etme (power loss ride-through) sayfa | (TIME)
97.
DISABLE Duslk gerilim kontroll aktif degil 0
ENABLE TIME Dusik gerilim kontroll aktiflestirildi. Kontrol icin maksimum aktif stire 500
ms'dir.
ENABLE Diisiik gerilim kontrolii aktiflestirildi. islem yapmama siire sinir. 2
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2007 MINIMUM FREQ Sirtcunln ¢ikis frekansi igin minimum limiti tanimlar. 0
Pozitif (veya sifir) minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri negatif iki aralik
tanimlar.
Negatif minimum frekans degeri bir hiz arahdi tanimlar.
Not: MINIMUM FREQ < MAXIMUM FREQ.
f _
f 2007 degeri < 0 2008 2007 degeri >0
2008 %
0 g 0 >
-(2007) t
-(2008)
-500,0...500,0 Hz Minimum frekans 1=0,1Hz
2008 MAXIMUM FREQ Surlcinin ¢ikis frekansi icin maksimum limiti tanimlar. Eur: 50/
US: 60
0.0...500,0 Hz Maksimum frekans 1=0,1Hz
2013 MIN TORQUE SEL Sdrlcd igin minimum moment limitini secer. MIN
TORQUE 1
MIN TORQUE 1 2015 MIN TORQUE 1 parametresiyle tanimlanan deger 0
DI1 DI1 dijital girisi. 0 = parametresi 2075 MIN TORQUE 1 degeri. 1 = 1
parametresi 2076 MIN TORQUE 2 degeri.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Di4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
COMM Tork limiti 1/2 segimi kaynagi olarak fieldbus araytzu, érn. kontrol word'u 7
03017 FB CMD WORD 1 bit 15. Kontrol word'u fieldbus adaptoérii ya da dabhili
fieldbus (modbus) araciliiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan suricuye
gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz. bolim DCU haberlesme profili, sayfa
230.
Minimum tork limiti 1 2075 MIN TORQUE 1 parametresi tarafindan, minimum
tork limiti 2 ise 2076 MIN TORQUE 2 parametresi tarafindan belirlenir.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gecerlidir!
DI1(INV) Ters dijital girig DI1. 1 = 2075 MIN TORQUE 1 parametresi degeri. 0 = 2016 | -1
MIN TORQUE 2 parametresi degeri.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2014 MAX TORQUE SEL Sdricu icin maksimum moment limitini seger. MAX
TORQUE 1
MAX TORQUE 1 2017 MAX TORQUE 1 parametresi degeri
DI1 DI1 dijital girisi. 0 = parametresi 2077 MAX TORQUE 1 degeri. 1 = 1
parametresi 20718 MAX TORQUE 2 degeri.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
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DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
COMM Tork limiti 1/2 segimi kaynagdi olarak fieldbus araylizl, érn. kontrol word'u 7
0301 FB CMD WORD 1 bit 15. Kontrol word'u fieldbus adaptori ya da dahili
fieldbus (modbus) aracihidiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan striclye
go6nderilir. Kontrol word bitleri icin bkz. bélim DCU haberlesme profili, sayfa
230.
Maksimum tork limiti 1 2077 MAX TORQUE 1 parametresi tarafindan,
maksimum tork limiti 2 ise 2078 MAX TORQUE 2 parametresi tarafindan
belirlenir.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gecerlidir!
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = parametre 20717 MAX TORQUE 1 degeri. 0 = -1
parametre 20718 MAX TORQUE 1 degeri.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2015 MIN TORQUE 1 Suarlicinin minimum moment limiti 1’i tanimlar. Bkz. parametre 2073 MIN -300
TORQUE SEL.
-600,0...0,0% Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak degeri =%0,1
2016 MIN TORQUE 2 SdarGcinin minimum moment limiti 2’yi tanimlar. Bkz. parametre 2073 MIN | -300
TORQUE SEL.
-600,0...0,0% Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak degeri =%0,1
2017 MAX TORQUE 1 Saricinin maksimum moment limiti 1'i tanimlar. Bkz. parametre 2074 MAX | 300
TORQUE SEL.
0,0...600,0% Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak degeri =%0,1
2018 MAX TORQUE 2 Sariclinin maksimum moment limiti 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 2074 MAX | 300
TORQUE SEL.
0,0...600,0% Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak degeri = %0,1
21 START/STOP Motorun start ve stop modlari
2101 START FUNCTION Motor start etme yontemini seger. AUTO
AUTO 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayarinin SCALAR:FREQ olmasi 1

halinde siriici motoru sifir frekanstan galistirir. Hizli calisma gerekli ise
SCANSTART secgenegini segin.

Eger 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi degeri VECTOR:SPEED/
VECTOR:TORAQ ise, sirticu ¢alismadan 6énce DC akim kullanarak motoru
miknatislar. On miknatislandirma siiresi 2703 DC MAGN TIME parametresi
tarafindan tanimlanir. Bkz. DC MAGN segimi.

Gergek sinyal ve parametreler




157

Dizin Ad/Segim

Aciklama

DC MAGN

Siriici, start 6ncesinde DC akimiyla motoru miknatislandirir. On
miknatislandirma siiresi 2703 DC MAGN TIME parametresi tarafindan
tanimlanir.

Eger 9904 MOTOR CTRL MODE degeri VECTOR:SPEED/VECTOR:TORQ
ise, 6n miknatislama ayari yeterince uzun oldugunda, DC ile miknatislama
sayesinde mimkiin olan en yiksek kesme torku elde edilir.

Not: DC MAGN secili oldugunda ddnen bir makineyi start etmek mimkin
degildir.

UYARI! Siriict ayarlanan 6n miknatislama suresi gegtiginde, motor
miknatislama tamamlanmamis olsa bile start eder. Tam bir kiriima
momentinin gerektidi uygulamalarda, sabit miknatislama suresinin tam
miknatislama ve moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin
olun.

TORQ BOOST

Yuksek bir kesme momenti gerektiginde moment yukseltimi secilmelidir.
Yalnizca 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari SCALAR:FREQ ise
kullanilir.

Siiriici, start 6ncesinde DC akimiyla motoru miknatislandirir. On
miknatislandirma siiresi 2703 DC MAGN TIME parametresi tarafindan
tanimlanir.

Moment yiikseltimi baslangigta uygulanir. Moment yikseltimi, ¢ikis frekansi
20 HZ'i gectiginde veya referans de@erine esit oldugunda durdurulur. Bkz.
parametre 27170 TORQ BOOST CURR.

Not: TORQ BOOST segcili oldugunda dénen bir makineyi start etmek
mumkun degildir.

UYARI! Siriict ayarlanan 6n miknatislama siresi gegtiginde, motor
miknatislama tamamlanmamis olsa bile start eder. Tam bir kiriima
momentinin gerektidi uygulamalarda, sabit miknatislama suresinin tam
miknatislama ve moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin
olun.

SCAN START

Hizl start (d6nen bir makineye start etmek). Frekansi tanimlamak igin
frekans taramasina bagh olarak (2008 MAXIMUM FREQ...2007 MINIMUM
FREQ) araligi. Frekans tanimlama gerceklestirilemezse DC miknatislama
kullanilir (bkz. DC MAGN segimi).

SCAN+BOOST

Tarama ile starti (d6nen bir makineye start etmek) ve tork yiikseltimini
birlestirir. Bkz. SCANSTART ve TORQ BOOST segimleri. Frekans tanimlama
gerceklesmezse tork ylkseltimi kullanilir.

Yalnizca 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari SCALAR:FREQ ise
kullanilir.

2102 STOP FUNCTION

Motor stop yontemini seger.

COAST

COAST

Motor glic beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor serbest durus yapar.

RAMP

Rampa boyunca stop etme. Bkz. 22 ACCEL/DECEL parametre grubu.

SPEED COMP

Sabit mesafeli frenleme igin hiz kompanzasyonu kullanilir. Maksimum hiz
degderi hiz hatasi, rampada motor durdurulmadan énce slrtct mevcut hizda
calistinlarak kompanse edilir. Bkz. bolim Hiz dengeli durdurma sayfa 98.

2103 DC MAGN TIME

On miknatislama siiresini tanimlar. Bkz. parametre 27107 START FUNCTION.
Start komutunun ardindan siirlici otomatik olarak ayarl siirede motoru
6nceden miknatislar.

0.3

0,00...10,00 s

Miknatislama siresi. Tam motor miknatislamasina izin vermek icin bu degeri
yeterli uzunlukta ayarlayin. Cok uzun stire motoru asiri derecede isitir.

1=0,01s

2104 DCHOLD CTL

DC Tutma veya DC frenleme iglevini devreye alir.

NOT SEL

NOT SEL

Aktif degil

0
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DC HOLD DC Tutma fonksiyonu devrededir. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi | 1
ayari SCALAR:FREQ ise DC Tutma kullanilamaz.
Hem referans ve hem de motor hizi 2705 DC HOLD SPEED parametresinin
altina dusttgunde, slrlcl sinuzodial akim tretmeyi durdurur ve motora DC
enjekte eder. Akim 2706 DC CURR REF parametresi tarafindan ayarlanir.
Referans hizi 2105 parametresi degerini astiginda normal sirict galismasin
devam eder.
Motor hizi DC Tutma
— -
\
Ref ! ;
\
DC tutma hizi ‘ =z‘
Not: Start sinyali kapaliyken DC Tutmanin hicbir etkisi yoktur.
Not: Motora DC akim enjekte etmek motorun i1sinmasina yol agar. Uzun DC
tutma surelerinin gerektigi uygulamalarda harici olarak havalandiriimis
motorlar kullaniimalidir. DC tutma periyodu uzunsa, motora sabit ylik
uygulandiginda DC tutma motor saftinin dénmesine engel olamaz.
DC BRAKING DC akim frenleme fonksiyonu aktif. 2
2102 STOP FUNCTION parametresi COAST olarak ayarlanirsa DC
frenleme, start komutu kaldirildiktan sonra uygulanir.
2102 STOP FUNCTION parametresi RAMP olarak ayarlanirsa DC frenleme,
rampa sonrasinda uygulanir.
2105 DC HOLD SPEED DC tutma hizini tanimlar. Bkz. parametre 2704 DC HOLD CTL. 5
0...360 rpm Hiz 1=1rpm
2106 DC CURR REF DC tutma akimini tanimlar. Bkz. parametre 2704 DC HOLD CTL. 30
%0...100 Motor nominal akiminin yiizdesi cinsinden deger (9906 MOTOR NOM CURR | 1=1%
parametresi)
2107 DC BRAKE TIME DC frenleme slresini tanimlar. 0
0.0...250,0 s Sire 1=0,1s
2108 START INHIBIT Start engelleme fonksiyonunu etkinlestirir. Strtict start agsagidaki durumlarda | OFF
engellenir,
- hata resetlendiginde.
- Calisma izni sinyali, baslatma komutu aktifken etkinlesir. Bkz. parametre
1601 RUN ENABLE.
- kontrol modu lokalden uzaktana gecerse.
- harici kontrol modu EXT1'den EXT2'ye veya EXT2'den EXT1'e gecerse.
OFF Devre disi 0
ON izin verildi 1
2109 EM STOP SEL Harici acil stop komutunun kaynagini seger. NOT SEL
Sirtcd, acil stop komutu resetlenene kadar calistirilamaz.
Not: Kurulumda, acil stop cihazlari ve gerekli olabilecek diger tim gtivenlik
ekipmanlari bulunmalidir. Strtcinin kontrol paneli Gzerinde yer alan STOP
butonuna basilmasi asagidakileri SAGLAMAZ:
- motorun acil stop olarak durdurulmasi
- sUrGictiniin tehlikeli gerilimden ayriimasi.
NOT SEL Acil stop fonksiyonu segili degil 0
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Di1 DI1 dijital girisi. 1 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. parametre 2208 EM | 1
DEC TIME. 0 = acil stop komutunun resetlenmesi.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters DI dijital girisi. 0 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. parametre 2208 | -1
EM DEC TIME. 1 = acil stop komutunun resetlenmesi
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2110 TORQ BOOST CURR | Momentin yukseltiimesi sirasinda uygulanan maksimum akimi ayarlar. Bkz. | 100
parametre 2707 START FUNCTION.
%15...300 Yizde cinsinden deger 1=1%
2111 STOP SIGNAL DLY 2102 STOP FUNCTION parametresi SPEED COMP olarak ayarlandiginda | 0
durma sinyali gecikme suresini belirler.
0...10000 ms Gecikme suresi 1=1ms
2112 ZERO SPEED DELAY | Sifir Hiz Gecikme fonksiyonu i¢in gecikmeyi tanimlar. Bu fonksiyon, sorunsuz | 0
ve hizli restart etmenin gerektigi uygulamalarda faydalidir. Sirdicu, gecikme
sirasinda rotorun konumunu hassas bir sekilde takip eder.
Sifir Hiz Gecikmesi Yok Sifir Hiz Gecikmesi ile
Hiz Hiz
Hiz kontrolorl kapali: Hiz kontrol cihazi enerijili kalir.
Motor serbest durus Motor gergek 0 hiza dogru
apar. yavaglar.
,,,,,,,, Sifir hiz B i Sifirhiz
t <o Tt
Gecikme
Sifir hiz gecikmesi, 6rnegin, joglama fonksiyonu ya da mekanik fren ile
birlikte kullanilabilir.
Sifir Hiz Gecikmesi Yok
Sdrlci bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Motorun gergek
hizi dahili bir limitin (Sifir Hiz) altina disttginde, suriict kontrol cihazi
kapatilir. Inverter modiilasyonu stop edilir ve motor durusa dogru ilerler.
Sifir Hiz Gecikmesi ile
Siirtict bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Gergek motor
hizi dahili bir limitin (Sifir Hiz) altina distiginde, sifir hiz gecikme fonksiyonu
aktiflesir. Gecikme sirasinda fonksiyonlar hiz kontroldriine gerilim saglar:
inventer modiile edilir, motor miknatislanir ve siiriicii hizli bir restart igin
hazirdir.
0.0...60,0 s Gecikme siresi. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa sifir hiz gecikme |1=0,1s

fonksiyonu devre digi birakilir.
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22 ACCEL/DECEL

Hizlanma ve yavaglama sureleri

2201 ACC/DEC 1/2 SEL Sdrlciinin, iki rampa ciftinden birini segen sinyali okudugu kaynagi tanimlar; | DI5
hizlanma/yavaslama cifti 1 ve 2.
Rampa ¢ifti 1, 2202...2204 parametreleri tarafindan tanimlanir.
Rampa c¢ifti 2, 2205...2207 parametreleri tarafindan tanimlanir.
NOT SEL Rampa cifti 1 kullanilir. 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = rampa cifti 2, 0 = rampa ¢ifti 1. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
COMM Rampa cifti 1/2 secimi kaynagi olarak fieldbus arayulzu, 6érn. kontrol word'u | 7
0301 FB CMD WORD 1 bit 10. Kontrol word'u fieldbus adaptéri ya da dahili
fieldbus (modbus) aracilidiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan siirlclye
gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz. bélim DCU haberlesme profili, sayfa
230.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gecerlidir!
SEQ PROG Ardigik programlama rampasi 8422 ST 1 RAMP parametresi tarafindan 10
belirlenir (veya 8432/.../18492)
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = rampa ¢ifti 2, 1 = rampa ¢ifti 1. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2202 ACCELER TIME 1 Hizlanma siresi 1'i, yani hizin sifirdan 2008 MAXIMUM FREQ (skaler 5
kontrollti) / 2002 MAXIMUM SPEED (vektor kontroll(i) parametreleri
tarafindan belirlenen degere gikmasi igin gereken zamani belirler. Kontrol
modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi tarafindan segilir.
- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir sekilde
artarsa motor hizi hizlanma oranini takip eder.
- Eder hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir sekilde
artarsa motor hizi referans sinyalini takip eder.
- Eger hizlanma siresi ¢cok kisa ayarlanmigsa surtcd, surici ¢alisma
limitlerinin digina cikmamak icin otomatik olarak hizlanmay! uzatir.
Gergek hizlanma suresi, 2204 RAMP SHAPE 1 parametresinin ayarina
bagldir.
0.0...1800.0 s Sire 1=0,1s
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2203 DECELER TIME 1

Yavaglama siresi 1'i, yani hizin 2008 MAXIMUM FREQ (skaler kontroll(i) /
2002 MAXIMUM SPEED (vektor kontrollti) parametreleri tarafindan
belirlenen degerden sifira inmesi igin gereken zamani belirler. Kontrol modu
9904 MOTOR CTRL MODE parametresi tarafindan segilir.

- E@er hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha yavas bir sekilde
azalirsa motor hizi referans sinyalini takip eder.

- Eger referans ayarlanmis yavaglama oranindan daha hizli bir sekilde
degisirse motor hizi yavaslama oranini takip eder.

- Eger yavaglama siresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suricu, sirtcu ¢alisma
limitlerinin disina ¢cikmamak icin otomatik olarak yavaslamayi uzatir. Eger
yavaslama siresinin ¢ok kisa olduguna dair bir sliphe varsa DC asiri gerilim
kontroliiniin agik oldugundan emin olun (parametre 2005 OVERVOLTAGE
CTRL).

Not: Eger ylksek ataletli bir uygulama ic¢in kisa bir yavaglama suresi
gerekiyorsa, suricide bir elektrik frenleme opsiyonu olmalidir, fren kiyici ve
fren direnci gibi.

Gergek yavaslama siresi, 2204 RAMP SHAPE 1 parametresinin ayarina
baghdir.

0.0...1800.0 s

Siire

1=01s

2204 RAMP SHAPE 1

Hizlanma/yavaglama rampasinin 1 seklini seger. Fonksiyon, acil durdurma
ve joglama sirasinda devre digi birakilir.

0.0...1000.0 s

0,00 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavasglama ve yavas rampalar
icin uygundur.

0,01 ... 1000,00 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari, kirilgan yik tagiyan
konveydrler veya bir hizdan diger hiza degisim sirasinda sorunsuz gegis
gereken dider uygulamalar igin idealdir. S-egrisi rampasinin her iki ucunda
simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga bulunur.

Yaklasik hesap Hiz Dogrusal rampa: Par. 2204 =0 s
Rampa sekil siresi ve rampa ool \ .

hizlanma siresi arasinda ‘

uygun bir iligki 1/5'dir.
S-egrisi rampasi:

Par;2204'>0s

t

Par. 2204 Par. 2204

1=01s

2205 ACCELER TIME 2

Hizlanma suresi 2'yi, yani hizin sifirdan 2008 MAXIMUM FREQ (skaler
kontrolll) / 2002 MAXIMUM SPEED (vektor kontrollli) parametreleri
tarafindan belirlenen degere gikmasi igin gereken zamani belirler. Kontrol
modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi tarafindan segilir.

Bkz. parametre 2202 ACCELER TIME 1.

Hizlanma siliresi 2 ayni zamanda joglama hizlanma siresi olarak da
kullanilir. Bkz. parametre 1070 JOGGING SEL.

60

0.0...1800.0 s

Sire

1=0,1s
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2206 DECELER TIME 2 Yavaglama siresi 2'yi, yani hizin 2008 MAXIMUM FREQ (skaler kontrollt) / | 60
2002 MAXIMUM SPEED (vektor kontrollii) parametreleri tarafindan
belirlenen degerden sifira inmesi igin gereken zamani belirler. Kontrol modu
9904 MOTOR CTRL MODE parametresi tarafindan segilir.
Bkz. parametre 2203 DECELER TIME 1.
Yavaslama stresi 2 ayni zamanda joglama yavaglama siresi olarak da
kullanilir. Bkz. 1070 JOGGING SEL.
0.0...1800.0 s Sire 1=0,1s
2207 RAMP SHAPE 2 Hizlanma/yavaslama rampasinin 2. seklini seger. Fonksiyon, acil durdurma | 0
sirasinda devre digi birakilir.
Rampa sekli 2, ayni zamanda joglama rampa sekli suiresi igin de kullanilir.
Bkz. 1070 JOGGING SEL.
0.0...1000.0 s Bkz. parametre 2204 RAMP SHAPE 1. 1=0,1s
2208 EM DEC TIME Acil stop etkinlestirildiginde suriictiniin durdurulma suresini tanimlar. Bkz. 1
parametre 2709 EM STOP SEL.
0.0...1800.0 s Sire 1=0,1s
2209 RAMP INPUTO Rampa girisini sifira zorlama kaynagini tanimlar. NOT SEL
NOT SEL Secilmedi 0
DI1 Dijital giris DI1.1 = rampa girisi sifira zorlanmis. Rampa ¢ikisl, kullanilan 1
rampa siresine gore sifira rampalanacaktir.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
COMM Rampa girisinin sifira alinmasi igin kaynak olarak fieldbus arayuzu, 6rn. 7
kontrol word 0307 FB CMD WORD 1 bit 13 (ABB siirticlleri profili ile 5319
EFB PAR 19 bit 6). Kontrol word'u fieldbus adaptorii ya da dahili fieldbus
(modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan sirticliye gonderilir.
Kontrol word bitleri i¢in bkz. bdlim DCU haberlesme profili, sayfa 230 ve
bbélim ABB Siirticiileri haberlesme profili, sayfa 226.
DI1(INV) Ters dijital giris DI1.0 = rampa girisi sifira zorlanmis. Rampa ¢ikisi, kullanilan | -1
rampa siresine gore sifira rampalanacaktir.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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23 SPEED CONTROL Hiz kontrol cihazi degiskenleri. Bkz. bélim Hiz kontrol cihazi ayari sayfa 103.

2301 PROP GAIN Hiz kontrol cihazi igin gbreceli kazanci tanimlar. Yiksek kazang hizda 10
salinim meydana getirebilir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda
hiz kontrol cihazi ¢ikisini gdsterir.

Kazang = K, = 1
A T, = Entegral siresi = 0

0,
% Tp= Tirev siresi = 0

Hata degeri

T
Kontrol cihazi || Kontrol cihazi gikig!
cikis = I / e = Hata degeri
Kp ‘e | ¢
1

»
»

Not: Kazanimin otomatik olarak ayarlanmasi igin, autotune olusturma iglevini
kullanin (2305 AUTOTUNE RUN parametresi).

0,00...200,00 Kazang 1=0,01

2302 INTEGRATION TIME | Hiz kontrol cihazi igin bir entegral slre tanimlar. Entegral siire, kontrol cihazi | 2.5
cikisinin, hata degeri sabitken degisme oranini tanimlar. Entegral sire
kisaldikga stirekli hata deg@erinin diizeltiimesi de hizlanir. Entegral siirenin
cok kisa olmasi kontrolli dengesiz hale getirir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda
hiz kontrol cihazi ¢ikisini gosterir.

o A Kontrol cihazi gikisi
Kazang = K, = 1
K. - T, = Entegral suresi > 0
p € Tp= Tirev siiresi = 0
Ko e e = Hata degeri
t

»
»

Not: Entegrasyon suresinin otomatik olarak ayarlanmasi icin, autotune
olusturma islevini kullanin (2305 AUTOTUNE RUN parametresi).

0,00...600,00 s Siire 1=0,01s
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2303 DERIVATION TIME

Hiz kontrol cihazi igin tiirev slresini tanimlar. Hata degeri degistiginde tirev
alma kontrol cihazi ¢ikisini glglendirir. TUrev suresi ne kadar uzun olursa,
degisim sirasinda hiz kontrol cihazi gikisi o kadar ¢ok giglendirilir. Eger tiirev
suresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa PID kontrol
cihazi olarak galisir.

Turev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldig1 durumlarda
hiz kontrol cihazi ¢ikisini gdsterir.
% a

1 N 7~ Kontrol cihazi
cikisi
P Ts Ko e p | Hata degeri

e= Hata degeri

v

Kazang = Kp =1

T, = Entegral siresi > 0

Tp= Turev suresi > 0

T,= Ornekleme sliresi = 2 msn

De = Iki 6rnek arasi hata degerine degisim

0,...10000 ms

Sire

1=1ms

2304 ACC
COMPENSATION

Hizlanma/(yavaslama) kompanzasyonu igin tiirev suresini tanimlar.
Hizlanma sirasindaki ataleti kompanze etmek i¢in hiz kontrol cihazi ¢ikisina
referansin bir tirevi eklenir. Tlrev alma prensibi 2303 DERIVATION TIME
parametresi icin agiklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve suriilen makinenin
mekanik sire sabitleri toplaminin %50-100’0 arasinda bir degere ayarlayin.
(Hiz kontrol cihazi Otomatik ince Ayar Calismasi bunu otomatik olarak yapar,
bkz: parametre 2305 AUTOTUNE RUN.)

Asagidaki sekil yiksek atalete sahip bir yuk, rampa boyunca
hizlandirldiginda meydana gelen hiz tepkilerini gosterir.

* Hyzlanma kompanzasyonu yok Hizlanma kompanzasyonu var

A

% %

- - Hiz referansi
—— Gergek hiz

t

0,00...600,00 s

Sire

1=0,01s
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2305 AUTOTUNE RUN Hiz kontrol cihazinin otomatik ince ayarini start eder. Talimatlar: OFF
- Motoru nominal hiz degerinin %20-40’si kadar olan bir sabit hizda galistirin.
- Autotuning parametresini 2305’den ON konumuna degistirin.
Not: Motor yuiki motora baglanmalidir.
OFF ince ayarlama yok 0
ON Hiz kontrol cihazinin ince ayarini aktiflestirir. Stricu
- motoru hizlandirir.
- oransal kazang, entegral siresi ve hizlanma kompanzasyonu igin degerleri
hesaplar (parametre 2307 PROP GAIN, 2302 INTEGARTION TIME ve 2304
ACC COMPENSATION degerleri).
Ayar otomatik olarak OFF seklinde degistirilir.
24 TORQUE CONTROL | Moment kontrol degiskenleri
2401 TORQ RAMP UP Moment referansi yukari rampa siresini tanimlar; 6rn, referansin sifirdan 0
nominal motor torkuna artmasi i¢in ge¢cen minimum sdre.
0,00...120,00 s Sire 1=0,01s
2402 TORQ RAMP DOWN | Moment referansi asagi rampa suresini tanimlar; érn, referansin nominal 0
motor torkundan sifira dismesi igin gegen minimum siire.
0,00...120,00 s Sire 1=0,01s
25 CRITICAL SPEEDS | Siirlclinin galisma izninin olmadigi hiz bantlari arahgr.
2501 CRIT SPEED SEL Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. Kritik hiz islevi belirli | OFF
hiz araliklarindan kaginir.
Ornek: Bir fanin titresim araligi, 18 - 23 Hz ve 46 - 52 Hz'dir. Siriiciiniin
titresim hiz araliklarini gegcmesini saglamak igin:
Kritik hizlar fonksiyonunu aktiflestirin.
Kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi ayarlayin.
f(;)'/k)'/b (HZ) 1 Par. 2502=18 Hz
2 | Par. 2503 =23 Hz
52 | 3 | Par. 2504 = 46 Hz
6 | ‘ 4 | Par. 2505=52Hz
23
18 |-/
— freferans (HZ)
1 2 3 4
OFF Aktif degil 0
ON Aktif 1
2502 CRIT SPEED 1LO Kritik hiz araligi 1 igin minimum limiti tanimlar. 0
0.0...500,0 Hz / Rpm limiti. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari SCALAR:FREQ |1=0,1Hz/
0...30000 rpm ise Hz limiti. Deger, maksimum degerin lizerinde olamaz (2503 CRIT SPEED | 1 rpm
1 HI parametresi).
2503 CRIT SPEED 1 HI Kritik hiz araligi 1 igin maksimum limiti tanimlar. 0
0.0...500,0 Hz / Rpm limiti. 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari SCALAR:FREQ |1 =0,1Hz/
0...30000 rpm ise Hz limiti. Deger, minimum degerin altinda olamaz (2502 CRIT SPEED 1 | 1 rpm

LO parametresi).
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2504 CRIT SPEED 2LO Bkz. parametre 2502 CRIT SPEED 1 LO. 0
0,0...500,0 Hz / Bkz. parametre 2502. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm
2505 CRIT SPEED 2 HI Bkz. parametre 2503 CRIT SPEED 1 HI. 0
0,0...500,0 Hz / Bkz. parametre 2503. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm
2506 CRIT SPEED 3LO Bkz. parametre 2502 CRIT SPEED 1 LO. 0
0,0...500,0 Hz / Bkz. parametre 2502. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm
2507 CRIT SPEED 3 HI Bkz. parametre 2503 CRIT SPEED 1 HI. 0
0,0...500,0 Hz / Bkz. parametre 2503. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm
26 MOTOR CONTROL | Motor kontrol degiskenleri
2601 FLUX OPT ENABLE | Akl optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. Aki OFF
optimizasyonu, slrticti nominal yukun altinda ¢alisirken motor gurdlti
seviyesini ve toplam enerji tiketimini azaltir. Toplam verimlilik (Motor ve
surticlinun), yik momentine ve hiza bagl olarak %1 ile %10 arasinda
arttirilabilir.
OFF Aktif degil 0
ON Aktif 1
2602 FLUX BRAKING Aki Frenleme fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. Bkz. bolim Akr frenleme | OFF
sayfa 98.
OFF Aktif degil 0
ON Aktif 1
2603 IR COMP VOLT Sifir hizda ¢ikis gerilimi yukseltmeyi tanimlar (IR kompanzasyonu). Yiksek | Tipe gore
kirilma torku kullanilan ancak vektér kontrolti uygulanamayan uygulamalarda | degisir
faydalidir.
Asiri iIsinmayi 6nlemek i¢in IR kompanzasyon gerilimini mimkun oldugu
kadar disuk ayarlayin.
Asagidaki sekilde IR kompanzasyonu gésterilir.
Not: Fonksiyon yalnizca 9904 MOTOR CTRL MODE ayari SCALAR:FREQ
iken kullanilabilir.
A Motor A = IR kompanse
gerilim edilmis
A Tipik IR kompanzasyon degerleri
‘ pN (kW) 0,37]0,75[2.2]4.0]7.5
| 200...240 V birim
2603 IRcomp (V) [8:4 [7.7 5.6 [8.4]N/A
| F (Hz) 380480 V birimler
B | _’ [Ricomp (V) 14 [14 [5.6 [BA[7
‘ >
2604
0.0...100,0 V Gerilim yukseltimi 1=0,1V
2604 IR COMP FREQ IR kompanzasyonunun 0 V oldugu frekansi tanimlar. Parametre 2603 IR 80

COMP VOLT'deki sekle bakiniz.

Not: 2605 U/F RATIO parametresi USER DEFINED seklinde ayarlanmis ise,
bu parametre aktif degildir. IR kompanzasyon frekansi 2670 USER DEFINED
U1 parametresi tarafindan belirlenir.
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%0...100

Motor frekansinin ylzdesi cinsinden deger.

1=1%

2605

U/F RATIO

Alan zayiflama noktasinin altindaki gerilim/frekans (U/f) oranini seger.

LINEAR

LINEAR

Sabit moment uygulamalari i¢in dogrusal oran.

1

SQUARED

Santrifiijli pompa ve fan uygulamalari igin karesel oran. Karesel U/f oraniyla
gurultu seviyesi, birgok galisma frekansinda daha dusuktir.

2

USER DEFINED

2610...2618 parametreleri tarafindan belirlenen 6zel oran. Bkz. bélim Ozel
U/f orani sayfa101.

2606

SWITCHING FREQ

Sdrlcinin anahtarlama frekansini tanimlar. Daha ylksek anahtarlama
frekansi daha az isitsel giriltlyle sonuglanir. Bkz. 2607 SWITC FREQ CTRL
ve Anahtarlama frekansina gére nominal deder kaybi parametresi, sayfa
254.

4 kHz

Skaler ve vektor kontroli ile kullanilabilir. Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL
MODE parametresi tarafindan segilir.

8 kHz

Skaler ve vektor kontroll ile kullanilabilir. Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL
MODE parametresi tarafindan segilir.

12 kHz

Yalnizca skaler kontrol ile kullanilabilir (6rn. 9904 MOTOR CTRL MODE
parametresi ayari SCALAR:FREQ iken).

1=1kHz

2607 SWITCH FREQ CTRL

Anahtarlama frekansi kontrolinu etkinlestirir. Strici dahili sicakhgi
artiginda, aktifse 2606 SWITCHING FREQ parametresinin segilmesi
sinirlandirihir. Bkz. asagidaki sekil. Bu fonksiyon, belirli bir calisma
noktasindaki miimkiin olan en ylksek anahtarlama frekansina izin verir.

Daha ylksek anahtarlama frekansi, daha disik akustik gurulti saglasa da
daha yuksek dahili kayiplara neden olur.

f sw A
limit

12 kHz |

8 kHz Siriici

sicaklik
4 kHz

100°C 110°C  120°C T

ON

OFF

Aktif degil

ON

Aktif

2608

SLIP COMP RATIO

Motor kayma kompanzasyon kontrolu i¢in kayma kazancini tanimlar.%100,
tam kayma kompanzasyonu demektir, %0 kayma kompanzasyonu yok
demektir. Tam kayma kompanzasyonuna ragmen statik bir hata oldugu tespit
edilmigse bagka degerler kullanilabilir.

Yalnizca skaler kontrol ile kullanilabilir (6rn. 9904 MOTOR CTRL MODE
parametresi ayari SCALAR:FREQ iken).

Ornek: Siiriicliye 35 Hz sabit hiz referansi verilir. Tam kayma
kompanzasyonuna (SLIP COMP RATIO = %100) ragmen, motor ekseninden
manuel olarak yapilan bir takometre 6lgimi 34 Hz hiz dederi verir. Statik hiz
hatasi 35 Hz - 34 Hz = 1 HZ'dir. Hatay1 kompanse etmek icin kayma kazanci
arttirlimalidir.

%0...200

Kayma kazanci

1=1%
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2609 NOISE SMOOTHING | Gurtltl azaltma fonksiyonunu devreye alir. Guriilti azaltma, akustik motor DISABLE
sesini tek bir tonlu frekansa vererek disiik tepe degerli giriilti yogunlugu
olusturmak yerine bir dizi farkli frekanslara dagitir. Rasgele bilesenin
ortalamasi 0 Hz'dir ve 2606 SWITCHING FREQ parametresi tarafindan
ayarlanan anahtarlama frekansina eklenir.
Not: 2606 param. 12 kHz olarak ayarlandijinda parametrenin etkisi yoktur.
DISABLE Devre disi 0
ENABLE izin verildi 1
2610 USER DEFINED U1 Ozel U/f egrisinin 2671 USER DEFINED F1 param. tarafindan belirlenen %19 Uy
frekanstaki ilk gerilimini belirler. Bkz. boliim Ozel U/f orani sayfa 101.
%0...120% Uy V Gerilim 1=1V
2611 USER DEFINED F1 Ozel U/f egrisinin ilk frekans noktasini belirler. 10
0.0...500.0 Hz Frekans 1=0,1Hz
2612 USER DEFINED U2 Ozel U/f egrisinin 2673 USER DEFINED F2 param. tarafindan belirlenen %38 Uy
frekanstaki ikinci gerilimini belirler. Bkz. bélim Ozel U/f orani sayfa 101.
%0...120% Uy V Gerilim 1=1V
2613 USER DEFINED F2 Ozel U/ egrisinin ikinci frekans noktasini belirler. 20
0.0...500.0 Hz Frekans 1=0,1Hz
2614 USER DEFINED U3 Ozel U/f egrisinin 2675 USER DEFINED F3 parametresi tarafindan %47,5 Uy
belirlenen frekanstaki tigiincii gerilimini belirler. Bkz. boliim Ozel U/f orani
sayfa 101.
%0...120% Uy V Gerilim 1=1V
2615 USER DEFINED F3 Ozel U/f egrisinin lclincii frekans noktasini belirler. 25
0.0...500.0 Hz Frekans 1=0,1Hz
2616 USER DEFINED U4 Ozel U/f egrisinin 2617 USER DEFINED F4 param. tarafindan belirlenen %76 Uy
frekanstaki dérdiincti gerilimini belirler. Bkz. bdliim Ozel U/f orani sayfa 101.
%0...120% Uy V Gerilim 1=1V
2617 USER DEFINED F4 Ozel U/f egrisinin dérdiinci frekans noktasini belirler. 40
0.0...500.0 Hz Frekans 1=0,1Hz
2618 FW VOLTAGE Frekans motor nominal frekansina esit ya da daha yiksek oldugunda U/f %95 Uy
egrisinin gerilimini belirler (9907 MOTOR NOM FREQ). Bkz. boliim Ozel U/f
orani sayfa 101.
%0...120% Uy V Gerilim 1=1V
29 MAINTENANCE Bakim mandallari
TRIG
2901 COOLING FAN TRIG | Suriuctnin sogutma fani galisma siresi sayaci igin tetikleme noktasini 0
belirler. Deger 2902 COOLING FAN ACT parametresi degeri ile karsilastirilr.
0.0...6553.5 kh Sure. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici devre disi birakihir. | 1 =0,1 kh
2902 COOLING FAN ACT | Sogutma faninin galisma slresi sayaci igin gecek degeri belirler. 2901 0
COOLING FAN TRIG parametresi sifir disinda bir degere ayarlandiginda
sayag galisir. Sayacin gergek dederi 2901 parametresi tarafindan belirlenen
degeri astiginda, panelde bir bakim uyarisi goruntulenir.
0.0...6553.5 kh Sure. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1kh
2903 REVOLUTION TRIG | Motor devri sayaci tetikleme noktasini belirler. Deger 2904 REVOLUTION 0
ACT parametresi degeri ile kargilastirlir.
0...65535 Mrev Milyon devir. Parametre degeri sifir ayarlanirsa tetikleyici devre disi birakilir. | 1 =1 Mrev
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2904 REVOLUTION ACT Motor devri sayaci gercek degeri belirler. 2903 REVOLUTION TRIG 0
parametresi sifir digsinda bir degere ayarlandiginda sayag calisir. Sayacin
gercek degeri 2903 parametresi tarafindan belirlenen degeri astiginda,
panelde bir bakim uyarisi gérintilenir.
0...65535 Mrev Milyon devir. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=1 Mrev
2905 RUN TIME TRIG Sirtcinln galisma slresi sayaci igin tetikleme noktasini belirler. Deger 2906 | 0
RUN TIME ACT parametresi degeri ile karsilastirilir.
0.0...6553.5 kh Sure. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici devre digi birakilir. | 1=0,1 kh
2906 RUN TIME ACT Sdrlcinin galisma suresi sayaci icin gegek degeri belirler. 2905 RUN TIME | 0
TRIG parametresi sifir diginda bir degere ayarlandiginda sayag ¢aligir.
Sayacin gercek degeri 2905 parametresi tarafindan belirlenen degeri
astiginda, panelde bir bakim uyarisi géruntilenir.
0.0...6553.5 kh Siire. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1kh
2907 USER MWH TRIG Sdrlciinin glg tiketimi sayaci igin tetikleme noktasini belirler. Deger 2908 | 0
USER MWH ACT parametresi degeri ile karsilastirilir.
0.0...6553.5 MWh Megawatt saat. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici devre digi | 1 = 0,1 MWh
birakilir.
2908 USER MWH ACT Sirtict glg tiketimi degerinin gergek degerini belirler. 2907 USER MWH 0
TRIG parametresi sifir diginda bir degere ayarlandiginda sayag ¢alisir.
Sayacin gercek degeri 2907 parametresi tarafindan belirlenen degeri
astiginda, panelde bir bakim uyarisi géruntilenir.
0.0...6553.5 MWh Megawatt saat. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1 MWh
30 FAULT FUNCTIONS | Programlanabilir koruma fonksiyonlari
3001  AI<MIN FUNCTION Analog bir giris sinyali ayarli minimum limitin altina distiginde strticinin NOT SEL
nasll tepki verecegini seger.
NOT SEL Koruma aktif degil. 0
HATA Al1/Al2 LOSS hatasinda suriici agilir ve motor serbest durus yapar. Hata
sinirl, 3021/3022 Al1/A12 FAULT LIMIT parametresi ile tanimlanir.
CONST SP 7 Siruci Al1/AI2 LOSS alarmini Uretir ve hizi, 7208 CONST SPEED 7 2
parametresi tarafindan tanimlanan degere ayarlar. Alarm limiti 7301/1304
MINIMUM AI1/AI2 parametresi tarafindan belirlenir.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir durumda galismaya
A devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
LAST SPEED Sirtcu, AlM1/AI2 LOSS alarmini dretir ve hizi, stiriictiniin gahstigi seviyede | 3
dondurur. Hiz, son 10 saniye Uizerinden hesaplanan ortalama hiza gore
belirlenir. Alarm limiti 7301/1304 MINIMUM AI1/Al2.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir durumda ¢aligmaya
A devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
3002 PANEL COMM ERR | Siricundn bir kontrol panel haberlesme kesilmesine nasil tepki verecegini HATA
secer.
FAULT PANEL LOSS hatasinda sirtict agilir ve motor serbest durus yapar.
CONSTSP 7 Sirtici PANEL LOSS alarmini Uretir ve hizi, 7208 CONST SPEED 7 2

parametresi tarafindan tanimlanan hiza ayarlar.

A

UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
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LAST SPEED Sirucu, PANEL LOSS alarmini Uretir ve hizi, surticiinun ¢alistigl seviyede 3
dondurur. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan ortalama hiza gére
belirlenir.
UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda calismaya
A devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
3003 EXTERNAL FAULT 1 | Harici bir hata 1 sinyali i¢in bir arayiiz seger. NOT SEL
NOT SEL Secilmedi 0
DI DI1 dijital girigi izerinden harici hata géstergesi. 1: Hata agmasi (EXT FAULT | 1
1). Motor serbest durus yapar. 0: Harici hata yok.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
DI1(INV) DI1 inverter dijital girisi Uzerinden harici hata géstergesi. 0: Hata agmasi -1
(EXT FAULT 1). Motor serbest durus yapar. 1: Harici hata yok.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) se¢imi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) se¢imi. -5
3004 EXTERNAL FAULT 2 | Harici bir hata 2 sinyali icin bir araytiz seger. NOT SEL
Bkz. parametre 3003 EXTERNAL FAULT 1.
3005 MOT THERM PROT | Motorda asiri 1Isinma tespit edildiginde strtcinun nasil tepki verecegini HATA
seger.
NOT SEL Koruma aktif degil. 0
HATA Sicakhk 110°C'yi astiginda suricu, MOT OVERTEMP hatasinda acilir ve
motor serbest durus gerceklestirir.
ALARM Motor sicakhgi 90°C'yi astiginda sirici MOT OVERTEMP alarmini uretir. 2
3006 MOT THERM TIME Motor termik modeli i¢in termik sure sabitini tanimlar; yani motor sicakhdinin | 500
sabit yUk altinda nominal sicakligin %63'ine ulasma slresini.
NEMA sinifi motorlar icin UL gereksinimlerine gore termik koruma igin,
yaklasik hesaplama kullanin: Motor termik suresi = 35 - t6. t6 (saniye
cinsinden), motorun nominal akim degerinin alti katinda giivenli bir sekilde
calisabilecegi slire olarak motor Ureticisi tarafindan belirlenmigtir.
Sinif 10 agma egrisi icin 1sil stire 350 sn., Sinif 20 agma egrisi icin 700 sn. ve
Sinif 30 agma egrisi igin ise 1050 sn.dir.
Motor yiikii
t
Sicaklik artis : :
%100 - - - -~ -~
%63} - - — - - ‘
|
1 t
Par. 3006
256...9999 s Zaman sabiti 1=1s
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3007 MOT LOAD CURVE 3008 ZERO SPEED LOAD ve3009 BREAK POINT FREQ parametreleriyle | 100
birlikte yik egrisini tanimlar. Deger, %100 olarak ayarlanirsa maksimum izin
verilen yiik 9906 MOTOR NOM CURR parametresinin dederine esittir.

Ortam sicakligi nominal sicakliktan farkliysa ylk egrisi ayarlanmalidir.
N
/

150 + /= cikig akimi
Iy = nominal motor akimi

100 4 - - - - — _

Par. 3007 /—
|
50 - !

Par. 3008

Par. 3009

%50....150 Nominal motor akiminin bir ytizdesi olarak izin verilen strekli motor yuku 1=1%

3008 ZERO SPEED LOAD | 3007 MOT LOAD CURVE ve 3009 BREAK POINT FREQ parametreleriyle | 70
birlikte yik egrisini tanimlar.

%25....150 Nominal motor akiminin bir ylizdesi olarak sifir hizda izin verilen surekli 1=1%
motor yuki

3009 BREAKPOINT FREQ | 3007 MOT LOAD CURVE ve 3008 ZERO SPEED LOAD parametreleriyle | 35
birlikte yik egrisini tanimlar.

Ornek: 3006...3008 parametreleri hazir degerlerdeyken termik koruma agma

sureleri.
lo = Cikis akimi
In = Nominal motor akimi
A I fo = Cikis frekansi
351 9N fgrk = Kirilma noktasi frekansi A
A = Agma zamani ¢
3.0 1
2.5
2.0 1
1.5 1
1.0
0.5 1 |
0 ‘ . . ‘ ! ‘ -
0 02 04 06 08 10 1.2
1...250 Hz %100 yukte surici ¢ikis frekansi 1=1Hz
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3010 STALL FUNCTION Sdrlclnin bir motor sikisma durumuna nasil tepki gdsterecegini secer. NOT SEL
Sdrlci, 3012 STALL TIME parametresi tarafindan ayarlanan sureden daha
uzun olarak sikisma bdlgesinde galistirildiysa koruma etkinlesir.
Vektér kontrolu ile Moment (%) / &
kullanici tarafindan belirle- Akim (A) ///
nen limit = s
2017 MAX TORQUE 1/ tkisma bolges
2018 MAX TORQUE 2/
(negatif tork ile 0,95 - kullanici tarafindar ‘
2015 ve 2016) belirlenen limit :
|
o f
Skaler kontrol ile kullanici i
tarafindan belirlenen limit Par. 3011
Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi tarafindan segilir.
NOT SEL Koruma aktif degil. 0
HATA Sdrici, MOTOR STALL hatasinda agilir ve motor serbest durus yapar.
ALARM Sirtcl, MOTOR STALL alarmini Uretir. 2
3011 STALL FREQUENCY | Sikisma fonksiyonu igin frekans limitini tanimlar. Bkz. parametre 3070 STALL | 20
FUNCTION.
0.5...50,0 Hz Frekans 1=0,1Hz
3012 STALL TIME Sikisma fonksiyonunun sliresini tanimlar. Bkz. parametre 3070 STALL 20
FUNCTION.
10...400 s Sire 1=1s
3013 UNDERLOAD FUNC | Sirtcinin dustk yike nasil tepki verecegini seger. Koruma asagidaki NOT SEL
durumlarda devreye girer:
- motor momenti, 3075 UNDERLOAD CURVE parametresi tarafindan segilen
egrinin altina diserse,
- ¢ikis frekansi nominal motor frekansinin %10’'undan daha fazlaysa ve,
- yukaridaki kosullar, 3074 UNDERLOAD TIME parametresi tarafindan
ayarlanan sireden daha uzun bir siiredir gegerli ise.
NOT SEL Koruma aktif degil. 0
HATA UNDERLOAD hatasinda suriict agilir ve motor serbest bir durus yapar. 1
Not: Parametre degerini yalnizca ID Run gergeklestirildikten sonra FAULT
olarak ayarlayin! Eger FAULT segilirse sirtci, ID Run sirasinda
UNDERLOAD hatasi olusturabilir.
ALARM Sirtcl, UNDERLOAD alarmini Uretir. 2
3014 UNDERLOAD TIME Dusuk yuk fonksiyonunun zaman sinirini tanimlar. Bkz. parametre 3013 20
UNDERLOAD FUNC.
10...400 s Zaman siniri 1=1s
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3015 UNDERLOAD CURVE | Duslk yuk fonksiyonu igin yuk egrisini secger. Bkz. parametre 3013 1
UNDERLOAD FUNC.
Twm = motorun nominal momenti
Tn fn = motorun nominal frekansi (9907)
o,
(%A Disiik yik egri tarleri
&
| ‘ %70
60 | | @
1 —— %50
40 | \@ |
i j —— %30
3 f
0 T f \ >
N 24 fn
1...5 Yk egrisi tipi 1=
3016 SUPPLY PHASE Sirtcunln, besleme fazi kayiplarina, érnegin DC gerilim dalgalanmasi asiri | HATA
olursa nasil tepki verecegini belirler.
HATA DC gerilim dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Unu gegtiginde siricu, | 0
INPUT PHASE LOSS hatasinda acilir ve motor serbest durus gercgeklestirir.
LIMIT/ALARM DC gerilimi dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Unu gectiginde surici | 1
cikis akimi sinirlandirilir ve INPUT PHASE LOSS alarmi Uretilir.
Alarm aktivasyonu ve ¢ikis akiminin sinirlanmasi arasinda 10 sn'lik bir
gecikme bulunmaktadir. Dalgalanma 0,3 - /4 minimum sinirt altina digene
kadar akim sinirlanir.
ALARM DC dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Gn{ gegtiginde suricd, INPUT | 2
PHASE LOSS alarmini Uretir.
3017 EARTH FAULT Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi oldugu tespit edildiginde ENABLE
sUriicinin nasil tepki verecegini seger.
Not: Bu parametre ayarinin degistiriimesi tavsiye ediimemektedir.
DISABLE Yikleme yok 0
ENABLE Surlcl, EARTH FAULT hatasinda agilir. 1
3018 COMM FAULT FUNC | Siriicunin bir fieldbus haberlesme kesilmesine nasil tepki verecegini seger. | NOT SEL
Zaman gecikmesi 3079 COMM FAULT TIME parametresi tarafindan
belirlenir.
NOT SEL Koruma aktif degil. 0
HATA Koruma aktif. Strtici SERIAL 1 ERR arizasi durumunda agllir ve serbest
durus yapar.
CONSTSP 7 Koruma aktif. Strict IO COMM alarmini Uretir ve hizi, 7208 CONST SPEED | 2

7 parametresi tarafindan tanimlanan degere ayarlar.

A

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda ¢alismaya devam
etmenin glivenli oldugundan emin olun.
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LAST SPEED

Koruma aktif. Surici, IO COMM alarmini Uretir ve hizi, stricinin ¢alistigi
seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan ortalama hiza
gore belirlenir.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda ¢alismaya devam
A etmenin glvenli oldugundan emin olun.

3019 COMM FAULT TIME

Fieldbus haberlesme kesintisi izleme i¢in zaman gecikmesini belirler. Bkz.
parametre 3078 COMM FAULT FUNC.

0.0...60.0 s

Gecikme silresi

1=01s

3021 A1 FAULT LIMIT

Analog giris Al1 icin bir hata seviyesi belirler. Eger 3007 AI<MIN FUNCTION
parametresi FAULT olarak ayarlanmigsa, analog giris sinyali belirlenen
seviyenin altina distiginde Al1 LOSS hatasi sirasinda suricu agilir.

Bu siniri, 7307 MINIMUM Al1 parametresi tarafindan tanimlanan seviyenin
altinda ayarlamayin.

%0.0...100,0

Tam sinyal araliginin yuzdesi cinsinden deger

= %0,1

3022  Al2 FAULT LIMIT

Analog giris Al2 igin bir hata seviyesi belirler. EGer 3007 AI<MIN FUNCTION
parametresi FAULT olarak ayarlanmigsa, analog giris sinyali belirlenen
seviyenin altina distiginde Al2 LOSS hatasi sirasinda suricu agilir.

Bu siniri, 7304 MINIMUM AI2 parametresi tarafindan tanimlanan seviyenin
altinda ayarlamayin.

%0.0...100,0

Tam sinyal araliginin ylzdesi cinsinden deger

1=%0,1

3023 WIRING FAULT

Girig besleme ve motor kablo baglantisinin hatali oldugu tespit edildiginde
surdiciniin nasil tepki verecegini belirler (6rnegdin, giris besleme kablosu
sUrticinin motor baglantisina baglanmissa).

Not: Bu parametre ayarinin degistirilmesi normal kullanim i¢in tavsiye
edilmemektedir. Koruma sadece kdseden topraklamali tiggen gii¢ sistemleri
ve ¢ok uzun kablolarla devre digi birakilmalidir.

ENABLE

DISABLE

Yikleme yok

ENABLE

Sirtct, OUTP WIRING hatasinda agllir.

31 AUTOMATIC RESET

Otomatik hata resetleme. Otomatik resetler sadece belli hata tirleri ile ve
otomatik reset fonksiyonu o hata turiinde aktiflestirildiginde mumkuanddr.

3101 NR OF TRIALS

Sirtcinin 3702 TRIAL TIME parametresi tarafindan tanimlanan sure iginde
gerceklestirdigi otomatik hata resetlerinin sayisini tanimlar.

Eger otomatik resetlemelerin sayisi bu belirlenen sayiyi asarsa (deneme
suresi igerisinde) sirlici ek otomatik resetlemeleri engeller ve stop
konumunda kalir. Siirticti, kontrol panelinden veya 1604 FAULT RESET SEL
parametresi tarafindan segilen bir kaynaktan resetlenmelidir.

Ornek: 3102 parametresi tarafindan tanimlanan deneme siiresi boyunca ii¢
hata meydana geldi. 37107 parametresi tarafindan tanimlanan sayi 3 veya
daha fazlaysa sadece son hata resetlenir.
Deneme suresi
I N t x = Otomatik resetleme

AV4 N\
/N VANEEAY

0...5

Otomatik resetlerin sayisi

3102 TRIAL TIME

Otomatik hata reset fonksiyonu igin slire tanimlar. Bkz. parametre 3707 NR
OF TRIALS.

1.0...600,0 s

Sire

1=01s
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3103 DELAY TIME Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baglamadan énce suricinin 0
beklemesi gereken sureyi tanimlar. Bkz. parametre 3707 NR OF TRIALS.
Gecikme siiresi sifir olarak ayarlanirsa siiriici hemen resetlenir.
0.0...120,0 s Sire 1=0,1s
3104 AR OVERCURRENT | Asiri akim hatasi igin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi birakir. DELAY DISABLE
TIME 3103 parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra hatayi
otomatik (OVERCURRENT) olarak resetler.
DISABLE Aktif degil 0
ENABLE Aktif 1
3105 AR OVERVOLTAGE | Ara devre asin gerilim hatasi icin otomatik reseti etkinlestirir/devre digi DISABLE
birakir. DELAY TIME 3703 parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden
sonra hatayi otomatik (OVERVOLT) olarak resetler.
DISABLE Aktif degil 0
ENABLE Aktif 1
3106 AR UNDERVOLTAGE | Ara devre diusuk gerilim hatasi icin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi DISABLE
birakir. DELAY TIME 3703 parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden
sonra hatayi otomatik (DC UNDERVOLTAGE) olarak resetler.
DISABLE Aktif degil 0
ENABLE Aktif 1
3107 AR AI<MIN Al MIN hatasi (analog girig sinyali, izin verilen minimum seviye altinda) i¢cin | DISABLE
otomatik reseti etkinlestirir/devre disi birakir. DELAY TIME 3703 parametresi
tarafindan belirlenen gecikmeden sonra hatayi otomatik olarak resetler.
DISABLE Aktif degil 0
ENABLE Aktif
UYARI! Analog giris sinyali yeniden gelmisse surticl uzun bir stop
A suresinden sonra bile restart edebilir. Bu 6zelligin kullaniminin
tehlikeye yol agmayacagindan emin olun.
3108 AR EXTERNAL FLT EXTERNAL FAULT 1/2 icin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi birakir. DISABLE
DELAY TIME 3103 parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra
hatayi otomatik olarak resetler.
DISABLE Aktif degil 0
ENABLE Aktif
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32 SUPERVISION

Sinyal denetimi. Denetim durumu réle veya transistor gikisi ile izlenebilir.
Bakiniz parametre gruplari 74 RELAY OUTPUTS ve 18 FREQ INPUT &
TRANSISTOR OUTPUT.

3201 SUPERV 1 PARAM

kesilir.

ik denetlenen sinyali seger. Denetim sinirlari 3202 SUPERV 1 LIM LO ve
3203 SUPERYV 1 LIM HI parametreleri tarafindan belirlenir.

Ornek 1: 3202 SUPERV 1 LIM LO < 3203 SUPERV 1 LIM Hl ise

Durum A = 1401 RELAY OUTPUT 1 degeri SUPRV1 OVER olarak ayarlanir.
3201 SUPERV 1 PARAM ile segilen sinyalin degeri 3203 SUPERV 1 LIM HI
tarafindan tanimlanan denetim sinirini gegerse réle enerjilendirilir.
Denetlenen deger, 3202 SUPERYV 1 LIM LO tarafindan tanimlanan alt sinirin
altina diisene kadar role aktif kalir.

Durum B = 7401 RELAY OUTPUT 1 degeri SUPRV 1 UNDER olarak
ayarlanir. 3207 SUPERV 1 PARAM ile segilen sinyalin degeri 3202 SUPERV
1 LIM LO tarafindan tanimlanan denetim sinirinin altina diiserse role
enerjilendirilir. Denetlenen deger, 3203 SUPERV 1 LIM HI tarafindan
tanimlanan Ust sinirin Ustline gikana kadar réle aktif kalir.

Denetlenen parametrenin degeri

HI (par. 3203)
LO (par. 3202)

Olay A
Eneriji verilmis (1) -
0 =t
Olay B | | |

Enerji verilmis (1)

[
E i alw

Ornek 2: 3202 SUPERV 1 LIM LO > 3203 SUPERV 1 LIM Hl ise

Alt sinir 3203 SUPERV 1 LIM HI, denetlenen deger 3202 SUPERV 1 LIM LO
Ust sinirini agana kadar aktif olarak kalir ve bunu aktif sinir haline getirir.
Denetlenen sinyal 3203 SUPERV 1 LIM HI alt sinirinin altina diisene kadar
yeni sinir aktif olarak kalir.

Durum A = 7401 RELAY OUTPUT 1 degeri SUPRV1 OVER olarak ayarlanir.
Denetlenen sinyal aktif siniri gegtiginde role enerjilendirilir.

Durum B = 7401 RELAY OUTPUT 1 degeri SUPRV1 UNDER olarak
ayarlanir. Denetlenen sinyal aktif sinirin altina distigiinde rélenin enerjisi

Denetlenen parametrenin degeri Aktif limit
LO (par. 3202) T — — — - 'q
HI (par. 3203) //\M + 4 -+
IR t
Olay A .
Enerji verilmis (1) |-
t
0 >
Olay B I
Enerji verilmis (1) = — —
S I

103
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X...X 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini. Orn. 102 = 07102 SPEED| 1 =1
3202 SUPERV1LIMLO 3201 SUPERYV 1 LIM HI parametresi tarafindan segilmis ilk denetlenen sinyal | -
icin alt sinir tanimlar. Deger limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
3203 SUPERV 1 LIM HI 3201 SUPERV 1 LIM HI parametresi tarafindan secilmis ilk denetlenen sinyal | -
icin Ust siniri tanimlar. Deger limitin Ustiindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
3204 SUPERV 2 PARAM ikinci denetlenen sinyali secer. Denetim sinirlari 3205 SUPERV 2 LIM LO ve | 104
3206 SUPERYV 2 LIM HI parametreleri tarafindan belirlenir. Bkz. parametre
3201 SUPERV 1 LIM HL.
X...X 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini.Orn. 102 = 0102 SPEED| 1 = 1
3205 SUPERV2LIMLO 3204 SUPERV 2 PARAM parametresi tarafindan segilmis ikinci denetlenen | -
sinyal i¢in alt siniri tanimlar. Deger limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3204 ayarina gore degisir. -
3206 SUPERV 2 LIM HI 3204 SUPERV 2 PARAM parametresi tarafindan segilmis ikinci denetlenen | -
sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deg@er limitin Ustliindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3204 ayarina gore degisir. -
3207 SUPERV 3 PARAM Uclincii denetlenen sinyali seger. Denetim sinirlari 3208 SUPERV 3 LIM LO | 105
ve 3209 SUPERYV 3 LIM HI parametreleri tarafindan belirlenir. Bkz.
parametre 3207 SUPERV 1 LIM HI.
X...X 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini.Orn. 102 = 0702 SPEED| 1 = 1
3208 SUPERV 3LIMLO 3207 SUPERYV 3 PARAM parametresi tarafindan secilmis tgtinct denetlenen | -
sinyal i¢in alt siniri tanimlar. Deger limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
3209 SUPERV 3 LIMHI 3207 SUPERV 3 PARAM parametresi tarafindan secilmis tgtinct denetlenen | -
sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deger limitin Ustindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
33 INFORMATION Programlama yazilimi paket versiyonu, test tarihi, vb.
3301 FW VERSION Programlama yazilimi paketinin versiyonunu gortntuler.
0,0000...FFFF (hex) | Orn. 0x205D
3302 LP VERSION Yikleme paketinin versiyonunu goérintiiler. tipe gore
degisir
0x2001...0x20FF 0x2001 = ACS350-0x (Eur GMD)
(hex) 0x2002 = ACS350-ux (US GMD)
3303 TEST DATE Test tarihini gosterir. 00,00
YY.WW (yil, hafta) bicimindeki tarih degeri
3304 DRIVE RATING Sarlci akim ve gerilim degderlerini gorintler. 0x0000

0x0000...0xFFFF
(hex)

XXXY bigimindeki deger:

XXX = Amper cinsinden siriiciiniin nominal akimi. “A”, ondalik noktasini
géstermektedir. Ornegin, XXX 8A8 ise nominal akim 8,8 A'dir.

Y = Sirictnidn nominal gerilimi:

2 =208...240 V

4 =380...480 V
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34 PANEL DISPLAY Panel tzerinde gérintilenecek sinyallerin secilmesi
3401 SIGNAL1 PARAM Gosterge modunda kontrol panelinde goriintilenecek ilk sinyali belirler. 103
3404 3405
0137 — "
15/8 H
0138 - 3.7 A Yardimci panel
L »17.3 Z
0139 —[DIE 1 [HEHD |
100...199 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini. Orn. 102 = 0102 1=1
SPEED. Eger sinyal yoksa, “n.a.” gérintulenir. Degderi 100 olarak ayarlanirsa
sinyal secilmez.
3402 SIGNAL1 MIN 3401 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segcilen sinyal igin minimum | -
degeri tanimlar.
Géstergek
deger
3407 - ‘
\
3406 -~ |
| _ Kaynak degeri
T T -
3402 3403
X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir. -
3403 SIGNAL1 MAX 3401 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin maksimum | -
degeri tanimlar. Parametre 3402 SIGNAL1 MIN'deki sekle bakiniz.
X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir. -
3404 OUTPUT1 DSP 3401 SIGNAL1 PARAM) parametresi tarafindan secilen sinyal icin bigimi DIRECT
FORM tanimlar.
+/-0 isaretli/isaretsiz deger. Birim, 3405 OUTPUT 1 UNIT parametresi tarafindan | 0
+-0.0 belirlenir. 1
+-0,00 Ornek PI (3,14159): 2
3404 degeri Gosterge Aralik
+-0,000 +10 +3 -32768..+32767 3
+0 +-0.0 +3.1 4
+0.0 +/-0,00 +3,14 5
+0.00 +/-0,000 + 3,142 6
’ +0 3 0....65535
+0,000 +0.0 3.1 7
+0,00 3,14
+0,000 3,142
BAR METER Cubuk grafigi
DIRECT Dogrudan deger. Ondalik nokta yeri ve 6lgum birimleri kaynak sinyaliyle
aynidir.
3405 OUTPUT1 UNIT 3401 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin birimi Hz
tanimlar.
Not: Birim secimi, degerleri donustirmez.
NO UNIT Birim secili degil 0
A amper
\Y volt 2

Gergek sinyal ve parametreler




179

Dizin Ad/Segim Aciklama

Hz hertz 3

% yuzde 4

sn saniye 5

sa saat 6

rpm dakikadaki donls sayisi 7

kh kilosaat 8

°C santigrat 9

Ib ft pound / foot 10
mA miliamper 11
mV milivolt 12
kW kilowatt 13
w watt 14
kWh kilowatt saat 15
°F fahrenheit 16
hp beygir glict 17
MWh megawatt saat 18
m/s metre / saniye 19
m3/saat metrekip boli saat 20
dm3/s desimetre kip / saniye 21
bar bar 22
kPa kilopaskal 23
GPM galon bolu dakika 24
PSI pound bdli ing kare 25
CFM feet kiip boll dakika 26
ft foot 27
MGD milyon galon boli gln 28
inHg civa ingi 29
FPM feet bolu dakika 30
kb/s kilobyte / saniye 31
kHz kilohertz 32
Ohm ohm 33
ppm darbe / dakika 34
pps darbe / saniye 35
I/s litre bOIU saniye 36
I/dak litre / dakika 37
I/sa litre / saat 38
m3/s metrekip / saniye 39
m3/m metrekilp / dakika 40
kg/s kilogram / saniye 41
kg/m kilogram / dakika 42
kg/sa kilogram / saat 43
mbar milibar 44
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Pa pascal 45
GPS galon / saniye 46
galls galon / saniye 47
gal/m galon bolu dakika 48
gal/sa galon / saat 49
ft3/s feet kiip / saniye 50
ft3/m feet kiip boll dakika 51
ft3/sa feet kiip / saat 52
Ib/s pound / saniye 53
Ib/m pound / dakika 54
Ib/sa pound / saat 55
FPS feet / saniye 56
ft/s feet / saniye 57
H20'da ing - su 58
wg'de in¢ - su gostergesi 59
ft wg feet - su gostergesi 60
Ibsi pound / in¢ kare 61
msn milisaniye 62
Mrev milyon devir 63
d glnler 64
WC'de ing - su sutunu 65
m/dak metre / dakika 66
Yoref ylizde olarak referans 117
Y%act yuzde olarak gergek deger 118
Y%dev ylizde olarak sapma 119
% LD yuzde olarak yuk 120
% SP ylizde olarak set noktasi 121
%FBK yuzde olarak geri besleme 122
lout ¢ikis akimi (ytzde olarak) 123
Vout cikis gerilimi 124
Fcikis cikis frekansi 125
Tout ¢ikis momenti 126
Vdc DC gerilimi 127

3406 OUTPUT1 MIN 3401 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum | -

goruntileme degerini tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir. -

3407 OUTPUT1 MAX 3401 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal icin maksimum | -

goruntileme degerini tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir.
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3408 SIGNAL2 PARAM Gosterge modunda kontrol panelinde gériintilenecek ikinci sinyali belirler. 104
Bkz. par. 3407 SIGNAL1 PARAM.

100...199 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini. Orn. 102 = 0102 1=1
SPEED. Eger sinyal yoksa, “n.a.” géruntilenir. Degeri 100 olarak ayarlanirsa
sinyal secilmez.

3409 SIGNAL2 MIN 3408 SIGNAL2 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum | -
degeri tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Ayar arali§i, parametre 3408 ayarina gore degisir. -

3410 SIGNAL2 MAX 3408 SIGNAL2 PARAM parametresi tarafindan segcilen sinyal igin maksimum | -
degeri tanimlar. Bkz. par 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Ayar arali§i, parametre 3408 ayarina gore degisir. -

3411  OUTPUT2 DSP SIGNAL1 PARAM 3408 parametresi tarafindan segcilen sinyal i¢in bigimi DIRECT

FORM tanimlar.

Bkz. parametre 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3412  OUTPUT2 UNIT 3408 SIGNAL2 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin birimi -

tanimlar.

Bkz. parametre 3405 OUTPUT1 UNIT. -
3413 OUTPUT2 MIN 3408 SIGNAL2 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum | -

gorintileme degerini tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -

3414 OUTPUT2 MAX 3408 SIGNAL2 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal icin maksimum | -
goriuntlileme degerini tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -

3415 SIGNAL3 PARAM Gosterge modunda kontrol panelinde goériintiilenecek Uglinci sinyali belirler. | 105
Bkz. par 3401 SIGNAL1 PARAM.

100...199 01 OPERATING DATA grubundaki parametre dizini. Orn. 102 = 0102 1=1
SPEED. Eger sinyal yoksa, “n.a.” goéruntulenir. Degeri 100 olarak ayarlanirsa
sinyal secilmez.

3416 SIGNAL3 MIN 3415 parametresi tarafindan segilen sinyal icin minimum degeri tanimlar. -
Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Ayar aralidi, 3415 SIGNAL 3 PARAM ayarina gore degisir. -
3417 SIGNAL3 MAX 3415 SIGNAL3 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin maksimum | -
degeri tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Ayar araligi, 3415 SIGNAL3 PARAM ayarina gore degigir. -
3418 OUTPUT3 DSP SIGNAL3 PARAM 3415 parametresi tarafindan segilen parametre igin bigimi | DIRECT

FORM tanimlar.

Bkz. parametre 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3419 OUTPUT3 UNIT 3415 SIGNAL3 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin birimi -

tanimlar.

Bkz. parametre 3405 OUTPUT1 UNIT. -
3420 OUTPUT3 MIN 3415 SIGNAL3 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum | -

goruntileme degerini tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

X...X Ayar araligi, 3415 SIGNAL3 PARAM ayarina gore degisir. -

3421 OUTPUT3 MAX 3415 SIGNAL3 PARAM parametresi tarafindan segcilen sinyal i¢in maksimum | -

gorunttleme degerini tanimlar. Bkz. par. 3402 SIGNAL1 MIN.

Ayar arali§i, parametre 3415 ayarina gore degisir.
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35 MOTOR TEMP

MEAS

Motor 1s1 6lgimi. Bkz. bélum Standart I/0O (zerinden motor sicaklik dlgtimi
sayfa 112.

3501

SENSOR TYPE

Motor 1s1 6lgim fonksiyonunu aktiflestirir ve sensor tipini seger. Ayni
zamanda, bkz. parametre grubu 15 ANALOG OUTPUTS.

NONE

NONE

Fonksiyon pasif.

1xPT100

Fonksiyon aktif. Sicaklik bir Pt 100 sensoru ile dlgllir. AO analog cikigl
sensOr Uzerinden sabit akim beslemesi yapar. Motor sicakligi arttikga,
sensor Uzerindeki gerilim gibi sensor direnci de artar. Sicaklik élgim
fonksiyonu, gerilimi Al1/2 analog girigi Uzerinden okur ve bunu santigrat
dereceye doénusturdr.

2XPT100

Fonksiyon aktif. Sicaklik, iki Pt 100 sensori kullanilarak olgulir. Bkz.
1xPT100 segimi.

3XPT100

Fonksiyon aktif. Sicaklik, ti¢ Pt 100 sensoéri kullanilarak élgulir. Bkz.
1xPT100 segimi.

PTC

Fonksiyon aktif. Sicaklik PTC sensoérl kullanilarak denetlenir. AO analog
¢ikigl sensoér Uzerinden sabit akim beslemesi yapar. Sensor direnci, motor
sicakhgi PTC referans sicakhgini (Tref) astiginda, direngteki gerilim gibi
keskin bir bicimde artar. Sicaklik élgiim islevi, gerilimi analog giris Al1/2
araciligiyla okur ve bunu ohm degerine donlstirtr. Asagidaki sekilde, tipik
PTC sensor direnci degerleri, motor ¢galigma sicakliginin bir fonksiyonu
olarak gosterilmistir.

Ohm
4000

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

1330

Sicaklik
Normal
Asiri

Direncg
0... 1.5 kohm
> 4 kohm

550

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

100

777777777777777777777

T

THERM(0)

Fonksiyon aktif. Motor sicakhigi bir dijital girise baglanmis olan PTC sensor
(bkz. secim PTC)

veya

bir dijital girise baglanmis ve normalde kapali bir termistor rélesine bagli bir
PTC sensor kullanilarak izlenir. 0 = motor asiri iIsinmasi.

THERM(1)

Fonksiyon aktif. Motor sicakhgi bir dijital girise baglanmis ve normalde agik
bir termistor rélesine bagli bir PTC sensdr kullanilarak izlenir. 1 = motor asiri
Isinmasi.

3502

INPUT SELECTION

Motor sicaklidi élglim sinyalinin kaynagini seger.

Al1

A1

Analog giris Al1. Sicaklik élgimd icin PT100 veya PTC sensori segildiginde
kullanilir.

Al2

Analog giris Al2. Sicaklik 6lgimd icin PT100 veya PTC sensori segildiginde
kullanilir

DI1

DI1 dijital girisi. 3507 SENSOR TYPE parametresi degeri THERMI(0)/(1)
olarak ayarlandiginda kullanilir.

DI2

DI2 dijital girigi. 3507SENSOR TYPE parametresi degeri THERMI(0)/(1)

olarak ayarlandiginda kullanilir.
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DI3 DI3 dijital girisi. 3507SENSOR TYPE parametresi degeri THERMI(0)/(1) 5
olarak ayarlandiginda kullanilir.
Di4 Dijital giris DI4. 3501SENSOR TYPE parametresi degeri THERMI(0)/(1) 6
olarak ayarlandiginda kullanilir.
DI5 Dijital giris DI5. 3501SENSOR TYPE parametresi degeri THERMI(0)/(1) 7
olarak ayarlandiginda kullantlir.
3503 ALARM LIMIT Motor sicaklik élgiimi igin alarm limitini tanimlar. Limit asildiginda MOTOR | 0
OVERTEMP alarmi gorintilenir. 3507SENSOR TYPE parametresi degeri
THERMI(0)/(1) olarak ayarlandiinda: 1 = alarm.
X...X Alarm limiti -
3504 FAULT LIMIT Motor sicaklik 6lgiimi igin hata agma limitini tanimlar. Limit asildiginda 0
striici MOTOR OVERTEMP hatasinda agilir. 3507SENSOR TYPE
parametresi degeri THERMI(0)/(1) olarak ayarlandiginda: 1 = hata.
X...X Hata limiti -
3505 AO EXCITATION Analog ¢ikistan AO akim beslemesini devreye alir. Parametre ayari 15 DISABLED
ENABLE ANALOG OUTPUTS parametre grubu ayarlarina gére énceliklidir.
PTC ile ¢ikig akimi 1,6 mA'dir.
Pt 100 ile ¢ikis akimi 9,1 mA'dir.
DISABLED Devre disi 0
iZNi VAR izin verildi
36 TIMED FUNCTIONS | 1 - 4 zaman periyotlari ve giiglendirici sinyal. Bkz. bolim Zamana bagl
fonksiyonlar sayfa 118.
3601 TIMERS ENABLE Zamanlayici etkinlestirme sinyali igin kaynak seger. NOT SEL
NOT SEL Zamanlamali islev secilmemistir. 0
DI1 Dijital giris DI. DI1’in yiikselen kenari ile zamanlayici devreye alma. 1
Di2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Di4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
AKTIF Zamanlayici her zaman devrededir. 7
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. DI1’in algalan kenari ile zamanlayici devreye alma. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
3602 START TIME 1 Ginluk start zamani 1'i tanimlar. Zaman, 2 saniyelik adimlarda degistirilebilir.| 00:00:00
00:00:00...23:59:58 saat:dakika:saniye. Ornek: Eger parametre degeri 07:00:00 olarak
ayarlanmigsa, zamanlayici her zaman 7:00'da devreye girer.
3603 STOP TIME 1 Gunlik durma zamani 1'i tanimlar. Zaman, 2 saniyelik adimlarda 00:00:00

degistirilebilir.

00:00:00...23:59:58

saat:dakika:saniye. Ornek: Eger parametre degeri 18:00:00 olarak
ayarlanmigsa, zamanlayici her zaman 18:00'da devreden ¢ikar.
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3604 START DAY 1 Start giind 1'i tanimlar. MONDAY
MONDAY ) 1
TUESDAY Ornek: Eger parametre degeri MONDAY olarak ayarlanmigsa, zamanlayici 1 2
Pazartesi gece yarisindan itibaren devrededir (00:00:00).
WEDNESDAY 3
THURSDAY 4
FRIDAY 5
SATURDAY 6
SUNDAY 7
3605 STOP DAY 1 Durma glni 1'i tanimlar. PAZARTESI
Bkz. parametre 3604. | Parametre degeri FRIDAY ise, bu durumda zamanlayici 1 Cuma gece
yarisinda (23:59:58) devre digi birakilir.
3606 START TIME 2 Bkz. parametre 3602 START TIME 1.
Bkz. parametre 3602 START TIME 1.
3607 STOP TIME 2 Bkz. parametre 3603 STOP TIME 1.
Bkz. parametre 3603 STOP TIME 1.
3608 START DAY 2 Bkz. parametre 3604 START DAY 1.
Bkz. parametre 3604 START DAY 1.
3609 STOP DAY 2 Bkz. parametre 3605 STOP DAY 1.
Bkz. parametre 3605 STOP DAY 1.
3610 START TIME 3 Bkz. parametre 3602 START TIME 1.
Bkz. parametre 3602 START TIME 1.
3611 STOP TIME 3 Bkz. parametre 3603 STOP TIME 1.
Bkz. parametre 3603 STOP TIME 1.
3612 START DAY 3 Bkz. parametre 3604 START DAY 1.
Bkz. parametre 3604 START DAY 1.
3613 STOP DAY 3 Bkz. parametre 3605 STOP DAY 1.
Bkz. parametre 3605 STOP DAY 1.
3614 START TIME 4 Bkz. parametre 3602 START TIME 1.
Bkz. parametre 3602 START TIME 1.
3615 STOP TIME 4 Bkz. parametre 3603 STOP TIME 1.
Bkz. parametre 3603 STOP TIME 1.
3616 START DAY 4 Bkz. parametre 3604 START DAY 1.
Bkz. parametre 3604 START DAY 1.
3617 STOP DAY 4 Bkz. parametre 3605 STOP DAY 1.
Bkz. parametre 3605 STOP DAY 1.
3622 BOOSTER SEL Sire saati aktivasyon sinyali icin kaynak secer. NOT SEL
NOT SEL Siire saati aktivasyon sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
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DI1(INV) Ters dijital giris DI1. O = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
3623 BOOSTER TIME Guglendirici devreye alma sinyali kapatildiktan sonra gliglendiricinin devre 00:00:00
digi birakildigi saati belirler.
00:00:00...23:59:58 saat:dakika:saniye
Ornek: Eger 3622 BOOSTER SEL parametresi DI1 ve 3623 BOOSTER
TIME parametresi 01:30:00 olarak ayarlanmissa, guglendirici dijital giris DI
devre digi birakildiktan sonra 1 saat 30 dakika devrede kalir.
T
\
Sure Saati Aktit—I —
| |
DI < -
| Sire saati zamaﬁl
3626 TIMED FUNC 1 SRC | TIMED FUNC 1 SCR zaman periyotlarini seger. Zamanlamali islev 0...4 NOT SEL
zaman periyodu ve bir glglendiriciden olusabilir.
NOT SEL Zaman periyodu secilmemis 0
T Zaman periyodu 1 1
T2 Zaman periyodu 2 2
T1+7T2 Zaman periyotlari 1 ve 2 3
T3 Zaman periyotlari 3 4
T1+T3 Zaman periyotlari 1 ve 3 5
T2+T3 Zaman periyotlari 2 ve 3 6
T1+T2+T3 Zaman periyotlari 1, 2 ve 3 7
T4 Zaman periyodu 4 8
T1+T4 Zaman periyotlari 1 ve 4 9
T2+T4 Zaman periyotlari 2 ve 4 10
T1+T2+T4 Zaman periyotlari 1, 2 ve 4 1"
T3+T4 Zaman periyotlari 4 ve 3 12
T1+T3+T4 Zaman periyotlari 1, 3 ve 4 13
T2+T3+T4 Zaman periyotlar 2, 3 ve 4 14
T1+T2+T3+T4 Zaman periyotlari 1, 2, 3 ve 4 15
BOOST Sire Saati 16
T1+B Siire saati ve zaman periyodu 1 17
T2+B Sire saati ve zaman periyodu 2 18
T1+T2+B Siire saati ve zaman periyotlari 1 ve 2 19
T3+B Sire saati ve zaman periyodu 3 20
T1+T3+B Siire saati ve zaman periyotlari 1 ve 3 21
T2+T3+B Sire saati ve zaman periyotlar 2 ve 3 22
T1+T2+T3+B Siire saati ve zaman periyotlari 1, 2 ve 3 23
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T4+B Sire saati ve zaman periyodu 4 24
T1+T4+B Siire saati ve zaman periyotlari 1 ve 4 25
T2+T4+B Sire saati ve zaman periyotlar 2 ve 4 26
T1+T2+T4+B Siire saati ve zaman periyotlari 1, 2 ve 4 27
T3+T4+B Sire saati ve zaman periyotlari 3 ve 4 28
T1+T3+T4+B Siire saati ve zaman periyotlari 1, 3 ve 4 29
T2+T3+T4+B Sire saati ve zaman periyotlari 2, 3 ve 4 30
T1+2+3+4+B Siire saati ve zaman periyotlari 1, 2, 3 ve 4 31
3627 TIMED FUNC 2 SRC | Bkz. parametre 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Bkz. parametre 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
3628 TIMED FUNC 3 SRC | Bkz. parametre 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Bkz. parametre 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
3629 TIMED FUNC 4 SRC | Bkz. parametre 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Bkz. parametre 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
40 PROCESS PID SET 1| Proses PID (PID1) kontrol parametre seti 1. Bkz. bélim PID kontrol
sayfa 108.
4001 GAIN Proses PID kontrol cihazinin kazanimini tanimlar. Yiksek kazang hizda 1
salinim meydana getirebilir.
0,1...100,0 Kazang. 0,1’de PID kontrol cihazi ¢ikigl hata dederinin onda biri kadar 1=0,1
degisiklige ugrar. 100’de PID kontrol cihazi ¢ikigl hata degerinin yiiz kati
kadar degisiklige ugrar.
4002 INTEGRATION TIME | Proses PID1 kontrol cihazi icin bir entegral siire tanimlar. Entegral siire, 60
kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabitken degisme oranini tanimlar.
Entegral siire kisaldikga stirekli hata degerinin dizeltiimesi de hizlanir.
Entegral strenin ¢ok kisa olmasi kontroli dengesiz hale getirir.
0 / A\ A = Hata
B | - B = Hata deger adimi
_ C = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 1
D (4001 =10)— & | D = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 1(
C (4001=1) |_| |
| t
l—»
< 4002 —*,
0.0...3600.0 s Entegral sure. Eger parametre degeri sifir olarak ayarlanmigsa entegrasyon | 1=0,1s

(PID kontrol cihazi | kismi) devre disidir.
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4003 DERIVATION TIME Proses PID kontrol cihazinin tirev suresini tanimlar. Hata degeri degistiginde | 0
turev alma kontrol cihazi ¢ikisini guglendirir. TUrev suresi ne kadar uzun
olursa, degisim sirasinda hiz kontrol cihazi ¢ikigi o kadar gok guglendirilir.
Eger tirev slresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa
PID kontrol cihazi olarak ¢aligir.
Tdrev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar.
Turev 1 kutuplu filtreyle filtrelenir. Filtre siiresi sabiti 4004 PID DERIV FILTER
parametresi tarafindan belirlenir.
Hata islem hata degeri
%100 |- — — - — — v
\
|
\
%0 |
>t
|
PID glkl%{ Kontrol cihazi gikiginin
Kazan¢ Dykismi |
4001
>t
~— 4003 —»
0.0...10,0 s Tirev siresi. Eger parametre degeri sifir olarak ayarlanmissa PID kontrol 1=0,1s
cihaz turev kismi devre digidir.
4004 PID DERIV FILTER Proses PID kontrol cihazinin tiirev kismi igin filtreleme zaman sabitini 1
tanimlar. Filtre suresinin artirilmasi turevi duzlegtirir ve gurdltiya azaltir.
0.0...10,0 s Filtreleme sire sabiti. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa turev filiresi | 1=0,1s
devre digi birakilir.
4005 ERROR VALUE INV | Geri besleme sinyali ile sirtict hizi arasindaki iligkiyi seger. NO
NO Normal: Geri besleme sinyalinde azalma sirtcl hizini artirir. Hata = Ref - 0
Fbk
YES Ters: Geri besleme sinyalinde azalma sirtici hizini azaltir. Hata = Fbk - Ref | 1
4006 UNITS PID kontrol cihazina ait gergek degerler i¢in birim seger. %
Bkz. 3405 OUTPUT1 UNIT parametresi segimleri NO UNIT...Mrev. 0...63
4007 UNIT SCALE 4006 UNITS parametresi tarafindan segcilen ekran parametresi ondalik 1
noktasi konumunu belirler.
0...3 Ornek PI (3,14159) 1=1

4007 degeri Giris Gosterge
0 0003 3
1 0031 3.1
2 0314 3,14
3 3142 3,142
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4008 0% VALUE 4009 100% VALUE parametresi ile birlikte PID kontrol cihazinin gergek 0

degerlerine uygulanan oél¢eklendirmeyi tanimlar.

Birimler (4006)

Olgek (46&07) +%1000

4009 -

4008 -~

, %0 %100
-%1000
X...X Birim ve aralik 4006 UNITS ve 4007 UNIT SCALE parametreleri tarafindan

belirlenen birim ve dlgege baghdir.

4009 100% VALUE 4008 0% VALUE parametresi ile birlikte PID kontrol cihazinin gercek 100

degerlerine uygulanan élgeklendirmeyi tanimlar.
X...X Birim ve aralik 4006 UNITS ve 4007 UNIT SCALE parametreleri tarafindan
belirlenen birim ve 6lgcege baglidir.
4010 SET POINT SEL Proses PID kontrol cihazi referans sinyali kaynagdini seger. Al1
KEYPAD Kontrol paneli 0
Al1 Analog giris Al1 1
Al2 Analog giris Al2 2
COMM Fieldbus referansi REF2 8
COMM+AI1 Fieldbus referansi REF2 ve Al analog girisinin toplami. Bkz. bdlim Referans | 9
secimi ve diizeltimi sayfa 216.

COMM*AI1 Fieldbus referansi REF2 ve Al1 analog giriginin garpimi. Bkz. bolim 10
Referans seg¢imi ve diizeltimi sayfa 216.

DI3U,4D(RNC) Dijital giris 3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans dususi. Stop komutu | 11
referansi sifir degerine getirir. Kontrol kaynagi EXT1'den EXT2'ye, EXT2'den
EXT1'e veya LOC'tan REM'e degisirse referans kaydedilmez.

DI3U,4D (NC) Dijital giris 3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans dususu. Program aktif | 12
referansini saklar (bir stop komutu ile resetlenmez). Kontrol kaynagi
EXT1'den EXT2'ye, EXT2'den EXT1'e veya LOC'tan REM'e degisirse
referans kaydedilmez.

Al1+AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 14
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

Al1*AlI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 15
REF = Al(%) - (AlI2(%) / 50%)

Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1/AI12 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 17
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

INTERNAL 4011 INTERNAL SETPNT parametresi tarafindan belirlenen bir sabit deger | 19

DI4U,5D(NC) Bkz. DI3U,4D (NC) segimi. 31

FREQ INPUT Frekans girigi 32

SEQ PROG OUT Ardigik programlama ¢ikisl. Bkz. 84 SEQUENCE PROG parametre grubu. | 33

4011 INTERNAL SETPNT | 4070 SET POINT SEL parametresi dederi INTERNAL olarak ayarlanmig iken | 40

proses PID kontrol cihazi referansi olarak bir sabit deger secer.
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X...X Birim ve aralik 4006 UNITS ve 4007 UNIT SCALE parametreleri tarafindan
belirlenen birim ve 6lcege baghdir.
4012 SETPOINT MIN Secilen PID referans sinyal kaynagdi igin minimum degeri belirler. Bkz. 0
parametre 4070 SET POINT SEL
-500,0...500,0% Yizde cinsinden deger. 1=%0,1
Ornek: Al1 analog girisi PID ref. kaynagi olarak segilir (40710 parametresinin
degeri Al1'dir). Referans min. ve maks. degerleri 7307 MINIMUM Al1 ve
1302 MAXIMUM AI1 ayarlarina asagidaki sekilde karsilik gelir:
4 Ref 4 Ref
e MAX > MIN 4012 | MIN > MAX
4013 | _ _ _ _ __ _ __ (MIN)
(MAX) ‘
|
1
‘ 4013
4012 | ! 1
(MIN) ‘ A1 (%) (MAX) l AN (%)
1301 1302 1301 1302
4013 SETPOINT MAX Secilen PID referans sinyal kaynagi i¢in maksimum degeri belirler. Bkz. 100
parametre 4070 SET POINT SEL ve 4072 SETPOINT MIN.
-500,0...500,0% Yuzde cinsinden deger =%0,1
4014 FBK SEL Proses PID kontrol cihazi proses gergek degerini (geri besleme sinyali) ACT1
seger: ACT1 ve ACT2 degiskenlerinin kaynaklari daha sonra 40716 ACT1
INPUT ve 4017 ACT2 INPUT parametreleri tarafindan belirlenmektedir.
ACT ACT1 1
ACT1-ACT2 ACT1 ve ACT2'nin farki 2
ACT1+ACT2 ACT1 ve ACT2’nin toplami 3
ACT1*ACT2 ACT1 ve ACT2’nin ¢arpimi 4
ACT1/ACT2 ACT1 ve ACT2'nin bolumi 5
MIN(A1,A2) ACT1 ve ACT2 arasindan daha kiigik olanini seger 6
MAX(A1,A2) ACT1 ve ACT2 arasindan daha buyuk olanini seger 7
sqrt(A1-A2) ACT1 ve ACT2 farkinin karekoki 8
sqA1+sgA2 ACT1 ve ACT2 karekoklerinin toplami 9
sgrt(ACT1) ACT1'in kare koki 10
COMM FBK 1 Sinyal 0749 PID COMM VALUE 1 degeri 11
COMM FBK 2 Sinyal 0750 PID COMM VALUE 2 degeri 12
4015 FBK MULTIPLIER 4014 FBK SEL parametresi tarafindan tanimlanan deger icin ek ¢arpan 0
tanimlar. Parametre genellikle geri besleme degerinin bir bagka degisken
kullanilarak hesaplandigi uygulamalarda kullaniimaktadir (6rn. basing
farkindan akis).
-32,768...32,767 Carpan. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa ¢arpan kullaniimaz. 1=0,001
4016 ACT1 INPUT Gergek deger ACT1 icin kaynak tanimlar. ACT1 proses PID kontrol cihazinda | Al2
kullanilan geri besleme degerini bigimlendirir. Bkz. parametre 4074 FBK SEL.
Al1 Analog giris Al1 1
Al2 Analog girig Al2 2
CURRENT Olgeklendirilmig akim: Minimum ACT1 = 0 A, maksimum ACT1 =2 - I,om. 3
TORQUE Olgeklendirilmig tork: Minimum ACT1 = -2 - T,om, maksimum ACT1 =2 - 4
Tnom-
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POWER Olgeklendirilmig giig: Minimum ACT1 = -2 - p,,om, Maksimum ACT1 =2 - 5
Pnom-
COMM ACT 1 Sinyal 0749 PID COMM VALUE 1 degeri 6
COMM ACT 2 Sinyal 0750 PID COMM VALUE 2 degeri 7
4017 ACT2 INPUT Gergek deger ACT2 icin kaynak tanimlar. ACT2 proses PID kontrol cihazinda | Al2
kullanilan geri besleme degerini bigimlendirir. Bkz. parametre 4074 FBK SEL.
Bkz. parametre 4076 ACT1 INPUT.
4018 ACT1 MINIMUM ACT1 igin analog bir girisin secili oldugu durumlarda ACT1 degdiskeni icin 0
minimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 4076 ACT1 INPUT.
ACT minimum ve maksimum degerleri 7307 MINIMUM Al1 ve 1302
MAXIMUM Al1 ayarlarina agagdidaki sekilde karsilk gelir:
A= Normal; B = Ters (ACT1 minimum > ACT1 maksimum)
ACT1 (%) ACT1 (%)A
A 4018
4019
L AlL(%)
-1000...1000% Yizde cinsinden deger 1=1%
4019 ACT1 MAXIMUM ACT1 igin analog bir girisin segcili oldugu durumlarda ACT1 degiskeni icin 100
maksimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 4076 ACT1 INPUT. ACT1
minimum (4018 ACT1 MINIMUM) ve maksimum ayarlari 6lgim cihazindan
gelen gerilim/akim sinyalinin, proses PID kontrol cihazi tarafindan kullanilan
bir ylizde degerine nasil gevrildigini tanimlar.
Bkz. parametre 4078 ACT1 MINIMUM.
-1000...1000% Yuzde cinsinden deger 1=1%
4020 ACT2 MINIMUM Bkz. parametre 4078 ACT1 MINIMUM. 0
-1000...1000% Bkz. parametre 4018. 1=1%
4021 ACT2 MAXIMUM Bkz. parametre 4079 ACT1 MAXIMUM. 100
-1000...1000% Bkz. parametre 4019. 1=1%
4022 SLEEP SELECTION | Uyku fonksiyonunu aktiflestirir ve aktiflesme giris kaynagini secer. Bkz. NOT SEL
bdlim Proses PID (PID1) kontrolii igin uyku fonksiyonu sayfa 110.
NOT SEL Uyku fonksiyonu segilmemis 0
DI Fonksiyon DI1 dijital girisi aracihigiyla devreye alinir / devreden gikarilir. 1 =
devreye alma, 0 = devreden ¢ikarma.
4023 PID SLEEP LEVEL ve 4025 WAKE-UP DEV parametreleri tarafindan
ayarlanan dahili uyku kriterleri etkili degildir. Uyku baslatma ve durma
geciktirme parametreleri 4024 PID SLEEP DELAY ve 4026 WAKE-UP
DELAY etkindir.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
INTERNAL 4023 PID SLEEP LEVEL ve 4025 WAKE-UP DEV parametreleri tarafindan |7

belirtilen sekilde devreye alinir ve devreden c¢ikarilir.
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DI1(INV) Fonksiyon, ters DI1 dijital girisi Gzerinden devreye alinir/devre digi birakilir. | -1
1 = devreye disI birakma, 0 = devreye alma.
4023 PID SLEEP LEVEL ve 4025 WAKE-UP DEV parametreleri tarafindan
ayarlanan dahili uyku kriterleri etkili degildir. Uyku baglatma ve durma
geciktirme parametreleri 4024 PID SLEEP DELAY ve 4026 WAKE-UP
DELAY etkindir.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) se¢imi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
4023 PID SLEEP LEVEL Uyku fonksiyonu icin start limitini tanimlar. Eger motor hizi uyku 0
gecikmesinden (4024) daha uzun olarak ayarlanmig bir seviyede (4023) ise,
surtct uyku moduna geger: Motor durdurulur ve kontrol panelinde PID
SLEEP alarm mesaiji gorintilenir.
Parametre 4022 SLEEP SELECTION, INTERNAL olarak ayarlanmalidir.
PID ¢ikis seviyesi
b t<a024
— -—
] t>4024
s
4023 \/\: -/
I
PID proses geri besleme \ |
A
PID referansi ‘ +; [+ 4026
; 4025 |\
f ‘ >
S0P tart
0,0...500,0 Hz / Uyku start seviyesi 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm
4024 PID SLEEP DELAY Uyku start fonksiyonu icin gecikmeyi tanimlar. Bkz. parametre 4023 PID 60
SLEEP LEVEL. Motor hizi uyku seviyesinin altina distiigiinde sayag start
eder. Motor hizi uyku seviyesini astiginda sayag resetlenir.
0.0...3600.0 s Uyku start gecikmesi 1=0,1s
4025 WAKE-UP DEV Uyku fonksiyonu i¢in uyanma sapmasini tanimlar. PID referans degerinin 0

proses gercek dederi sapmasi, ayarlanan uyanma sapmasini (4025) uyanma
gecikmesinden (4026) daha uzun bir sure astiginda, strlci uyanir. Uyanma
seviyesi 4005 ERROR VALUE INV parametresi ayarlarina baglidir.

4005 parametresi 0 olarak ayarlanmis ise:
Uyanma seviyesi = PID referansi (4010) - Uyanma sapmasi (4025).
4005 parametresi 1 olarak ayarlanmis ise:
Uyanma seviyesi = PID referansi (4010) + Uyanma sapmasi (4025)

NS 4005 = 1 iken uyanma seviyesi

PID referansi

i 4025
- = = = — = 4005 = 0 iken uyanma seviyesi
»

-

Bkz. 4023 PID SLEEP LEVEL parametresindeki sekiller.
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X...X Birim ve aralik 4026 WAKE-UP DELAY ve 4007 UNIT SCALE parametreleri
tarafindan belirlenen birim ve dlgege baghdir..
4026 WAKE-UP DELAY Uyku fonksiyonu igin uyanma gecikmesini tanimlar. Bkz. parametre 4023 PID | 0.5
SLEEP LEVEL.
0,00...60,00 s Uyanma gecikmesi 1=0,01s
4027 PID 1 PARAM SET Sdricinin PID parametre seti 1 ve 2 arasinda segim yapan sinyali okudugu | SET1
kaynagi seger.
PID parametre seti 1 4001...4026 parametreleri tarafindan belirlenir.
PID parametre seti 2 4101...4126 parametreleri tarafindan belirlenir.
SET 1 PID SET 1 devrededir. 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = PID SET 2, 0 = PID SET 1. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
SET 2 PID SET 2 devrededir. 7
TIMER 1 Zamanlamalh PID SET 1/2 kontroli. TIMER 1 devre disi = PID SET 1, TIMER | 8
1 devrede = PID SET 2. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu.
TIMER 2 Bkz : TIMER 1 segimi. 9
TIMER 3 Bkz : TIMER 1 segimi. 10
TIMER 4 Bkz : TIMER 1 segimi. 11
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = PID SET 2, 1 = PID SET 1. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

41 PROCESS PID SET 2

Proses PID (PID1) kontrol parametre seti 2. Bkz. bélim PID kontrol
sayfa 108.

4101 GAIN Bkz. parametre 4001 GAIN.

4102 INTEGRATION TIME | Bkz. parametre 4002 INTEGARTION TIME.
4103 DERIVATION TIME Bkz. parametre 4003 DERIVATION TIME.
4104 PID DERIV FILTER Bkz. parametre 4004 PID DERIV FILTER.
4105 ERROR VALUE INV | Bkz. parametre 4005 ERROR VALUE INV.
4106 UNITS Bkz. parametre 4006 UNITS.

4107 UNIT SCALE Bkz. parametre 4007 UNIT SCALE.

4108 0% VALUE Bkz. parametre 4008 0% VALUE.

4109 100% VALUE Bkz. parametre 4009 100% VALUE.

4110 SET POINT SEL Bkz. parametre 4070 SET POINT SEL.
4111 INTERNAL SETPNT | Bkz. parametre 4071 INTERNAL SETPNT.
4112 SETPOINT MIN Bkz. parametre 4072 SETPOIN MIN.

4113  SETPOINT MAX Bkz. parametre 4073 SETPOINT MAX.
4114 FBK SEL Bkz. parametre 4074 FBK SEL.

4115 FBK MULTIPLIER Bkz. parametre 40715 FBK MULTIPLIER.
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4116 ACT1 INPUT Bkz. parametre 4076 ACT1 INPUT.
4117 ACT2 INPUT Bkz. parametre 4017 ACT2 INPUT.
4118 ACT1 MINIMUM Bkz. parametre 4078 ACT1 MINIMUM.
4119 ACT1 MAXIMUM Bkz. parametre 4078 ACT1 MAXIMUM.
4120 ACT2 MINIMUM Bkz. parametre 4020 ACT2 MINIMUM.
4121  ACT2 MAXIMUM Bkz. parametre 4021 ACT2 MAXIMUM.

4122 SLEEP SELECTION | Bkz. parametre 4022 SLEEP SELECTION.

4123 PID SLEEP LEVEL Bkz. parametre 4023 PID SLEEP LEVEL.

4124 PID SLEEP DELAY Bkz. parametre 4024 PID SLEEP DELAY.

4125 WAKE-UP DEV Bkz. parametre 4025 WAKE-UP DEV.

4126 WAKE-UP DELAY Bkz. parametre 4026 WAKE-UP DELAY.

42 EXT / TRIM PID External/Trim PID (PID2) kontroli Bkz. bélim PID kontrol sayfa 108.
4201 GAIN Bkz. parametre 4007 GAIN.

4202 INTEGRATION TIME | Bkz. parametre 4002 INTEGARTION TIME.

4203 DERIVATION TIME Bkz. parametre 4003 DERIVATION TIME.

4204 PID DERIV FILTER Bkz. parametre 4004 PID DERIV FILTER.

4205 ERROR VALUE INV | Bkz. parametre 4005 ERROR VALUE INV.

4206 UNITS Bkz. parametre 4006 UNITS.

4207 UNIT SCALE Bkz. parametre 4007 UNIT SCALE.

4208 0% VALUE Bkz. parametre 4008 0% VALUE.

4209 100% VALUE Bkz. parametre 4009 100% VALUE.

4210 SET POINT SEL Bkz. parametre 4070 SET POINT SEL.

4211 INTERNAL SETPNT | Bkz. parametre 4077 INTERNAL SETPNT.

4212 SETPOINT MIN Bkz. parametre 4072 SETPOIN MIN.

4213 SETPOINT MAX Bkz. parametre 4013 SETPOINT MAX.

4214 FBK SEL Bkz. parametre 4074 FBK SEL.

4215 FBK MULTIPLIER Bkz. parametre 4015 FBK MULTIPLIER.

4216 ACT1INPUT Bkz. parametre 4076 ACT1 INPUT.

4217 ACT2 INPUT Bkz. parametre 40717 ACT2 INPUT.

4218 ACT1 MINIMUM Bkz. parametre 4078 ACT1 MINIMUM.

4219 ACT1 MAXIMUM Bkz. parametre 4078 ACT1 MAXIMUM.

4220 ACT2 MINIMUM Bkz. parametre 4020 ACT2 MINIMUM.

4221 ACT2 MAXIMUM Bkz. parametre 4021 ACT2 MAXIMUM.

4228 ACTIVATE Harici PID fonksiyonu devreye alma sinyali kaynagini seger. 4230 TRIM NOT SEL

MODE parametresi NOT SEL olarak ayarlanmalidir.

NOT SEL Harici PID kontroli devreye alma segilmemis 0
DI1 DI1 dijital girisi.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
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DRIVE RUN Siricl galismasinda devreye girme. Calisma (suricu ¢aligir halde) = 7
devrede.
ON Siricu enerjilendirildiginde devreye girme. Enerjilendirme (slrticu 8
enerjilendirilmig) = devrede.
TIMER 1 Zamanlayici ile devreye girme. Zamanlayici 1 devrede = PID kontroli 9
devrede. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu.
TIMER 2 Bkz : TIMER 1 segimi. 10
TIMER 3 Bkz : TIMER 1 segimi. 11
TIMER 4 Bkz : TIMER 1 segimi. 12
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
4229 OFFSET Harici PID kontrolér ¢ikisi icin ofset de@erini tanimlar. PID kontrol cihazi 0
devrede iken, kontrol cihazi ¢ikisi ofset degerinden galisir. PID kontrol cihazi
devre digi iken, kontrol cihazi ¢ikisi ofset dederine resetlenir.
4230 TRIM MODE parametresi NOT SEL olarak ayarlanmalidir.
%0.0...100,0 Yizde cinsinden deger = %0,1
4230 TRIM MODE Trim fonksiyonunu aktiflestirir, dogrudan ve oransal trimleme arasindan birini | NOT SEL
secer. Trim kullanarak dizeltici bir faktora surtict referansiyla birlestirmek
mumkundur. Bkz. bélim Referans trimleme sayfa 91.
NOT SEL Trim fonksiyonu secilmemis 0
PROPORTIONAL Aktif. Trimleme faktord, trimleme dncesi rpm/Hz referansi (REF1) ile 1
orantihdir.
DIRECT Aktif. Trimleme faktoru, referans kontrol déngistinde (maksimum hiz, frekans | 2
veya moment) kullanilan sabit maksimum limite géredir.
4231 TRIM SCALE Trimleme fonksiyonu igin ¢arpani tanimlar. Bkz. bélim Referans trimleme 0
sayfa 91.
-100,0...100,0% Carpan = %0,1
4232 CORRECTION SRC | Trim referansini seger. Bkz. bolim Referans trimleme sayfa 91. PID2REF
PID2REF PID2 referansi 4210 parametresi tarafindan segilir (6rn. sinyal 0729 PID 2 1
SETPNT degeri)
PID20OUTPUT PID2 ¢ikisi 6rn. sinyal 0727 PID 2 OUTPUT degeri 2
4233 TRIM SELECTION Trimlemenin hizi diizeltmek i¢cin veya moment referansi igin mi SPEED/
kullanilacagdini seger. Bkz. bélim Referans trimleme sayfa 91. FREQ
SPEED/FREQ Hiz referans trimleme 0
TORQUE Tork referansi trimleme (yalnizca REF2 (%) icin) 1
43 MECH BRK Mekanik frenleme kontroli. Bkz. bélim Mekanik fren kontrolii sayfa 114.
CONTROL
4301 BRAKE OPEN DLY Fren agma gecikmesini (= dahili agik fren komutu ile motor hiz kontroltinin | 0,20

birakilmasi arasindaki gecikme) tanimlar. Gecikme sayaci, motor akimi/
torku/hizi fren agmada gereken seviyeye (4302 BRAKE OPEN LVL veya
4304 FORCED OPEN LVL parametreleri) ulastiginda ve motor
miknatislanmis oldugunda cgalisir. Sayacin start etmesiyle es zamanli olarak
fren fonksiyonu, freni kontrol eden réle ¢ikisini enerjilendirir ve fren agiimaya
baslar.
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0,00...2,50 s Gecikme siresi 1=0,01s

4302 BRAKE OPEN LVL Fren agmada motor ¢alisma torku/akimini belirler. Calismadan sonra surici | %100

akimi/torku, motor miknatislanana kadar ayarlanan degerde dondurulur.

0,0...180,0% Motor nominal torkun Ty (vektor kontroli ile) veya nominal akimin oy (skaler | 1 = %0,1
kontrol ile) ylizdesidir.
Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi tarafindan segilir.

4303 BRAKE CLOSE LVL Fren kapama hizini tanimlar. Durmadan sonra, suiriicl hizi ayarlanan %4,0
degerin altina dustuginde fren kapanir.

%0.0...100,0 Motor nominal hizin (vektdr kontrolu ile) veya nominal frekansin (skaler = %0,1
kontrol ile) ylizdesidir. Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi
tarafindan segilir.

4304 FORCED OPEN LVL | Fren agmada hizi belirler. Parametre ayari 4302 BRAKE OPEN LVL 0
parametresi ayarina gore onceliklidir. Calismadan sonra sirticii hizi, motor
miknatislanana kadar ayarlanan degerde dondurulur.

Bu parametrenin amaci yeterli calisma torkunun Uretilerek motor déntstnun,
motor yikine bagl olarak yanlis yénde gerceklesmesini engellemektir.
0,0...100% Deger maksimum frekansin (skaler kontrol ile) veya maksimum hizin (vektor | 1 = %0,1
kontroli ile) ylizdesidir. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa fonksiyon
devre digi birakilir. Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi
tarafindan segilir.

4305 BRAKE MAGN DELAY | Motor miknatislama stresini belirler. Calismadan sonra sirtici akimi/torku/ | 0
hizi, ayarlanan sure i¢in 4302 BRAKE OPEN LVL veya 4304 FORCED
OPEN LVL parametreleri ile belirlenen degerde dondurulur.

0...10000 ms Miknatislama slresi. Parametre dederi sifir olarak ayarlanirsa fonksiyon 1=1ms
devre digi birakilir.

4306 RUNTIME FREQ LVL | Fren kapama hizini tanimlar. Calisma sirasinda frekans ayarlanan seviyenin | 0
altina dusttiginde fren kapanir. 4301...4305 parametreleri tarafindan
ayarlanmig olan gereksinimler karsilandiginda fren tekrar agilir.

%0.0...100,0 Deger maksimum frekansin (skaler kontrol ile) veya maksimum hizin (vektor | 1 = %0,1
kontrolu ile) yizdesidir. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa fonksiyon
devre digi birakilir. Kontrol modu 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi
tarafindan segilir.

51 EXT COMM Parametrelerin, sadece bir fieldbus adaptér moduili (opsiyonel) takiliysa ve

MODULE 9802 COMM PROT SEL parametresi tarafindan aktiflestiriimisse
ayarlanmalari gerekir. Parametreler hakkinda daha ayrintili bilgi icin, bkz.
fieldbus modul kilavuzu, Fieldbus adaptériii fieldbus kontroldi bolimi. Makro
degistirilse bile bu parametre ayarlari oldugu gibi kalir.

5101 FBATYPE Bagli fieldbus adaptér modil tipini gorintiler.

NOT DEFINED Fieldbus modiilii bulunamadi ya da uygun sekilde baglanmamis ya da 9802 | 0
COMM PROT SEL parametresi ayari EXT FBA degil.

PROFIBUS-DP Profibus adaptér moduill 1

CANOPEN CANopen adaptér modili 32

DEVICENET DeviceNet adaptor modulu 37

5102 FBPAR?2 Bu parametreler adaptér moduliine 6zgidir. Ayrintili bilgi icin modiil
kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin gérintr olmayabilecegdini

unutmayin.

5126 FB PAR 26

5127 FBA PAR REFRESH | Tim degistiriimis adaptdér modili konfiglirasyon parametre ayarlarini
onaylar. Yenilemeden sonra deger otomatik olarak DONE durumuna doner.

DONE Yenileme tamamlandi 0
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REFRESH

Yenileniyor

52 PANEL COMM

Surlcu tzerindeki kontrol paneli portu haberlesme ayarlari

5201 STATION ID Siruclnin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki Gnitenin on-line olmasina | 1
izin verilmez.
1...247 Adres 1=1
5202 BAUD RATE Hattin transfer hizini tanimlar. 9.6
9,6 kbit/s 9,6 kbit/s 1=0,1 kbit/s
19,2 kbit/s 19,2 kbit/s
38,4 kbit/s 38,4 kbit/s
57,6 kbit/s 57,6 kbit/s
115,2 kbit/s 115,2 kbit/s
5203 PARITY Parite ve stop bit(ler)i kullanimini tanimlar. Ayni ayarlar tim on-line 8 NONE 1
istasyonlarda kullanilmalidir.
8 NONE 1 Hig parite biti yok, bir stop biti var 0
8 NONE 2 Hic¢ parite biti yok, iki stop biti var 1
8 EVEN 1 Cift parite gosterge biti, bir stop bit 2
8 ODD 1 Tek parite gdsterge biti, bir stop bit 3
5204 OK MESSAGES Sirtcu tarafindan alinan gecerli mesajlarin sayisi. Normal ¢alisma sirasinda | 0
sayI sabit bir bigimde artar.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
5205 PARITY ERRORS Modbus baglantisindan alinan eslik hatasi karakter sayisi. Eger sayi
yuksekse, hat tGzerine bagli aygitlarin eslik ayarlarinin ayni olup olmadigini
kontrol edin.
Not: Yiksek elektromanyetik gurilti seviyeleri hata olusturur.
0...65535 Karakter sayisi =1
5206 FRAME ERRORS Modbus baglantisi tarafindan alinan gergeveleme hatasi karakter sayisi. 0
Eger say! ylksekse, hat tizerine bagli aygitlarin haberlesme hizi ayarlarinin
ayni olup olmadigini kontrol edin.
Not: Yiksek elektromanyetik gurilti seviyeleri hata olusturur.
0...65535 Karakter sayisi =1
5207 BUFFER OVERRUNS | Arabellek asimi karakter sayisi, 6rn. maksimum mesaj uzunlugunu asan 0
karakter sayisi, 128 byte.
0...65535 Karakter sayisi =1
5208 CRC ERRORS Sdrici tarafindan CRC (dongusel dayanikhlik kontrolu) hatasi alinan mesaj | 0
sayisl. Eger say yiuksekse, CRC hesaplamasinda hata olup olmadigini
kontrol edin.
Not: Yiksek elektromanyetik gurilti seviyeleri hata olusturur.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
53 EFB PROTOCOL Dahili fieldbus baglanti ayarlari. Bkz. bélim Dahili fieldbus'li fieldbus
kontroli.
5302 EFB STATION ID Cihazin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki tinitenin on-line olmasina izin | 1
verilmez.
0...247 Adres 1=1
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5303 EFB BAUD RATE Hattin transfer hizini tanimlar. 9.6
1.2 1,2 kbit/s 1=0,1 kbit/s
24 2,4 kbit/s
4,8 4,8 kbit/s
9.6 9,6 kbit/s
19,2 19,2 kbit/s
38,4 38,4 kbit/s
57,6 57,6 kbit/s
76,8 76,8 kbit/s
5304 EFB PARITY Eslik ve durma bitlerinin kullanimi ile veri uzunlugunu belirler. Ayni ayarlar 8 NONE 1
tiim on-line istasyonlarda kullaniimalidir.
8 NONE 1 Eslik biti yok, bir durma biti, 8 veri biti 0
8 NONE 2 Eslik biti yok, iki durma biti, 8 veri biti 1
8 EVEN 1 Tek eslik gdsterge biti, bir durma biti, 8 veri biti 2
8 ODD 1 Tek eslik gOsterge biti, bir durma biti, 8 veri biti 3
5305 EFB CTRL PROFILE | Haberlesme profilini secer. Bkz. bélim Haberlesme Profilleri sayfa 226. ABB DRV
LIM
ABB DRV LIM ABB Sdrucusu sinirh profili 0
DCU PROFILE DCU profili 1
ABB DRV FULL ABB Siiriciileri profili 2
5306 EFB OK MESSAGES | Siricu tarafindan alinan gecgerli mesajlarin sayisi. Normal ¢alisma sirasinda | 0
say| sabit bir bigimde artar.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
5307 EFB CRC ERRORS Sirici tarafindan CRC (dongusel dayaniklilik kontroll) hatasi alinan mesaj
sayisi. Eger sayi yiksekse, CRC hesaplamasinda hata olup olmadigini
kontrol edin.
Not: Yiiksek elektromanyetik girilti seviyeleri hata olusturur.
0...65535 Mesaj sayisi =1
5310 EFBPAR10 Modbus register 40005'e eslenecek bir gercek deger seger. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5311 EFBPAR M Modbus register 40006'ya eslenecek bir gergek deger seger. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5312 EFBPAR 12 Modbus register 40007'ye eslenecek bir gercek deger secer. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5313 EFBPAR 13 Modbus register 40008'e eslenecek bir gergek deger seger. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5314 EFBPAR 14 Modbus register 40009'a eslenecek bir gergek deger seger. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5315 EFBPAR 15 Modbus register 40010'a eslenecek bir gergek deger seger. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5316 EFB PAR 16 Modbus register 40011'e eslenecek bir gercek deger seger. 0
0...65535 Parametre dizini =1
5317 EFB PAR 17 Modbus register 40012'ye eslenecek bir gercek deger secer. 0
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0...65535 Parametre dizini 1=1

5318 EFB PAR 18 Rezerve 0

5319 EFB PAR 19 ABB Siriict profili (ABB DRV LIM veya ABB DRV FULL) Kontrol Word'i. 0x0000
Fieldbus Kontrol Word 1’nin salt okunur kopyasi.

0x0000...0xFFFF (hex)| Kontrol Word

5320 EFB PAR 20 ABB Siuriicu profili (ABB DRV LIM veya ABB DRV FULL) Durum Word'. 0x0000
Fieldbus Durum Word 1’in salt okunur kopyasi.

0x0000...0xFFFF (hex)| Durum Word

54 FBA DATA IN Fieldbus adaptori Uzerinden suriciden fieldbus kontrol cihazina alinan
veriler. Bkz. bolim Fieldbus adaptorlii fieldbus kontrolii.

5401 FBADATAIN1 Sirucuden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan verileri secer.

0 Kullanilmiyor
1..6 Kontrol ve durum veri word'lari
5401 ayan Data word
1 Kontrol Word
2 REF1
3 REF2
4 Durum Word
5 Gergek deger 1
6 Gercek deger 2
101...9999 Parametre dizini

5402 FBA DATAIN 2 Bkz. 5401 FBA DAT IN A.

5410 FBA DATAIN 10 Bkz. 5401 FBA DATA IN 1.

55 FBA DATA OUT Fieldbus adaptorl uUzerinden fieldbus kontrol cihazindan siriiciye alinan
veriler. Bkz. boélum Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolli.

5501 FBA DATA OUT 1 Fieldbus kontrol cihazindan surtctye aktarilacak olan verileri secer.

0 Kullaniimiyor
1..6 Kontrol ve durum veri word'lari
5501 ayari Data word
1 Kontrol Word
2 REF1
3 REF2
4 Durum Word
5 Gergek deger 1
6 Gergek deger 2
101...9999 Sirlcl parametresi

5502 FBA DATA OUT 2 Bkz. 5501 FBA DATA PUT 1.

5510 FBA DATA OUT 10 Bkz. 5501 FBA DATA OUT 1.

84 SEQUENCE PROG Ardisil programlama. Bkz. bélim Ardisik programlama sayfa 121.

8401 SEQ PROG ENABLE | Ardisik programlamayi devreye alir. DISABLE
Ardisik programlama devreye alma sinyali kayip ise ardigik programlama
durdurulur, ardisik programlama durumu (0768 SEQ PROG STATE) 1 olarak
ayarlanir ve tim zamanlayicilar ve ¢ikislar (RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanir.

DISABLE Devre disi 0
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AKTIF izin verildi 1
8402 SEQ PROG START Ardigik programlama aktivasyon sinyali igin kaynak seger. NOT SEL
Ardisik programlama devrede iken programlama kullanilan son durumdan
baslar.
Eger ardisik programlama aktivasyon sinyali kayip ise, ardigik programlama
durdurulur ve tim zamanlayicilar ve ¢ikislar (RO/TO/AO) sifir olarak
ayarlanir. Ardisik programlama durumu (0768 SEQ PROG STATE)
degismez.
Eger ilk ardisik programlama durumundan caligtirma gerekiyorsa, ardigik
programlama 8404 SEQ PROG RESET parametresi ile resetlenmelidir. EGer
ilk ardigik programlama durumundan galistirma her zaman gerekiyorsa, reset
ve ¢alistirma sinyali kaynaklari ayni dijital giristen olmalidir (8404 ve 8402
SEQ PROG START).
Not: Eger Calisma izni sinyali aliniyorsa siiriicii calismayacaktir (1607 RUN
ENABLE).
DI1(INV) Ters dijital giris DI1 ile ardisik programlama aktivasyonu. 0 = aktif, 1 = aktif | -1
degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
NOT SEL Ardisik programlama aktivasyonu sinyali yok 0
DI1 Dijital giris DI1 ile ardigik programlama aktivasyonu. 1 = aktif, 0 = aktif degil. | 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Di4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
DRIVE START Sdricu galigirken ardigik programlama aktivasyonu 6
TIMED FUNC 1 Ardisik programlama zaman fonksiyonu 1 ile devreye alinir. Bkz. 36 TIMED |7
FUNCTIONS parametre grubu.
TIMED FUNC 2 Bkz. TIMED FUNC 1 segimi. 8
TIMED FUNC 3 Bkz. TIMED FUNC 1 segimi. 9
TIMED FUNC 4 Bkz. TIMED FUNC 1 segimi. 10
RUNNING Ardisik programlama her zaman devrededir. 1"
8403 SEQ PROG PAUSE Ardisik programlama duraklatma sinyali icin kaynak secer. Ardigik NOT SEL
programlama duraklatma devrede iken tim zamanlayicilar ve ¢ikislar (RO/
TO/AO) dondurulur. Ardisik programlama durumu gegisi yalnizca 8405 SEQ
ST FORCE parametresi ile gerceklesgtirilir.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden duraklatma sinyali. O = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
NOT SEL Duraklatma sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden duraklatma sinyali.1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
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DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
PAUSED Ardisik programlama duraklatma devrede 6

8404 SEQ PROG RESET | Ardisik programlama resetleme sinyali igin kaynak secer. Ardisik NOT SEL
programlama durumu (0768 SEQ PROG STATE) ilk duruma ayarlanmistir ve
tim zamanlayicilar ve gikislar (RO/TO/AQ) sifir olarak ayarlanmistir.

Resetleme yalnizca ardigik programlama durduruldugunda

gerceklestirilebilir.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
NOT SEL Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden resetleme.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 secimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 secimi. 5
RESET Resetleme. Resetlemeden sonra parametre degeri otomatik olarak NOT SEL | 6

olarak ayarlanir.

8405 SEQ ST FORCE Ardisik programlamayi segilen duruma gegirir. Duruma zorlama yalnizca CHANGE TO
ardigik programlama 8403 SEQ PROG PAUSE parametresi ile duraklatiimis | ST 1
iken gerceklestirilebilir.

STATE 1 Durum 1 olarak degisir. 1
STATE 2 Durum 2 olarak degigir. 2
STATE 3 Durum 3 olarak degisir. 3
STATE 4 Durum 4 olarak degigir. 4
STATE 5 Durum 5 olarak degisir. 5
STATE 6 Durum 6 olarak degigir. 6
STATE 7 Durum 7 olarak degisir. 7
STATE 8 Durum 8 olarak degigir. 8

8406 SEQ LOGIC VAL 1 Logic deger 1 i¢in kaynak tanimlar. Logic deger 1 8407 SEQ LOGIC OPER 1 | FALSE

parametresi tarafindan belirlenen logic deger 2 ile karsilastirilir.

Logic calisma degerleri durum gegislerinde kullanilir. Bkz. parametre 8425

ST1 TRIGTO ST 2/ 8426 ST1 TRIG TO STN sec¢im LOGIC VAL.
DI1(INV) Ters dijital giristen DI1 (INV) logic deger 1 -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
FALSE Logic deger yok 0
DI1 Dijital giristen DI1 logic deger 1
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Di2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Di4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
SUPRV1 OVER 3201...3203 denetleme parametrelerine goére logic deger Bkz. 32 6
SUPERVISION parametre grubu.
SUPRV2 OVER 3204...3206 denetleme parametrelerine goére logic deger Bkz. 32 7
SUPERVISION parametre grubu.
SUPRV3 OVER 3207...3209 denetleme parametrelerine gore logic deder Bkz. 32 8
SUPERVISION parametre grubu.
SUPRV1 UNDER Bkz. SUPRV 10VER segimi. 9
SUPRV2 UNDER Bkz. SUPRV 20VER segimi. 10
SUPRV3 UNDER Bkz. SUPRV 30VER segimi. 11
TIMED FUNC 1 Logic deger 1 zamanlamali fonksiyon 1 ile devreye alinir. Bkz. 36 TIMED 12
FUNCTIONS parametre grubu. 1 = zamanlayici aktif.
TIMED FUNC 2 Bkz. TIMED DFUNC 1 segimi. 13
TIMED FUNC 3 Bkz. TIMED DFUNC 1 segimi. 14
TIMED FUNC 4 Bkz. TIMED DFUNC 1 segimi. 15
8407 SEQ LOGIC OPER 1 | Logic deger 1 ve 2 arasindaki ¢calismay seger. Logic calisma degerleri NOT SEL
durum gegislerinde kullanilir. Bkz. parametre 8425 ST1 TRIG TO ST 2/ 8426
ST1 TRIG TO STN segim LOGIC VAL.
NOT SEL Logic deger 1 (logic karsilastirma yok) 0
AND Logic fonksiyon: AND 1
VEYA Logic fonksiyon: OR 2
XOR Logic fonksiyon: XOR 3
8408 SEQLOGIC VAL 2 Bkz. parametre 8406 SEQ LOGIC VAL 1. FALSE
Bkz. parametre 8406.
8409 SEQLOGIC OPER 2 | Logic deger 3 ile 8407 SEQ LOGIC OPER 1 parametresi tarafindan NOTS SEL
belirlenen ilk logic galisma arasindaki galismayi secer.
NOT SEL Logic deger 2 (logic karsilastirma yok) 0
AND Logic fonksiyon: AND 1
VEYA Logic fonksiyon: OR 2
XOR Logic fonksiyon: XOR 3
8410 SEQLOGIC VAL 3 Bkz. parametre 8406 SEQ LOGIC VAL 1. FALSE
Bkz. parametre 8406.
8411 SEQ VAL 1 HIGH 8425 ST1 TRIG TO ST 2 parametresi Al1 HIGH 1 olarak ayarlanmis iken 0
durum gegcisi Ust sinirini belirler.
%0.0...100,0 Yuzde cinsinden deger = %0,1
8412 SEQ VAL 1 LOW 8425 ST1 TRIG TO ST 2 parametresi Al1 LOW 1. olarak ayarlanmis iken 0
durum gegisi alt sinirini belirler.
%0.0...100,0 Yizde cinsinden deger = %0,1
8413 SEQ VAL 2 HIGH 8425 ST1 TRIG TO ST 2 parametresi Al2 HIGH 1 olarak ayarlanmis iken 0
durum gegisi Ust sinirini belirler.
0.0...100.0% Yuzde cinsinden deger =%0,1
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8414 SEQVAL 2 LOW 8425 ST1 TRIG TO ST 2 parametresi Al2 LOW 1. olarak ayarlanmis iken 0
durum gegisi alt sinirini belirler.
0.0...100.0% Yuzde cinsinden deger = %0,1
8415 CYCLE CNT LOC Ardisik programlama déngi sayacini etkinlestirir. DISABLED
Ornek: Parametre ST6 TO ST7 olarak ayarlanmig iken, durum 6'dan durum
7'ye her gegiste déngul sayisi (0777 SEQ CYCLE CNTR) artar.
DISABLED Devre digi 0
ST1 TO NEXT Durum 1'den durum 2'ye 1
ST2 TO NEXT Durum 2'den durum 3'e 2
ST3 TO NEXT Durum 3'den durum 4'e 3
ST4 TO NEXT Durum 4'den durum 5'e 4
ST5 TO NEXT Durum 5'den durum 6'ya 5
ST6 TO NEXT Durum 6'dan durum 7'ye 6
ST7 TO NEXT Durum 7'den durum 8'e 7
ST8 TO NEXT Durum 8'den durum 1'e 8
ST1TON Durum 1'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 9
tarafindan belirlenir.
ST2TON Durum 2'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 10
tarafindan belirlenir.
ST3TON Durum 3'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 11
tarafindan belirlenir.
ST4TON Durum 4'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 12
tarafindan belirlenir.
ST5TON Durum 5'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 13
tarafindan belirlenir.
ST6 TON Durum 6'dan durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 14
tarafindan belirlenir.
ST7TON Durum 7'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 15
tarafindan belirlenir.
ST8 TON Durum 8'den durum n'ye n durumu 8427 ST1 STATE N parametresi 16
tarafindan belirlenir.

8416 CYCLE CNT RST Dongu sayaci resetleme sinyali (0777 SEQ CYCLE CNTR) kaynagini seger. | NOT SEL
DI5(INV) Ters DI1 dijital girisi (INV) Gzerinden resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -5
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI1(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -1
NOT SEL Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden resetleme.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
STATE 1 Durum 1'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda sayag resetlenir. | 6
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STATE 2 Durum 2'ye gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda sayag 7
resetlenir.
STATE 3 Durum 3'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda sayag resetlenir. | 8
STATE 4 Durum 4'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda sayag resetlenir. | 9
STATE 5 Durum 5'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda sayag resetlenir. | 10
STATE 6 Durum 6'ya gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildijinda sayac 11
resetlenir.
STATE 7 Durum 7'ye gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildijinda sayag 12
resetlenir.
STATE 8 Durum 8'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda sayag resetlenir. | 13
SEQ PROG RST Resetleme sinyal kaynagi 8404 SEQ PROG RESET parametresi tarafindan | 14
belirlenir
8420 ST 1 REF SEL Ardigik programlama durum 1 referans kaynagini secin. 7703/1106 REF1/2 |0
SELECT parametresi SEQ PROG / AI1+SEQ PROG / AI2+SEQ PROG
olarak ayarlandiginda parametre kullanilr.
Not: Grup 12 CONSTANT SPEEDS sabit hizlari segilen ardigik programlama
referansina gore 6nceliklidir.
COMM VAL 2 0136 COMM VALUE 2. Olgeklendirme igin bkz. Fieldbus referans élcekleme, | -1,3
sayfa 220.
Al1/AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,2
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))
Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,1
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)
Al1*AlI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,0
REF = Al(%) - (AI2(%) / 50%)
Al1+AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -0,9
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%
DIl4U,5D Dijital giris 4: Referans artisi. Dijital giris DI15: Referans disusu. -0,8
DI3U,4D Dijital giris 3: Referans artisi. Dijital giris D14: Referans disUsu. -0,7
DI3U,4D(R) Dijital giris 3: Referans artisi. Dijital giris D14: Referans disusu. -0,6
AlI2/JOYST Joystick olarak Al2 analog girisi. Minimum giris sinyali motoru maksimum -0,5
referansta geri yonde, maksimum girisi maksimum referansta ileri yonde
galistinir. Minimum ve maksimum referans degerleri 7704 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir. Daha fazla bilgi almak igin
bkz. parametre 1703 REF1 SELECT seg¢enek Al1/JOYST.
AIM/JOYST Bkz. AI2/JOYST segcimi. -0,4
Al2 Analog giris Al2 -0,3
Al1 Analog giris Al1 -0,2
KEYPAD Kontrol paneli -0,1
0,0 ...100,0% Sabit devir
8421 ST 1 COMMANDS Durum 1 i¢in calisma, durma ve yonu seger. 7002 EXT2 COMMANDS DRIVE STOP
parametresi SEQ PROG olarak ayarlanmalidir.
Not: Eger donus yonu degisikligi gerekiyorsa, 7003 DIRECTION parametresi
REQUEST olarak ayarlanmalidir.
DRIVE STOP Serbest durus ya da durma rampasi 2702 STOP FUNCTION parametresi 0

ayarina baghdir.
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START FRW Donme yonl ileriye seklinde sabittir. E§ger suriicu zaten calisir halde degilse, | 1
2101 START FUNCTION parametresi ayarlarina gore galistirilir.
START REV Donme yonu geriye seklinde sabittir. Eger surtici zaten ¢aligir halde degilse, | 2
2101 START FUNCTION parametresi ayarlarina gére calistirilir.
8422 ST 1 RAMP Ardisik programlama durum 1 igin hizlanma/yavaslama rampa siresini 0
seger, orn. referans degisikligi oranini belirler.
-0,2/-0,1/ Sire 1=0,1s
0,0...1800,0's Deger -0.2 olarak ayarlandiginda rampa ¢ifti 2 kullanilir. Rampa cifti 1,
2202...2204
parametreleri tarafindan tanimlanir.Deger -0.1 olarak ayarlandijinda rampa
cifti 1 kullanihr. Rampa gifti 2, 2205...2207
parametreleri tarafindan tanimlanir.Rampa gifti 1/2 kullanilirken 2201 ACC/
DEC 1/2 SEL parametresi SEQ PROG olarak ayarlanmalidir. Ayni zamanda
bkz. 2202...2207 parametreleri.
8423 ST1 OUT CONTROL | Ardisik programlama durum 1 icin réle, transistor ve analog ¢ikis kontrolini | AO=0
seger.
Réle/transistor ¢ikis kontroli 7407 RELAY OUTPUT 1/ 1805 DO SIGNAL
parametresi SEQ PROG seklinde ayarlanarak devreye alinmalidir. Analog
cikis kontrolli 75 ANALOG OUTPUTS parametre grubu ile devreye
alinmahdir.
Analog ¢ikis kontrol degerleri 0770 SEQ PROG AO VAL sinyali ile izlenebilir.
R=0,D=1,A0=0 Rdle cikisi enerjisi kesilir (acilir), transistor ¢ikisi enerjilendirilir ve gikis -0,7
temizlenir.
R=1,D=0,A0=0 Roéle ¢ikisi enerjilendirilir (kapatilir), transistor gikisi enerijisi kesilir ve gikis -0,6
temizlenir.
R=0,D=0,A0=0 Rdle ve transistor ¢ikislarinin enerjisi kesilir (acilir) ve analog ¢ikis degeri sifir | -0,5
olarak ayarlanir.
RO=0,D0=0 Rdle ve transistor ¢ikiglarinin enerjisi kesilir (agilir) ve analog ¢ikis kontrolt | -0,4
Onceden ayarlanan degerde dondurulur.
RO=1,DO=1 Roéle ve transistor gikislari enerjilendirilir (kapatilir) ve analog ¢ikis kontroli | -0,3
Oonceden ayarlanan degerde dondurulur.
DO=1 Transistor gikigi enerjilendirilir (kapatilir) ve réle gikisinin enerjisi kesilir. -0,2
Analog c¢ikis kontroli énceden ayarlanan degerde dondurulur.
RO=1 Transistor gikisinin enerjisi kesilir (agilir) ve réle ¢ikisi enerjilendirilir. Analog | -0,1
¢ikis kontrolli 6nceden ayarlanan degerde dondurulur.
AO=0 Analog cikis degeri sifir olarak ayarlanir. Role ve transistor gikislari dnceden | 0,0
ayarlanan degerde dondurulur.
0,1...100,0% Deger 0170 SEQ PROG AO VAL sinyaline yazilir. Deger kontrol analog
ctkisina AO, 7501 AO1 CONTENT SEL parametresi degeri 170 olarak
ayarlanarak baglanabilir (6rn. sinyal 0170 SEQ PROG AO VAL). AO degeri
sifir olana kadar bu degerde dondurulur.
8424 ST 1 CHANGE DLY Durum 1 zaman gecikmesini belirler. Gecikme agildiginda durum gegisine 0
izin verilir.
0,0...6553,5s Gecikme suresi 1=0,1s
8425 ST1TRIGTOST?2 Durumu 1'den 2'ye geviren tetikleme sinyalinin kaynagini seger. NOT SEL
DI5(INV) ters dijital giris DI5 araciligiyla tetik. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -5
DI4(INV) Bkz. DI5(INV) segimi. -4
DI3(INV) Bkz. DI5(INV) segimi. -3
DI2(INV) Bkz. DI5(INV) segimi. -2
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DI1(INV) Bkz. DI5(INV) segimi. -1

NOT SEL Tetik sinyali yok. Eger 8426 ST1 TRIG TO STN parametresi ayari NOT SEL | 0
is, durum dondurulur ve yalnizca 8402 SEQ PROG START parametresi ile
resetlenebilir.

DI1 DI1 dijital girisi izerinden tetikleme.1 = aktif, 0 = aktif degil. 1

Di2 Bkz: DI1 segimi. 2

DI3 Bkz: DI1 segimi. 3

Di4 Bkz: DI1 segimi. 4

DI5 Bkz: DI1 segimi. 5

Al1 LOW 1 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8472 SEQ VAL 1 LOW degeri. 6

Al1 HIGH 1 Al1 > par. iken durum degisimi 84771 SEQ VAL 1 HIGH degeri. 7

Al2 LOW 1 Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8472 SEQ VAL 1 LOW degeri. 8

Al2 HIGH 1 Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8477 SEQ VAL 1 HIGH degeri. 9

Al1 OR 2 LO1 Al1 veya Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8472 SEQ VAL 1 LOW 10
degeri.

AIMLO1AI2HI1 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8472 SEQ VAL 1 LOW degeri ve Al2 | 11
value > par. 8411 SEQ VAL 1 HIGH degeri.

AI1LO1 ORDI5 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8472 SEQ VAL 1 LOW degeri veya 12
DI5 aktifken.

AlI2HI1 ORDI5 Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8477 SEQ VAL 1 HIGH degeri veya 13
DI5 aktifken.

Al 1LOW 2 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW degeri. 14

Al 1 HIGH 2 Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8473 SEQ VAL 2 HIGH degeri. 15

Al 2 LOW 2 Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW degeri. 16

Al 2 HIGH 2 Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8473 SEQ VAL 2 HIGH degeri. 17

Al1 OR 2 LO2 Al1 veya Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW 18
degeri.

AIMLO2AI2HI2 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW degeri ve Al2 | 19
value > par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH degeri.

AIMLO2 ORDI5 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW degeri veya 20
DI5 aktifken.

AI2HI2 ORDI5 Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8473 SEQ VAL 2 HIGH degeri veya | 21
DI5 aktifken.

TIMED FUNC 1 Zaman fonksiyonu 1 ile tetik. Bkz. 36 TIMED FUNCTIONS parametre grubu. | 22

TIMED FUNC 2 Bkz. TIMED FUNC 1 segimi. 23

TIMED FUNC 3 Bkz. TIMED FUNC 1 segimi. 24

TIMED FUNC 4 Bkz. TIMED FUNC 1 segimi. 25

CHANGE DLY 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 26
doldugunda durum degigimi

DI1 OR DELAY DI1 aktivasyonu veya 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan 27
belirlenen gecikme silresi doldugunda durum degisimi

DI2 OR DELAY Bkz. DI1 OR DELAY segimi. 28

DI3 OR DELAY Bkz. DI1 OR DELAY segimi. 29

DI4 OR DELAY Bkz. DI1 OR DELAY segimi. 30

DI5 OR DELAY Bkz. DI1 OR DELAY segimi. 31
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Al1HI1 ORDLY Al1 > par. iken durum degisimi 8471 SEQ VAL 1 HIGH degeri ya da 8424 ST | 32
1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme sonrasi siresi
asilmis.

AlI2LO1 ORDLY Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8472 SEQ VAL 1 LOW degeriyada |33
8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme sonrasi
suresi aslimis.

Al1HI2 ORDLY Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8473 SEQ VAL 2 HIGH degeriyada | 34
8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme sonrasi
suresi aslimis.

AI2LO2 ORDLY Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW degeriyada |35
8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme sonrasi
suresi aslimis.

SUPRV1 OVER 3201...3203 denetleme parametrelerine gore logic deger Bkz. 32 36
SUPERVISION parametre grubu.

SUPRV2 OVER 3204...3206 denetleme parametrelerine gore logic deder Bkz. 32 37
SUPERVISION parametre grubu.

SUPRV3 OVER 3207...3209 denetleme parametrelerine gore logic deger Bkz. 32 38
SUPERVISION parametre grubu.

SUPRV1 UNDER Bkz. SUPRV 1 OVER segimi. 39

SUPRV2 UNDER Bkz. SUPRV 2 OVER segimi. 40

SUPRV3 UNDER Bkz. SUPRV 3 OVER segimi. 41

SPV10OVRORDLY 3201...3203 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 ST 1 CHANGE 42
DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme stiresi doldugunda durum
degisimi. Bkz. 32 SUPERVISION parametre grubu.

SPV20OVRORDLY 3204...3206 denetleme parametrelerine goére ya da 8424 ST 1 CHANGE DLY | 43
parametresi tarafindan belirlenen gecikme siresi doldugunda durum
degisimi. Bkz. 32 SUPERVISION parametre grubu.

SPV30OVRORDLY 3207...3209 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 ST 1 CHANGE DLY | 44
parametresi tarafindan belirlenen gecikme siiresi doldugunda durum
degisimi. Bkz. 32 SUPERVISION parametre grubu.

SPV1UNDORDLY Bkz. SPV1OVRORDLY segimi. 45

SPV2UNDORDLY Bkz. SPV20VRORDLY segimi. 46

SPV3UNDORDLY Bkz. SPV3UNDORDLY segimi. 47

CNTR OVER Sayag degeri 7905 COUNTER LIMIT parametresi tarafindan belirlenen 48
degderi gectiginde durum degisimi. Bkz. parametreler 1904...1911.

CNTR UNDER Sayag degeri 7905 COUNTER LIMIT parametresi tarafindan belirlenen 49
limitin altinda iken durum degisimi. Bkz. parametreler 1904...1911.

LOGIC VAL 8407...8410 parametreleri tarafindan belirlenen logic kullanima gére durum | 50
degisimi

ENTER SETPNT Sirucu cikis frekansi/hizi referans alana girdiginde durum degisimi (6rn fark | 51
maksimum referansin %4'lUne esit ya da daha az oldugunda).

AT SETPOINT Sirici ¢ikis frekansi/hizi referans degere esit oldugunda durum degisimi (= | 52
tolerans limitleri dahilinde, 6rnegin hata maksimum referansinin %1'ine esit
ya da daha kuguk).

Al1 L1 &DI5 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 84712 SEQ VAL 1 LOW degeri ve DI5 | 53
aktifken.

Al2 L2 & DI5 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8474 SEQ VAL 2 LOW degeri ve DI5 | 54

aktifken.
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Al1 H1 & DI5S Al1 > par. iken durum degisimi 84711SEQ VAL 1 HIGH degeri ve DI5 aktitken.| 55
Al2 H2 & DI5 Al1 > par. iken durum degisimi 8473SEQ VAL 2 HIGH degeri ve DI5 aktitken.| 56
Al1 L1 &Dl4 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8472SEQ VAL 1 LOW degeri ve DI4 | 57
aktifken.

Al2 L2 & DI4 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8474SEQ VAL 2 LOW degeri ve DI4 | 58
aktifken.

Al1 H1 & DI4 Al1 > par. iken durum degisimi 84711SEQ VAL 1 HIGH degeri ve D14 aktitken.| 59

Al2 H2 & DI4 Al1 > par. iken durum degisimi 84713SEQ VAL 2 HIGH degeri ve DI4 aktifken. | 60

DLY AND DI1 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 61
doldugunda ve DI1 aktifken durum degisimi.

DLY AND DI2 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 62
doldugunda ve DI2 aktifken durum degisimi.

DLY AND DI3 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 63
doldugunda ve DI3 aktifken durum degigimi.

DLY AND DI4 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme siresi | 64
doldugunda ve DI4 aktifken durum degisimi.

DLY AND DI5 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 65
doldugunda ve DI5 aktifken durum degisimi.

DLY & Al2 H2 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 66
doldugunda ve Al2 degeri > par. iken. 8413 SEQ VAL 2 HIGH degeri.

DLY & Al2 L2 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme siresi | 67
doldugunda ve Al2 degeri < par. iken. 84714 SEQ VAL 2 LOW degeri.

DLY & Al1 H1 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 68
doldugunda ve Al1 > par. iken. 8411 SEQ VAL 1 HIGH degeri.

DLY & Al1 L1 8424 ST 1 CHANGE DLY parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi | 69
doldugunda ve Al1 degeri < par. iken. 84712 SEQ VAL 1 LOW degeri.

COMM VAL 1 #0 0135 COMM VALUE 1 bit 0. 1 = durum degisimi. 70

COMM VAL 1#1 0135 COMM VALUE 1 bit 1. 1 = durum degigimi. 71

COMM VAL 1 #2 0135 COMM VALUE 1 bit 2. 1 = durum degisimi. 72

COMM VAL 1 #3 0135 COMM VALUE 1 bit 3. 1 = durum degigimi. 73

COMM VAL 1 #4 0135 COMM VALUE 1 bit 4. 1 = durum degisimi. 74

COMM VAL 1 #5 0135 COMM VALUE 1 bit 5. 1 = durum degigimi. 75

COMM VAL 1 #6 0135 COMM VALUE 1 bit 6. 1 = durum degisimi. 76

COMM VAL 1 #7 0135 COMM VALUE 1 bit 7. 1 = durum degigimi. 77

8426 ST1TRIGTO STN Durumu 1'den N'ye geviren tetikleme sinyalinin kaynagini seger. N durumu | NOT SEL

8427 ST1 STATE N parametresi tarafindan belirlenir.
Bkz. parametre 8425 ST1 TRIG TO ST 2.

8427 ST1 STATEN N durumunu belirler. Bkz. parametre 8426 ST1 TRIG TO STN. STATE 1
STATE 1 Durum 1 1
STATE 2 Durum 2 2
STATE 3 Durum 3 3
STATE 4 Durum 4 4
STATE 5 Durum 5 5
STATE 6 Durum 6 6
STATE 7 Durum 7 7
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STATE 8 Durum 8 8
8430 ST2 REF SEL
Bkz. parametreler 8420...8427.
8497 ST8 STATE N
98 OPTIONS Harici seri haberlesme aktivasyonu
9802 COMM PROT SEL Harici seri haberlesmeyi aktiflestirir ve araylzi seger. NOT SEL
NOT SEL Haberlesme yok 0
STD MODBUS Dahili fieldbus. Arayiiz: istege bagli FMBA-01 Modbus Adaptérii tarafindan | 1
saglanan RS-485. Bkz. bolim Dahili fieldbus'li fieldbus kontrol(i.

EXT FBA Sdrici, X3 suricu terminaline baglh bir fieldbus adaptéri modili Uzerinden | 4
haberlesme saglar. Ayni zamanda, bkz. parametre grubu 57 EXT COMM
MODULE.
Bkz. bolim Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrol(i.

MODBUS RS232 Dahili fieldbus. Arayliz: RS-232 (6rn. kontrol paneli konektor(). Bkz. bélim | 10
Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii.

99 START-UP DATA Dil secimi. Motor devreye alma verisinin tanimlanmasi.

9901 LANGUAGE Gosterge dilini seger. ENGLISH
ENGLISH ingiliz ingilizcesi 0
ENGLISH (AM) Amerikan ingilizcesi. Segildiginde, kW yerine HP giig birimi kullanilir. 1
DEUTSCH Almanca 2
ITALIANO italyanca 3
ESPANOL ispanyolca 4
PORTUGUES Portekizce 5
NEDERLANDS Felemenkce 6
FRANCAIS Fransizca 7
DANSK Danca 8
SUOMI Fince 9
SVENSKA isvegce 10

9902 APPLIC MACRO Uygulama Makrosunu seger. Bkz. bélim Uygulama makrolari. ABB

STANDARD

ABB STANDARD Sabit hizli uygulamalar icin standart makro 1
3-WIRE Sabit hizli uygulamalar igin 3 kablolu makro 2
ALTERNATE ileri start ve geri start uygulamalari igin alternatif makro 3
MOTOR POT Dijital sinyalli hiz kontrol uygulamalari i¢cin motor potansiyometresi 4
HAND/AUTO Sirucuye iki kontrol cihazi baglandiginda kullanilacak Man/Oto makrosu: 5

- Kontrol cihazi 1, EXT1 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan arayiiz

Uzerinden haberlesir.

- Kontrol cihazi 2, EXT2 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan araytiz

Uzerinden haberlesir.

Belli bir anda EXT1 veya EXT2 aktif olur. Dijital girisi kullanarak EXT1/2

arasinda gegis.
PID KONTROL PID kontrolii. Siiriiciiniin bir proses degerini kontrol ettigi uygulama igin. Orn. | 6

basing guglendirme pompasini ¢aligtiran strtcinun sagladig! basing
kontrolii. Olglilen basing ve basing referansi siiriiciiye baglanir.
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MOMENT KONTR

Moment kontrol makrosu

USER S1 LOAD

Kullanici Makrosu 1 kullanima sunulmak tzere yukle. Yiklemeden 6nce
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama igin uygun olup
olmadigini kontrol edin.

USER S1 SAVE

Kullanici 1 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

USER S2 LOAD Kullanici makrosu 2 kullanima sunulmak uzere yUkle. Yiklemeden 6nce -2
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama igin uygun olup
olmadigini kontrol edin.
USER S2 SAVE Kullanici 2 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini | -3
saklar.
USER S3 LOAD Kullanici makrosu 3 kullanima sunulmak tzere yukle. Yiklemeden 6nce -4
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama icin uygun olup
olmadigini kontrol edin.
USER S3 SAVE Kullanici 3 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini | -5
saklar.
9904 MOTOR CTRL MODE | Motor kontrol modunu secer. SCALAR:
FREK
VECTOR:SPEED Acik gevrim vektor kontrol modu. 1
Referans 1 = rpm cinsinden hiz referansidir.
Referans 2 = ylizde cinsinden hiz referansidir.Mutlak maksimum hiz olan
%100 2002 MAXIMUM SPEED parametresinin degerine esittir (veya
minimum hizin mutlak degeri, maksimum hiz degerinden daha yliksek ise
2001 MINIMUM SPEED).
VECTOR:TORQ Vektor kontrol modu. 2
Referans 1 = rpm cinsinden hiz referansidir.
Referans 2 = yuzde cinsinden moment referansidir.%100 nominal torka
esittir.
SCALAR:FREQ Skaler kontrol modu. 3
Referans 1 = Hz cinsinden frekans referansidir.
Referans 2 = ylizde cinsinden frekans referansidir.Mutlak maksimum frekans
olan %100 2008 MAXIMUM FREQUENCY parametresinin degerine esittir
(veya minimum hizin mutlak degeri, maksimum hiz dederinden daha yiksek
ise 2007 MINIMUM FREQUENCY).
9905 MOTOR NOM VOLT | Nominal motor gerilimini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki degere esit 230V (200 V
olmalidir. Sirlcl, motoru giris besleme geriliminden daha yliksek bir birimler)
gerilimle besleyemez. 400 V (400 V
Cikis gerilimi birimler, Eur)
9905 — — 460 V (400 V
| birimler, US)
|
‘ Cikig frekansi
9907 v

UYARI! Motoru, nominal motor geriliminden daha yuksek bir gerilim
seviyesine sahip bir besleme hattina bagl olan bir strtictiye kesinlikle
baglamayin.
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115...345V (200 V Gerilim. 1=1V
birimler) Not: Motor izolasyonundaki stres her zaman siiriicii besleme gerilimine
200...600 V (400 V baghdir. Bu ayni zamanda, motor gerilim nominal degerinin suriictinin
birimler, Eur) nominal dederinden ve sirlclnin beslemesinden disik oldugu durum igin
230...690 V (400 v | de gegerlidir.
birimler, US)
9906 MOTOR NOM CURR | Nom. motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir. | IoN
0.2...2.0 - Ipy Akim 1=0,1A
9907 MOTOR NOM FREQ | Nominal motor frekansini, yani, ¢ikis geriliminin motor nominal gerilimine esit | Eur: 50 /
oldugu frekansi tanimlar: Us: 60
Alan zayiflama noktasi = Nom. frekans - Besleme gerilimi / Mot nom. gerilim
10,0...500,0 Hz Frekans 1=0,1Hz
9908 MOTOR NOM SPEED | Nominal motor hizini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki degere esit olmalidir. | Tipe gore
degisir
50...30000 rpm Hiz 1=1rpm
9909 MOTOR NOM Nominal motor giiciini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit PN
POWER olmalidir.
0,2...3,0 - Py kW Glg 1=0,1kW
9910 ID RUN Motor tanimlama tipini seger. Tanimlama sirasinda suriicl, optimum motor | OFF
kontroli igin motor karakteristiklerini tanimlar.
Not: ID Run asagidaki durumlarda secilmelidir:
- calisma noktasi sifir hiz etrafinda ise ve/veya
- motor nominal momentin tzerinde genis hiz araligi icinde ve 6lgilmus
herhangi bir geri besleme olmadan moment araliginda ¢alisma gerektiginde
(6rnegin bir darbeli enkoder yokken).
OFF ID Run yok. Ilk startta motor modeli, motoru sifir hizda 10-15 s arasinda 0
miknatislayarak hesaplanir. Model motor parametre degisikliginden sonra
calistirma sirasinda hesaplanir.
Eger 9904 MOTOR CTRL MODE parametresi ayari SCALAR:FREQ ise,
2101 START FUNCTION parametresi SCALAR FLYST / FLY+BOOST
seklinde ayarlanmalidir.
ON ID Run. Mimkun olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler. ID Run bir dakika | 1
kadar sirer.
Not: Motor galistirilan makineden mekanik olarak ayriimalidir.
Not: ID Run start edilmeden 6nce dénis yoniina kontrol edin. Calisma
sirasinda motor ileri yonde doner.
Not: Eger motor parametreleri ID Run isleminden sonra degisirse iglemi
tekrarlayin.
UYARI! ID Run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50...80
A arasinda calisir. ID RUN GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!
9912 MOTOR NOM Nm olarak hesaplanan motor nominal torku (hesaplama 9909 MOTOR NOM | 0
TORQUE POWER ve 9908 MOTOR NOM SPEED parametreleri degerlerine gére
gergeklestirilir).
- Salt okunur 1=0,1Nm
9913 MOTOR POLE PAIRS | Hesaplanan motor kutup gifti numarasi (hesaplama 9907 MOTOR NOM 0
FREQ ve 9908 MOTOR NOM SPEED parametreleri degerlerine gore
gerceklestirilir).
- Salt okunur 1=1
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Dabhili fieldbus'li fieldbus kontrolu

Bu bolumin icindekiler

Bu bolimde dahili fieldbus ile stricunin bir haberlesme agi Gzerinden harici
cihazlarla nasil kontrol edilebilecedi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bir bakig

Sirdcl, fieldbus adaptori veya dahili fieldbus Gzerinden harici bir kontrol sistemine
baglanabilir. Fieldbus adaptért kontroll igin, bkz. bélum Fieldbus adaptériii fieldbus
kontrolli.

Dahili fieldbus Modbus RTU protpkoIUnl’j desteklemektedir. Modbus bir dizisel,
eszamanli olmayan protokoldr. Islem tek bir ana kontrol ya da bir veya daha fazla
bagimli ugbirim igeren yari-gift yonli 6zelliktedir.

Dahili fieldbus baglantisi RS-232 (kontrol paneli konektori X2) veya RS-485'ir
(sUricul terminaline bagh X3 istege bagh FMBA Modbus Adaptori terminali X1). RS-
232 ile haberlesme kablosunun maksimum uzunlugu 13 metre ile sinirlandiriimigtir.
FMBA Modbus Adaptéri modili hakkinda daha fazla bilgi almak i¢in bkz. FMBA-01
Modbus Adaptérii Modiilii Kullanim Kilavuzu [3AFE68586704 (ingilizce)].

| |
I | I I I Fieldbus
kontrolor
| Fieldbus
ACS350 Diger
cihazlar

RS-232*
panel konnektori

*Dahili

fieldbus (modbus)
baglantisi RS-232
veya RS-485'dir.

X3 FMBA Modbus | RS-485*
Adaptor X1

Veri akigi

-€«—Kontrol Word (CW)———
-<«— Referanslar

islem I/O (Dénglisel)

Durum Word (SW)—— =
Gercek degerler ——— =

-

Parametre R/W Istek/Tepkileri Servis mesajlari
- (déngiisel olmayan)
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Surdcl tim kontrol bilgisini fieldbus arayizinden almak Gzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus araylizi ve diger mevcut kaynaklar, or. dijital ve analog girisler
arasinda dagitilabilir.

Dahili modbus ulizerinden iletisimin kurulmasi

Fieldbus kontrolu icin striclyu konfiglire etmeden énce FMBA Modbus adaptori 22
numarali sayfadaki Mekanik kurulum bélimua ve modul kilavuzunda verilen
talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edilmelidir.

Fieldbus baglantisi araciligiyla baglanti 9802 COMM PROT SEL parametresi STD
MODBUS veya STD MDB RS232 seklinde ayarlanarak baglatilir. 53 EFB
PROTOCOL grubundaki haberlesme parametreleri de ayarlanmalidir. Asagidaki
tabloya bakin.

Parametre Alternatif ayarlar | CHO ile kont. igin Fonksiyon/Bilgi
ayarlama fieldbus kont.
HABERLESME BASLATMA
9802 COMM PROT NOT SEL STD MODBUS (RS-485 Dahili fieldbus haberlesmesini baslatir.
SEL STD MODBUS ile)
EXT EBA SRD MBD RS232
STD MDBRs 232 | (RS-232le)
ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU
5302 EFB STATION 0...65535 Hepsi RS-232/485 baglantisi istasyon kimlik adresini
ID belirtir. Ayni siradaki iki istasyon ayni adrese sahip
olamaz.
5303 EFB BAUD 1,2 kbit/s RS-232/485 baglantisinin haberlesme hizini
RATE 2.4 kbit/s belirtir.
4,8 kbit/s
9,6 kbit/s
19,2 kbit/s
38,4 kbit/s
57,6 kbit/s
76,8 kbit/s
5304 EFB PARITY 8 NONE 1 Parite ayarini belirtir. Ayni ayarlar tim on-line
8 NONE 2 istasyonlarda kullaniimaldir.
8 EVEN 1
8 ODD 1
5305 EFB CTRL ABB DRV LIM Hepsi Sirtcl tarafindan kullanilan haberlegsme profilini
PROFILE DCU PROEFILE seger. Bkz. b6lim Haberlegme Profilleri sayfa 225.
ABB DRV FULL
5310...5317 EFB PAR | 0...65535 Hepsi Modbus register 400xx'e eglenecek bir gercek
10...17 deger seger.

53 EFB PROTOCOL grubundaki konfigirasyon parametreleri ayarlandiktan sonra,
sayfa 213'deki Sdiriicli kontrol parametreleri kontrol edilmeli ve gerektiginde
ayarlanmalidir.

Yeni ayarlar, surtcu tekrar agildijinda ya da 5302 EFB STATION ID parametresi
ayari silinerek resetlendiginde devreye girecektir.
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Suruci kontrol parametreleri

Modbus iletisimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan suriict kontrol
parametreleri kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapilmahdir.

Fieldbus kontrol i¢in ayarlama situnu, modbus araylzi istenen kaynak
oldugunda veya istenen o 6zel sinyal i¢in hedef yon oldugunda kullanilacak degeri
verir. Fonksiyon/Bilgi stitunu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre Fieldbus kontrolii | Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit adresi
ayarlari
KONTROL KOMUT KAYNAK SECIM ABB DRV | DCU
1001 EXT1 COMM EXT1 aktif kontrol konumu olarak segcildiginde 0307 FB 40031
COMMANDS CMD WORD 1 0...1 (START/STOP) bitlerini etkinlestirir. bits 0...1
1002 EXT2 COMM EXT2 aktif kontrol konumu olarak segildiginde 0307 FB 40031
COMMANDS CMD WORD 1 0...1 (START/STOP) bitlerini etkinlestirir. bits 0...1
1003 FORWARD 1001 ve 1002 parametreleriyle tanimlanmis sekliyle 40031
DIRECTION REVERSE doénls yonu kontrollinu etkinlestirir. Donus yoni kontrol bit 2
REQUEST I;;a;‘erans y6netimi bolimiinde agiklanmaktadir. sayfa
1102 EXT1/ COMM 0301 FB CMD WORD 1 bit 5 aracihgiyla EXT1/EXT2 40001 40031
EXT2 SEL secimini etkinlestirir (ABB Sdirtictleri profili 53719 EFB bit 11 bit 5
PAR 19 bit 11 ile).
1103 REF1 COMM EXT1 aktif kontrol yeri olarak segildiginde Fieldbus REF1 igin 40002
SELECT COMM+AI1 referans REF1 kullanilir. Diger ayarlar hakkinda bilgi
COMM*AI1 almak igin bkz. bélim Fielbus referanslari, sayfa 215 .
1106 REF2 COMM EXT2 aktif kontrol yeri olarak segildiginde Fieldbus REF2 i¢in 40003
SELECT COMM+AI1 referans REF2 kullanilir. Diger ayarlar hakkinda bilgi
COMM*AI1 almak igin bkz. bolim Fielbus referanslari, sayfa 215 .
CIKIS SINYAL KAYNAGI SECIMI ABB DRV | DCU
1401 RELAY | COMM 0134 COMM RO WORD sinyaliyle réle ¢ikisi RO 0134 sinyali igin
OUTPUT 1 COMM(-1) kontrollnu etkinlegtirir. 40134
1501 AO1 135 Fieldbus 0735 COMM VALUE 1 referansinin igerigini 0135 sinyali igin
CONTENT analog gikisa AO yonlendirir. 40135
SEL
SISTEM KONTROL GIRISLERI ABB DRV | DCU
1601 RUN COMM Terslenmis Calisma Sinyali kontroliinii (Calisma Devre 40001 40031
ENABLE Disi) 0307 FB CMD WORD 1 bit 6 araciligiyla bit 3 bit 6
etkinlestirir (ABB suriculeri profili 53719 EFB PAR 19 bit
3ile).
1604 FAULT COMM Fieldbus 0307 FB CMD WORD 1 bit 4 araciligiyla hata | 40001 40031
RESET SEL resetlemeyi etkinlestirir (ABB srtictleri profili 5319 EFB | bit 7 bit 4
PAR 19 bit 7 ile).
1606 LOCAL | COMM 0301 FB CMD WORD 1 bit 14 (izerinden lokal kontrol - 40031
LOCK modu kilitteme sinyali bit 14
1607 PARAM | DONE; SAVE Parametre deger degisimlerini (fieldbus kontroli ile 41607
SAVE yapilanlar da dahil) kalici hafizaya saklar.
START COMM 0302 FB CMD WORD 2 bit 18 iizerinden ters Start izni - 40032
E1608 1 (Start Devre Digl) bit 18
NABLE 1
1609 START | COMM 0302 FB CMD WORD 2 bit 19 iizerinden ters Start izni - 40032
ENABLE 2 2 (Start Devre Disi) bit 19
LIMITLER ABB DRV | DCU
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Parametre Fieldbus kontrolii | Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit adresi

ayarlari
MIN TO2013 | COMM 0301 FB CMD WORD 1 bit 15 izerinden minimum tork - 40031
RQUE SEL sinirt 1/2 segimi bit 15
2014 MAX COMM 0301 FB CMD WORD 1 bit 15 Gzerinden maksimum - 40031
TORQUE tork sinirt 1/2 segimi bit 15
SEL
2201 ACC/ COMM 0301 FB CMD WORD 1 bit 10 tGzerinden ACC/DEC - 40031
DEC 1/2 SEL rampa cifti segimi bit 10
2209 RAMP COMM 0301 FB CMD WORD 1 bit 13 araciligiyla rampa girisi | 40001 40031
INPUT O sifira (ABB surtctuleri profili 5379 EFB PAR 19 bit 6 ile) | bit6 bit 13
HABERLESME HATA FONKSIYONLARI ABB DRV | DCU
3018 COMM NOT SEL Fieldbus haberlesmesi kesildiginde suricinin eylemini 43018
FAULT FUNC | HaTA belirler.

CONST SP 7

LAST SPEED
COMM 0,1...60,0 s iletisim kaybinin tespit edildigi andan 30718 COMM 43019
F30719 AULT FAULT FUNC parametresiyle secilen isleme kadar
TIME gecen slreyi tanimlar.
PID CONTROLLER REFERENCE SIGNAL SOURCE SELECTION ABB DRV | DCU
401014110/ COMM PID kontrol referansi (REF2) REF?2 igin 40003
4210 SET
POINT sEL | COMM+AN

COMM*AI1

Fieldbus kontrol arayuzi

Bir fieldbus sistemi ile surlict arasindaki haberlesme 16 bit giris ve ¢ikis veri
kelimeleri (ABB Surlcluleri profili) ile 32 bit giris ve ¢ikis kelimelerinden olusur (DCU

profili ile).

Kontrol Word’u ve Durum Word’u

Kontrol Word’u (CW) slriclyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel
yoludur. Kontrol Word'u fieldbus kontrol cihaziyla surticiye gonderilir. Stricd,
Kontrol Word’linde yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlari arasinda yer

degistirir.

Durum Word’u (SW), surtcuden fieldbus kontrol cihazina génderilen durum
bilgilerini igceren bir word’dur.

Referanslar

Referanslar (REF) 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans (6rn,

tersine dénus yonunu isaret eden) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur. Her bir referans kelimesinin icerigi hiz,
frekans, tork veya proses referansi olarak kullanilabilir.

Gergek Degerler

Gergek Degerler (ACT) suricinin secilmis degerleri ilgili bilgi iceren 16 bit

kelimelerdir.
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Referans se¢imi ve diizeltimi
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Fieldbus referansi (sinyal segimi metinlerinde COMM olarak adlandirilir), referans
secim parametrelerinden biri + 1703 ya da 7106 + COMM, COMM+AI1 veya
COMM*AI1 olarak ayarlanarak segilir. 7703 REF1 SELECT veya 7706 REF2
SELECT COMM olarak ayarlandiginda, fieldbus referansi s6z konusu duzeltme
olmadan iletilir. 7703 veya 1106 parametresi COMM+AI1 veya COMM*AI1 olarak
ayarlandiginda, fieldbus referansi asagidaki drneklerde gortldiga gibi analog giris

Al1 kullanilarak dizeltilir.

ABB Siiriiclileri profili igin referans dlizeltme &rnekleri

Ayarlama COMM > 0 iken COMM <0 iken
COMM+AI1 COMM(%) - (MAX-MIN) + MIN COMM(%) - (MAX-MIN) - MIN
+ (Al(%) -50%) - (MAX-MIN) + (Al(%) -50%) - (MAX-MIN)
Diizeltilen COMM
referans %0
4 Maks limi 0 rpm
1500 rpm aks limit
-7500 rpm
750 rpm
-1500 rpm
0 rpm v
%0 Diizeltilen
REF (%) referans
Dl?zeltilen COMM
referans REF (%)%-100  %-50 %0
A “— : 0 rpm
1500 rpm| - — — — _ e ! ! 2300 rpm
1200 rpm
-750 rpm
750 rpm
-1200 rpm
300 rpmy -1500 rpm
Orpm_ ‘ —» v
70 %50 %100 COMM Diizeltilen
REF (%) referans
Maksimum limit 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX parametreleri tarafindan belirlenir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN parametreleri tarafindan belirlenir.
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Ayarlama COMM > 0 iken COMM < 0 iken
COMM*AI1 COMM(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-MIN) + MIN COMM(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-MIN) - MIN
Diizeltilen COMM
referans‘ . REF (%‘)%_1 00 %-50 %0
1500rm | ks limit Minlimit ~ © Al'= %0 .7 0rem
* | | "
L | e
) AlL# %50 | e
Al = %100 "+ | ! IS AN
750 rpm| - -/ - 7’11 77777 : : /’: 750 rpm
o" | | | Al =.%50
RO | 0 A/=%100
o ‘ ‘ Maks limit ',* ‘
0rpm £° CAI=%0 " Min limit T ] -1500 rpm
%0 %50 %100 COMM Y Diizeltilen
REF (%) referans
Dt;J;zeltilen COMM
referans REF (%)%-100  %-50 %0
A < ; ‘ 0 rpm
1500 rpm | - — — — — - = - ! - . Al = %0 -300 rpm
! ! i Min limit ! ! Ry
1200 rpm | - — — — - : _ : Maks limit : : .
Al=D6100 .-"" AL 00 0P
750 rpm| - - J 7‘67‘5‘07 - ‘AJ _.%' ! °
-~ | imi -
LT | Maks limit - S -1200 rpm
.’ 0, . . N
300 rpm . Al=5%0_ Min limit ] 1500 rpm
0 rpm ‘ ‘ > \ S
%0 %50 %100 COMM Diizeltilen
REF (%) referans
Maksimum limit 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX parametreleri tarafindan belirlenir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN / 17107 REF2 MIN parametreleri tarafindan belirlenir.
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DCU profilinde fieldbus referans tipi Hz, rpm ya da yuzde olabilir. Asagidaki

orneklerde referans rpm'dir.

Ayarlama COMM > 0 rpm iken COMM < 0 rpm iken
COMM+AI1 COMM/1000 + (Al(%) -50%) - (MAX-MIN) COMM/1000+ (Al(%) -50%) - (MAX-MIN)
Dizetier
A REF -150000  -750000 0
. <+— 0 rpm
1500 rpm Maks limif

750 rom -750 rpm
Lo -1500 rpm
0 rpm ‘ Min limit v
0 750000 150000 COMM Diizeltilen
REF referans
Dlizeltilen COMM
referans REF  -150000 -750000 0
A «— 0 rpm
1500 rpmf - — — — - - - - 0
R -300 rpm
1200 rpm Min Timit
-750 rpm
750 rpm
‘Maks limit ~1200 rpm
. | |
300 rpm Lo e -1500 rpm
0 rpm ‘ —p v
0 750000 150000 COMM Diizeltilen
REF referans

Maksimum limit 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX parametreleri tarafindan belirlenir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN parametreleri tarafindan belirlenir.
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Ayarlama

COMM > 0 rpm iken

COMM < 0 rpm iken

COMM*AI1

(COMM/1000) - (Al(%) / 50%)

(COMM(%)/1000) - (Al(%) / 50%)

Diizeltilen COMM
referans . REF -150000  -750000 0 0
1500 pm |~~~ -, - Maks fimit | Min limit | Al = %0, o
Al /%100 .°° | o
| o | [ R
Al %50 | L OO A
750 rpm | - R |  AISY%50 750 rpm
’o.‘ | \ A
o : et Al/%100
Orpm | /.° ! ! Maks limit Lot |
P /- Al= %0 | Minlimit [ ] ~1500 rpm
0 v
750000 150000 ggﬁﬂ"/’ Diizeltilen
referans
Diizeltilen COMM
referans REF  -150000 -750000 0
A <« : 0 rpm
1500mpm| - _ AI=%0 300 rpm
1200 rpm . Maks limit | Min fimit 1 L
| *
! *:****;Jr'** -1 -750 rpm
750rpmp — — f - e - ‘ I Al =950
: Maks limit [ A -1200 rpm
300 rpm Al=%0  Minlimit | i Al'= %100 |
. e Bl -1500 rpm
rom . — A
0 750000 150000 COMM Diizeltilen
REF referans

Maksimum limit 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MAX parametreleri tarafindan belirlenir.

Minimum limit 7704 REF1 MIN / 17107 REF2 MIN parametreleri tarafindan belirlenir.
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REF1 ve REF2 fieldbus referanslari asagidaki tablolarda gorintilendigi gibi
Olceklendirilir.

Not: Referans dlzeltmeleri (bkz. bélim Referans se¢imi ve dlizeltimi, sayfa 219)
Olceklendirme isleminden dnce gergeklestirilir.

ABB Siirtictileri igin fieldbus blgeklendirme

Referans

+10000 = (par. 1108)
(10000, %100'e karsilik gelir)

Referans Aralik Tipi Olgeklendirme Goriigler
REF1 -32767 Hiz veya -20000 = ~(par. 1105) Nihai referans asagidaki ile
frekans 0=0 sinirlanmistir1704/1105.
+32767 +20000 = (par. 1105) Gergek motor hizi 2001/
(20000, %100' karsilik gelir) | 2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlanir.
REF2 -32767 Hiz veya -10000 = ~(par. 1108) Nihai referans asagidaki ile
frekans 0=0 sinirlanmistir1707/1108.
+32767 +10000 = (par. 1108) Gergek motor hizi 2001/
(10000, %100'e karsilik gelir) | 2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlanir.
Moment -10000 = ~(par. 1108) Son referans 2015/2017
0=0 (tork1) veya 2016/2018
g+10000 = (par. 1108) (tork2) tarafindan
(10000, %100'e karsilik gelir) | Snirlandirilir.
PID -10000 = ~(par. 1108) Son referans 4012/4013
referansi 0=0 (PID set1) veya 4112/4113

(PID set2) tarafindan
sinirlandirilir.

Not: 7704 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlarinin referans

Olceklendirme Uzerinde herhangi bir etkisi bulunmamaktadir.
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DCU profili igin fieldbus blgeklendirme

Referans

Referans Aralik Tipi Olgeklendirme Gorusler

REF1 -214783648 | Hiz veya 1000=1rpm/1Hz Nihai referans asagidaki ile
frekans sinirlanmistir1704/1105.
+214783647 Gergek motor hizi 2001/
2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlanir.

REF2 -214783648 | Hiz veya 1000 = %1 Nihai referans asagidaki ile
frekans sinirlanmistir1707/1108.
+214783647 Gergek motor hizi 2001/
2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlanir.

Moment 1000 = %1 Son referans 2015/2017
(tork1) veya 2016/2018
(tork2) tarafindan
sinirlandirilir.

PID 1000 = %1 Son referans 4012/4013
referansi (PID set1) veya 4112/4113
(PID set2) tarafindan
sinirlandirilir.

Not: 7704 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlarinin referans
Olceklendirme Uzerinde herhangi bir etkisi bulunmamaktadir.
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Referans yonetimi

Dénme yonu kontroll her bir kontrol konumu igin (EXT1 ve EXT2) grup 70 START/
STOP/DIR parametreleri kullanilarak konfiglre edilir. Fieldbus referanslari gift
kutupludur, negatif ya da pozitif olabilirler. Asagidaki sekiller grup 10 parametreleri
ve fieldbus referans isaretinin REF1/REF2 referansini Gretmek igin nasil

etkilestiklerini gosterir.
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COMM isareti ile belirlenen yon Dijital komut ile belirlenen yo6n,
orn. dijital girig, kontrol paneli
par. 10.03 s
onu Sonu
DIRECTION= REF1/2 REF1/2
FORWARD - -
Maks.ref. 4 - - - - - Maks.ref. +- - - - -
Fieldous | o Fieldous | o
Ref. 12 =500 %100 | Ref- /2 =5 300 %100 |
%-163 %163 %-163 %163
+[Max.ref.] 4+ +[Maks.ref.] +
par. 10.03 S
onu Sonu
DIRECTION = REF1/2 REF1/2
REVERSE I .
4 Maks.Ref. + Maks.Ref.
%-163 %163 %-163 %163
Fieldbus | %-100 %100 | Fieldbus | %-100 %100 |
ref. 1/2 | ? l | ref. 1/2 | : ; |
/] L +[Maks.Ref] +[Maks.Ref}- - - - :
par. 10.03
Sonu Sonu
DIRECTION = REF1/ REF1/2
REQUEST -1 1 Yén Komutu:
FORWARD
Maks.ref.+ - - - - Maks.ref. - - - - -
%-163 _ :
Fieldbus | %-1IOO ; | Fl?lc1it/)éjs | . ; |
ref. 1/2 | g %100 | ref. %100 %1Od J
| %163 %-163 . %163
/L L+ +[Maks.ref.] 4+ -~ - -\ :
[Maks.ref.] [Maks.ref.] Yon Komutu:
N REVERSE

Gercek degerin dlgeklendirilmesi

Gergek Degerler olarak ana sisteme gonderilen sayilarin dlgeklendiriimesi segilen
fonksiyona baglidir. Bkz. bélum Gergek sinyal ve parametreler.
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Modbus eslestirme

Asagidaki modbus fonksiyon kodlari, surict tarafindan desteklenmektedir.

. Kod .
Islevi Heks llave bilgi
(ond)
Coklu Tutma 03 (03) Slave cihazdaki kayitlarin degerlerini okur.
Kaytlarini Oku Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan

kayitlar olarak eslenir.

Tekli Tutma Kaydi | 06 (06) Slave cihazdaki tek bir kayda yazar.

Yaz Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Diagnostik 08 (08) Ana ve slave cihazlar arasindaki haberlesmenin veya slave cihaz
icindeki cesitli dahili hata durumlarinin kontrol edilmesi igin
kullanilan bir dizi test saglar.

Asagidaki alt kodlar desteklenmektedir:

00 Doénis Sorgu Verileri: Talep verilerinde gegirilen veriler yanit
olarak aktarilacak olan verilerdir. Yanit mesajinin tamami talep ile
ayni olmaldir.

01 Haberlesme Secenegini Yeniden Baslat: Slave cihaz seri hat
portu yeniden baglatiimal ve haberlesme olay sayaclarinin tamami
silinmelidir. Eger port Yalnizca Dinleme modunda ise yanit verilmez.
Eger port Yalnizca Dinleme Modunda degilse, yeniden
calistirmadan énce normal yanit verilir.

04 Yalnizca Dinleme Modunu Etkinlestir: Adreslenmis slave cihazi
Yalnizca Dinleme Moduna alir. Bu sekilde cihaz ag izerindeki diger
cihazlardan yalitilir ve adreslenen uzaktaki cihazla kesintisiz olarak
haberlesmeye devam edilebilir. Yanit yok. Bu moda gegildikten
sonra islenecek olan tek fonksiyon Haberlesme Segenegini Yeniden
Baslat fonksiyonudur (alt kod 01).

Coklu Tutma 10 (16) Slave cihazdaki kayitlara yazar (1 ile yaklasik 120 kayit arasi).

Kaytlarini Yaz Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Coklu Tutma 17 (23) Tek bir modbus isleminde tek okuma iglemi ile tek yazma igleminin

Kayitlarini Oku/ kombinasyonunu gergeklestirir (fonksiyon kodlari 03 ve 10). Yazma

Yaz islemi okuma isleminden énce gercgeklestirilir.

Kayit esleme

Sarucu parametreleri, Kontrol/Durum Word'u, referanslar ve gercek degerler 4xxxx
alanina eslenir, boylece:

* 40001...40099 surtcu kontrol/durum, referans ve gercek dederleri igin ayrilir.

+ 40101...49999, 0101...9999 siirlicti parametreleri icin ayrilir. (Orn. 40102, 0102
parametresidir). Bu eslemede binler ve ylzler basamagi grup numarasini ifade
ederken onlar ve birler basamagi grup icinde parametre numarasini gosterir.

Suricl parametreleri ile eslesmeyen kayit adresleri gegersizdir. Eger gegersiz
adresleri okuma veya yazma denemesi yapilirsa, modbus araylzi denetleyiciye bir
kural digi durum kodu gonderir. Bkz. Harici birakma kodlar, sayfa 224.
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Asagidaki tabloda 40001...40012 ve 40031...40034 modbus adreslerinin icerigi
hakkinda bilgi verilmigtir.

Modbus kaydi Erisim Bilgi

40001 | Kontrol Word R/W Kontrol Word. ABB Siirictileri profili tarafindan desteklenir,
orn. 56305 EFB CTRL PROFILE ayari ABB DRV LIM veya
ABB DRV FULL iken. 5319 EFB PAR 19 parametresinde
Kontrol Word'un onaltili formatta kopyasi goriiimektedir.

40002 | Referans 1 R/W Harici referans REF1. Bkz. bolum Fielbus referanslari sayfa
215.

40003 | Referans 2 R/W EXT2 Harici referansi. Bkz. bdlum Fielbus referanslar sayfa
215.

40004 | Durum Word R Durum Word. ABB Surictleri profili tarafindan desteklenir,

5305 EFB CTRL PROFILE ayari ABB DRV LIM veya ABB
DRV FULL iken. 56320 EFB PAR 20 parametresinde Kontrol
Word'un onaltili formatta kopyasi gériilmektedir.

40005 | Gergek 1...8 R Gergek deger 1...8. 5310... 5317 parametrelerini kullanarak
modbus kaydi 40005...40012'ye eslenecek bir gercek deger
40012 segin.

40031 | Kontrol Word LSW | R'W 03071FB CMD WORD 1, 6rn. DCU profili 32 bit Kontrol
Word'un en diigiik adresli word'u.

Yalnizca DCU profili tarafindan desteklenir, 6rn. 5305 EFB
CTRL PROFILE ayari DCU PROFILE iken.

40032 | Kontrol Word MSW | R/'W 0302 FB CMD WORD 2, 6rn. DCU profili 32 bit Kontrol
Word'un en yiiksek adresli word'u.

Yalnizca DCU profili tarafindan desteklenir, 6rn. 5305 EFB
CTRL PROFILE ayari DCU PROFILE iken.

40033 | Durum Word LSW R 0303 FB CMD WORD 1, 6rn. DCU profili 32 bit Durum
Word'unun en diisik adresli word'u.

Yalnizca DCU profili tarafindan desteklenir, 6rn. 5305 EFB
CTRL PROFILE ayari DCU PROFILE iken.

40034 | ACS350 STATUS R 0304 FB CMD WORD 2, 6rn. DCU profili 32 bit Durum
WORD MSW Word'unun en yiiksek adresli word'u.

Yalnizca DCU profili tarafindan desteklenir, 6rn. 5305 EFB
CTRL PROFILE ayari DCU PROFILE iken.

Not: Standart Modbus yoluyla parametre yazilari her zaman degiskendir, érn.
degistirilen degerler otomatik olarak kalici bellekte depolanmaz. Tum degistirilen
degerleri kaydetmek icin 7607 PARAM SAVE parametresini kullanin.
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Fonksiyon kodlari

4xxxx tutma haydi icin desteklenen fonksiyon kodlari:

Kod
Onalt.
(ond)

Fonksiyon ismi

ilave bilgi

03 (03)

Okuma 4X Kayit

Slave cihazdaki kayitlarin ikililerinin (4X referanslar) degerlerini
okur.

06 (06)

Tekli 4X kaydini
onceden belirle

Bir degeri tek kayit olarak ayarlar (4X referans). Yayinlandiginda
fonksiyon ayni kayit referansini ekli tiim slave cihazlara ayarlar.

10 (16)

Coklu 4X kayitlarini
onceden belirle

Degerleri bir kayit sirasina ayarlar (4X referanslar).
Yayinlandiginda fonksiyon ayni kayit referansini ekli tim slave
cihazlara ayarlar.

17 (23)

4X kayitlarini Oku/
Yaz

Tek bir modbus isleminde tek okuma iglemi ile tek yazma isleminin
kombinasyonunu gergeklestirir (fonksiyon kodlari 03 ve 10). Yazma
islemi okuma isleminden énce gergeklestirilir.

Not: Modbus veri mesajinda 4xxxx kaydi xxxx -1 seklinde adreslenmistir. Ornegin
40002 kaydi 0001 olarak adreslenir.

Harici birakma kodlar

Harici kodlari slrticiden gelen seri haberlesme yanitlaridir. Strlict asagidaki
tabloda bulunan standart Modbus hari¢ birakma kodlarini destekler.

Kod Adi Aciklama
01 Kural Disi Desteklenmemis komut
Fonksiyon
02 Kural Dig1 Veri Adres yok ya da okuma/yazma korumali.
Adresi
03 Kural Dis1 Veri Sirlcu igin hatali deger:
Degeri + Deger minimum veya maksimum limitin diginda.

« Parametre salt okunurdur.
* Mesaj cok uzundur.
+ Baslat etkin oldugunda parametre yazmaya izin verilmez.

* Fabrika makrosu segili oldugunda parametre yazmaya izin
verilmez.

5318 EFB PAR 18 surlicll parametresinde en son hari¢ tutma kodu tutulur.
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Haberlesme Profilleri

Dahili fieldbus ¢ haberlesme profilini destekler:
* DCU haberlesme profili

» ABB Sirictleri Sinirli haberlesme profili

» ABB Siriculeri Tam haberlesme profili

DCU profili kontrol ve durum araylzini 32 bit degerine uzatir ve ana suricl
uygulamasi ile dahili fieldbus ortami arasindaki dahili araytzdir.ABB Surlculeri
Sinirh PROFIBUS araylziine baghdir. ABB SurUculeri Tam profili ABB DRV LIM
uygulamasi tarafindan desteklenmeyen iki Kontrol Word bitini destekler.

Modbus Dahili fieldbus RS- Siiriici
ag 232/485

ABB DRV FULL / LIMITED

ABB Siriicileri profil Veri doniistirme DCU profili
5310...5317 parametreler
tarafindan segilen
gercek degerler
DCU PROFILE
DCU profili Kontrol/Durum Word DCU profili

Veri déntstirme
REF1/2 igin

5310...5317 parametrelen

tarafindan secilen
qgercek dederler
4 -4 4

ABB Siiriiciileri haberlegsme profili

ABB Siriculeri haberlesme profilinin iki uygulamasi bulunmaktadir: ABB Sirdcileri
Tam ve ABB Sirtctleri Sinirli. ABB Sdrtctleri haberlesme profili 5305 EFB CTRL

PROFILE parametresi ABB DRV FULL veya ABB DRV LIM olarak ayarlanmis iken

devrededir. Profilin Kontrol Word’u ve Durum Word’u asagida agiklanmistir.

ABB Siriculeri haberlesme profilleri EXT1 ve EXT2 yollarindan her biri ile
kullanilabilir. Kontrol Word'u komutlari 7007 EXT1 COMMANDS veya 71002 EXT2
COMMANDS parametreleri (hangi kontrol konumu devrede ise) COMM olarak
ayarlandiginda aktiftir.

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii
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Asagidaki tablo ve bu bélimde sonradan yer alan semada ABB suriculeri profili igin
Kontrol Word icerigi anlatilir. Blylk ve kalin harfli yazilar asagidaki blok semasinda

gosterilen durumlara aittir.

ABB Siiriciileri profili Kontrol Word (parametre 5319)

Bit Adi Deger Yorumlar
0 OFF1 1 READY TO OPERATE gir.
CONTROL 0 Aktif yavaslama rampasinda durma (2203/2206). OFF1 ACTIVE gir ; diger Kilitler
(OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO SWITCH ON’a ilerle.
1 OFF2 1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).
CONTROL 0 Acil durum OFF, sirlict serbest durusta.
OFF2 ACTIVE gir; SWITCH-ON INHIBITEDe ilerle.
2 OFF3 1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).
CONTROL 0 Acil durdurma, slrlicii 2208 parametresiyle belirlenen siirede durur. OFF3 ACTIVE
gir; SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.
Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve galistirilan makinenin stop
edilebilecedinden emin olun.
3 INHIBIT 1 OPERATION ENABLED gir. (Not: Calisma Izni sinyali aktif olmalidir; bkz. 1601
OPERATION parametresi. Eger par. 1601 COMM olarak ayarlanmigsa bu bit ayni zamanda
Calisma izni sinyalini de aktiflestirir.)
0 Calismayi engeller. OPERATION INHIBITED gir.
4 Not: Bit 4 yalnizca ABB DRV FULL profili tarafindan desteklenir!
RAMP_OUT_ 1 RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED gir.
SERl\Q/?:l(JAI\_IIB_B 0 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira getirin.
) Rampalari sifirlayin (akim ve DC gerilim limitleri zorlandiginda).
5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirin.
RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED gir.
0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait ¢ikis tutuldu)
6 RAMP_IN_ 1 Normal galisma. OPERATING gir.
ZERO 0 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
7 RESET 0=>1 | Aktif bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON INHIBITED gir. 1604 parametresi
COMM olarak ayarlandiginda etkindir.
0 Normal galismaya devam et.
8...9 Kullaniimiyor
10 Not: Bit 10 yalnizca ABB DRV FULL profili tarafindan desteklenir!
REMOTE_CMD |1 Fieldbus kontrol sagland.
(ABB DRV 0 Kontrol Word # 0 veya Referans # 0: Son Kontrol Word ve Referansi sakla.
FULL) Kontrol Word = 0 ve Referans = 0: Fieldbus kontrolii devrede.
Referans ve yavaglama/hizlanma rampasi kilitlendi.
11 EXT CTRLLOC |1 Harici kontrol yeri EXT2'yi segin. 1102 parametresi COMM olarak ayarlandiginda
etkindir.
0 Harici kontrol yeri EXT1’i segin. 1102 parametresi COMM olarak ayarlandiginda
etkindir.
12...15 | Rezerve

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii
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Asagidaki tablo ve bu bélimde sonradan yer alan semada ABB surtculeri profili igin
Durum Word iceri@i anlatilir. Blyulk ve kalin harfli yazilar asagidaki blok semasinda
gOsterilen durumlara aittir.

ABB Siiriiciileri profili (EFB) Durum Word (par. 5320)

Bit

Adi

Dege
r

DURUM/Aciklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)

RDY_ON

READY TO SWITCH ON

NOT READY TO SWITCH ON

RDY_RUN

READY TO OPERATE

OFF1 ACTIVE

RDY_REF

OPERATION ENABLED

OPERATION INHIBITED

TRIPPED

FAULT. Bkz. bolim Hata izleme.

No fault

OFF_2_STA

OFF2 etkin degil

OFF2 ACTIVE

OFF_3_STA

OFF3 etkin degil

OFF3 ACTIVE

SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBITED

Ac¢ma engelleme devrede degil

ALARM

Alarm. Bkz. bolim Hata izleme.

Alarm

AT_SETPOINT

OPERATING. Gergek deger referans degere esit (= tolerans sinirlari dahilinde, 6rn.
hiz kontroliinde hiz hatasi nominal motor hizinin %4/1'i* ya da daha az).

* Asimetrik histeresis: hiz referans alanina girdiginde %4, hiz referans alanindan
¢iktiginda %1.

Gergek deger referans degerinden farklidir (= tolerans limitleri disindadir).

REMOTE

Sdrici kontroli konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2)

Sirtcl kontrol konumu: LOCAL.:

10

ABOVE_LIMIT

= Ol = O

Denetlenen parametre degeri denetleme (st sinirini agiyor. Denetlenen parametre
degeri denetleme alt sinirinin altina diisene kadar bit degeri 1'dir. Bkz. 32
SUPERVISION parametre grubu.

Denetlenen parametre degeri denetleme alt sinirinin altina diger. Denetlenen
parametre degeri denetleme Ust sinirini gegene kadar bit degeri 0'dir. Bkz. 32
SUPERVISION parametre grubu.

11

EXT CTRL LOC

Harici kontrol yeri EXT2 segili

Harici kontrol yeri EXT1 segili

12

EXT RUN ENABLE

Harici Calisma izni sinyali alinmistir

O = Of =

Harici Calisma izni alinamadi

13...

Rezerve

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii



228

Asagidaki durum semasi ABB surtculeri profili icin Kontrol Word (CW) ve Durum
Word (SW) bitlerinin start-stop fonksiyonunu gosterir.

HATA

Herhangi bir durumdan

+ Hata

— (SW Bit3=1)

j# (CW Bit7=1)**
I~

Herhangi bir Herhangi bir durumdan
durumda
Acil Stop Acil Stop Kapall
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit 1=0)
uez—ny__| OFF3 OFF2 | oo
(SW Bit5=0) AKTIE AKTIE (SW Bit 4=0)
n(f)=0/1=0 +
N~
L Ll

Herhangi bir durumdan

OFF1 (CW Bit0=0) -|-

ACMA _
SW Bit1=0) — OFF1 INPUT POWER OFF ENGELLENDi — (SW Blt6=1)
( it1=0) AKTIF
_ _ Glc ACIK CW Bit0=0
oo A oo
1/

AB CD AGMAYA | L

HAZIR DEGIL (SW Bit0=0)
(CW Bit3 =0) + (CW xxxx x1*xx xxxx x110)

o~ CALISMA CALISMAYA | M=

(SW Bit2 =0)— ENGELLENDI HAZIR (SW Bit0=1)
ISLETIM ENGELLENDI + ; (CW= xxxx X1*xx xxxx x111)
=
B*C*D*

CALISMAYA | o

LR (SW Bit1=1)
(CW Bit4=0)* + (CW Bit3=1 ve
SW Bit12=1)
CALISMA o
C D iZNi VAR (SW Bit2=1)

| A —1—4
(CW Bit5=0) (

] Durum

mm Durum degisimi

=== Ornekte tanimlanan yol
CW = Kontrol Word

SW = Durum Word

RFG = Rampa Fonksiyon Jeneratori
| = Par. 0104 CURRENT

f=Par. 0103 OUTPUT FREQ
n=Hz

* yalnizca ABB DRV FULL profili tarafindan
desteklenir.

** Eger hata herhangi bagka bir kaynaktan

D
(CW Bit6=0) -t B —3—

RFG: ACCELERATOR

CW=xxxx x1*xx xxx1* 1111

orn. Bit4=1)*

RFG CIKIS
iZIN VAR*

(CW=xxxx x1*xx xx11* 1111

orn. Bit5=1)

iZNi VAR
C
(CW=xxxx x1*xx x111* 1111
orn. Bit6=1)
OPERATING |— (SW Bit8=1)
D —<}—]
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DCU haberlesme profili

DCU profili kontrol ve durum arayiziini 32 bite genislettiginden, kontrol (0301 ve
0302) ve durum (0303 ve 0304) word'leri i¢in iki farkli sinyale ihtiya¢ duyulmaktadir.

Asagidaki tabloda DCU profili icin Kontrol Word igerigi anlatiimaktadir.

DCU Profili Kontrol Word (parametre 0301)

Bit Adi Deger Bilgi
0 | STOP 1 tIZ))ulrm;a modu parametresi (2702) ya da durma modu taleplerine gére durma. (7 ve 8
itleri).
Not: Ayni anda verilen STOP ve START komutlari, durdur komutuyla sonuglanir.
0 islem yok
1 | START 1 Start
Not: Ayni anda verilen STOP ve START komutlari, durdur komutuyla sonuglanir.
0 islem yok
2 | REVERSE 1 Geri yon. Yon, bit 2 ve 31 (=referansin isareti) degerlerinde XOR kullanilarak
belirlenir.
0 ileri yon.
3 |LOCAL 1 Lokal kontrol moduna gir.
0 Harici kontrol moduna gir.
4 | RESET ->1 Resetleme.
diger | Islem yok
5 | EXT2 1 Harici kontrol EXT2'ye gegis.
0 Harici kontrol EXT1'e gegis.
6 | RUN_DISABLE 1 Calistirma Devre Digi Etkinlestir.
0 Caligma izni Etkinlestir.
7 | STPMODE_R 1 Aktif yavaglama rampasinda durma (bit 10). Bit O dederi 1 olmaldir (=STOP).
0 islem yok
8 | STPMODE_EM 1 Acil stop. Bit 0 degeri 1 olmalidir (=STOP).
0 islem yok
9 | STPMODE_C 1 Serbest durus. Bit 0 degeri 1 olmalidir (=STOP).
0 islem yok
10 | RAMP_2 1 Hizlanmal/yavaslama rampa ¢ifti 2'yi kullanin (2205...2207 parametreleri tarafindan
belirlenir).
0 Hizlanmal/yavaslama rampa gifti 1'i kullanin (2202...2204 parametreleri tarafindan
belirlenir).
11 | RAMP_OUT_O 1 Rampa ¢ikigini sifira zorla.
0 islem yok
12 | RAMP_HOLD 1 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait ¢ikis tutuldu)
0 islem yok
13 | RAMP_IN_O 1 Rampa girisini sifira zorla.
0 islem yok
14 | REQ_LOCALLOC |1 Loka)l kilidi etkinlestir. Lokal kontrol moduna giris engellenmektedir (panelin LOC/REM
tusu).
0 islem yok
15 | TORQLIM2 1 Minimum/maksimum tork limiti 2'yi kullan (20716 ve 2018 parametreleri tarafindan
belirlenir).
0 Minimum/maksimum tork limiti 1'i kullan (20715 ve 2017 parametreleri tarafindan

belirlenir).

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii
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DCU PROFILE Kontrol Word (par. 0302)

Bit

Adi

Dege

Bilgi

16

FBLOCAL_CTL

istenen Kontrol Word icin fieldbus lokal modu.

Ornek: Siiriicii uzaktan kumandada ve galisma/durma/yén komutu kaynagi
harici kontrol konumu 1 (EXT1) igin Dl ise: bit 16'y1 de@er 1'e ayarlayarak
calisma/durma/yon, fieldbus komut word'u ile kontrol edilir.

Fieldbus lokal modu yok

17

FBLOCAL_REF

istenen referans icin fieldbus lokal mod Kontrol Word'u. Bkz. 6rnek, bit 16
FBLOCAL_CTL.

Fieldbus lokal modu yok

18

START_DISABLE1

Start izni Yok

Starti devreye al. 1608 parametre ayari COMM ise etkindir.

19

START_DISABLE2

Start izni Yok

o| =~|O| —~| O

Starti devreye al. 1609 parametre ayari COMM ise etkindir.

20...26

Rezerve

27

REF_CONST

Sabit hiz referansi talebi.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.

islem yok

28

REF_AVE

Ortalama hiz referansi talebi.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.

islem yok

29

LINK_ON

Fieldbus baglantisinda algilanan master.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.

Fieldbus baglantisi kesilmis.

30

REQ_STARTINH

Calistirma engelleme

Calistirma engelleme yok

31

Rezerve
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Asagidaki tabloda DCU profili igin Durum Word igerigi anlatiimaktadir.

DCU Profili Durum Word (par. 0303)

Bit Adi Deger Durum

0 | READY 1 Sdricd, start komutunu almaya hazir.
0 Sarlci hazir degil.

1 | iZNi VAR 1 Harici Calisma izni sinyali alinmistir.
0 Alinan Calisma Izni sinyali yok.

2 | STARTED 1 Surlcd, start komutunu aldi.
0 Sirlcd, start komutunu almadi.

3 | RUNNING 1 Sdrlci modilasyonda.
0 Sdrlci modilasyonda degil.

4 | ZERO_SPEED 1 Siricu sifir hizda.
0 Siricd, sifir hiza ulagamadi.

5 | ACCELERATE 1 Sirucu hizlaniyor.
0 Sirtct hizlanmiyor.

6 | DECELERATE 1 Sdrlci yavasliyor.
0 Sirucu yavaglamiyor.

7 | AT_SETPOINT 1 Siricu set degerinde. Gergek deger referans degerine

esdegerdir (6rn. tolerans limitleri icindedir).

0 Sirlict set degerine ulasmadi.

8 |LIMIT 1 islem, grup 20 LIMITS ayarlariyla sinirland.
0 islem, grup 20 LIMITS ayarlar dahilinde.

9 | SUPERVISION 1 Denetlenen parametre (grup 32 SUPERVISION) limitler diginda.
0 Tdm denetlenen parametreler limitler dahilinde.

10 | REV_REF 1 Sdrlci referansi ters yonde.
0 Sirtcu referansi ileri yonde.

11 | REV_ACT 1 Sdrlci ters yonde calisiyor.
0 Sdricd ileri ydnde galigiyor.

12 | PANEL_LOCAL 1 Kontrol, kontrol paneli (veya bilgisayar araci) lokal modunda.
0 Kontrol, kontrol paneli lokal modunda degil.

13 | FIELDBUS_LOCAL |1 Kontrol, fieldbus lokal modunda
0 Kontrol, fieldbus lokal modunda degil.

14 | EXT2_ACT 1 Kontrol EXT2 modunda.
0 Kontrol EXT1 modunda.

15 | FAULT 1 Sdrlci arizali durumda.
0

Sdrlci arizali durumda degil.

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii
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DCU Profili Durum Word (par. 0304)
Bit Adi Deger Durum
16 ALARM 1 Bir alarm aktif.
0 Aktif olan alarm yok.
17 Rezerve
18 DIRLOCK 1 Yon kilidi ACIK. (Yon degisimi kilitli.)
0 Yon kilidi KAPALL.
19 LOCALLOCK 1 Lokal mod kilidi ACIK. (Lokal mod kilitli.)
0 Lokal mod kilidi KAPALI.
20 CTL_MODE 1 Sdruicd, vektor kontrol modunda.
0 Sirlcd, skaler kontrol modunda.
21...25 | Rezerve
26 REQ_CTL 1 Kontrol Word fieldbus'tan istendi
0 islem yok
27 REQ_REF1 1 Referans 1 fieldbus'tan istendi
0 Referans 1 fieldbus'tan istenmedi.
28 REQ_REF2 1 Referans 2 fieldbus'tan istendi
0 Referans 2 fieldbus'tan istenmedi.
29 REQ_REF2EXT 1 Harici PID referansi 2 fieldbus'tan istendi
0 Harici PID referansi 2 fieldbus'tan istenmedi.
30 ACK_STARTINH 1 Fieldbus'tan calistirma engelleme
0 Fieldbus'tan galistirma engelleme yok
31 Rezerve
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Hata izleme

Bu bolumin icindekiler

Guvenlik

A

Bu bolim olasi sebep ve ¢ozim yollariyla birlikte tim alarm ve hata mesaijlarini
igerir.

UYARI! Sirtcinin bakimi sadece yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmalidir.
Sirdcl Uzerinde galismaya baslamadan 6nce ilk sayfalardaki Giivenlik bélumi
icinde yer alan guvenlik talimatlarini okuyun.

Alarm ve hata gostergeleri

Hata kirmizi LED ile gosterilir. Bkz. bolum LED sayfa 251.

Panel gbstergesindeki bir alarm ya da hata mesaji normal olmayan stricu
durumunu gésterir. Bu bolimde verilen bilgiler kullanarak bir¢ok alarm ve hata
nedeni tespit edilebilir ve duzeltilebilir. Duzeltilemiyorsa bir ABB temsilcisiyle iletisim
kurun.

Mesajdan sonra parantez iginde yer alan dort basamakli kod numarasi fieldbus
haberlegmesi icindir. (Bakiniz bolum Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii ve Fieldbus
adaptorli fieldbus kontrolii.)

Resetleme nasil yapilir

RESET

EXIT RESET

Saru (Temel Kontrol Paneli) veya (Geligmis Kontrol Paneli) klavye tuguna
basarak, dijital giris veya fieldbus ile ya da besleme gerilimini kisa bir siire kapatarak
resetlenebilir. Hata giderildiginde motor yeniden start edilebilir.

Hata tarihgesi

Bir hata tespit edildiginde Hata Tarih¢esinde saklanir. En son hatalar ve alarmlar,
gerceklestigi tarih bilgisiyle saklanir.

0401 LAST FAULT, 0412 PREVIOUS FAULT 1 ve 0413 PREVIOUS FAULT 2
parametreleri en son hatalari saklar. 0404...0409 parametreleri en son hatanin
gerceklestigi andaki sricl ¢alisma verilerini gosterir. Gelismis Kontrol Paneli hata
gecmisi hakkinda ek bilgiler saglamaktadir. Daha fazla bilgi almak i¢in bkz. Hata
Kayit modu, sayfa 70.

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan alarm mesajlari

KOD ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
2001 OVERCURRENT Cikig akim limit kontrolori Motor yukunu kontrol edin.
(2310) aktif. Hizlanma rampasini kontrol edin (2202 ve 2205).
0308 bit 0 Motoru ve motor kablosunu (fazlar da dahil olmak Gzere)
(programlanabilir kontrol edin.
hata fonk. 7610) Ortam kosullarini kontrol edin. Kurulum tesisindeki ortam
sicakhgi 40°C'yi asarsa yuk kapasitesi azalir. Bkz. bolim
Deder kaybi sayfa 254.
2002 OVERVOLTAGE DC asiri gerilim kontrolori Yavaglama rampasini kontrol edin (2203 ve 2206).
(3210) aktif. Statik veya gegici asir gerilim olup olmadigini 6grenmek
0308 bit 1 icin giris besleme hattini kontrol edin.
(programlanabilir
hata fonk. 1670)
2003 UNDERVOLTAGE DC dusuk gerilim Giris besleme kaynagini kontrol edin.
(3220) kontrolori aktif.
0308 bit 2
(programlanabilir
hata fonks. 1610)
2004 DIRLOCK Yo6n degisimine izin 1003 DIRECTION parametresi ayarlarini kontrol edin.
0308 bit 3 verilmemektedir.
2005 10 COMM Fieldbus haberlesme Fieldbus haberlesme durumunu kontrol edin. Bakiniz bolim
(7510) kesintisi Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii/Dahili fieldbus'li
0308 bit 4 fieldbus kontrolii veya uygun bir fieldbus adaptér kilavuzu.
(programlanabilir Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
hata fonk. 3018, Baglantilari kontrol edin.
3019) Masterin haberlesme yapip yapamadigini kontrol edin.
2006 Al1 LOSS Al1 analog giris sinyali Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
(8110) 3021 Al1 FAULT LIMIT Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgtin olup olmadigini
0308 bit 5 parametresi tarafindan kontrol edin.
! tanimlanan limitin altina o .
(programlanabilir diistil. Baglantilari kontrol edin.
hata fonks. 3001,
3021)
2007 Al2 LOSS Al2 analog giris sinyali Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
(8110) 3022 Al2 FAULT LIMIT Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgtin olup olmadigini
0308 bit 6 parametresi tarafindan kontrol edin.
! tanimlanan limitin altina o .
(programlanabilir diistii Baglantilari kontrol edin.
hata fonks.
3001,3022)
2008 PANEL LOSS Siriicu icin aktif kontrol Panel baglantisini kontrol edin.
(5300) llionumlu darlif s:gillmi§ bir | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
0308 bit 7 kgg:rr]ci;pane thaberiesmeyl Kontrol panel konnektoriini kontrol edin.
(programlanabilir ' Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.
hata fonks. 3002) Eger siriict harici kontrol modunda (REM) ve calisma/
durdurma ve yon komutlarini ve referanslarini kontrol paneli
Uzerinden kabul edecek sekilde ayarlanmis ise:
Grup 10 START/STOP/DIR ve 11 REFERENCE SELECT
ayarlarini kontrol edin.

Hata izleme
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KOD ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
2009 DEVICE Sirtcu asin sicakhgi. Ortam kosullarini kontrol edin. Bkz. bélim Deder kaybi
OVERTEMP Alarm sinirt 120°C'dir. sayfa 254.
(4210) Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
0308 bit 8 Motor guctni surtict guclyle kargilastirin.
2010 MOTOR TEMP Asin ylk, yetersiz motor Motor degerlerini, yliki ve sogutmayi kontrol edin.
(4310) gucu,hyettelrs(,jlz sogutmla Devreye alma verisini kontrol edin.
0305 bit 9 veya hatal devreye aima Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
N verisi sebebiyle asiri (veya
(programlanabilir asir gériinen) motor
hata fonk. S|cak||g|_
3005...3009 1 3503) Olgllen motor sicakhgl, Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.
3503 ALARM LIMIT Sensér gergek sayisinin (3507 SENSOR TYPE)
parametresiyle girilen parametresi ile ayarlanan degerle ayni olup olmadigini
alarm limitini asmis. kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motorun diizgiin sekilde
sogutuldugundan emin olun: Sogutma fanini kontrol edin,
sogutma yuzeylerini temizleyin, vb.
2011 UNDERLOAD Motor yukd, 6rnegin Calistirilan ekipmanda bir sorun olup olmadigini kontrol
(FF6A) calistinlan ekipmaninda edin.
0308 bit 10 bulunan bir serbest Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
birakma mekanizmasi PN
(programl. hata sebebiyle cok diisiik. Motor gliclinG sirici gucuyle kargilagtirin.
fonk. 3013...3015)
2012 MOTOR STALL Motor, érnegdin asiri yik Motor yikini ve siriictiniin nominal degerlerini kontrol
(7121) veya yetersiz motor gticl edin.
0308 bit 11 sebebiyle sikisma Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
bélgesinde galismaktadir.
(programl. hata
fonk. 3010...3012)
2013 AUTORESET Otomatik reset alarmi 31 AUTOMATIC RESET parametre grubu ayarlarini kontrol
0308 bit 12 edin.
2018 PID SLEEP Uyku fonksiyonu uyuma Bakiniz parametre gruplari 40 PROCESS PID SET 1...41
0309 bit 1 moduna girmis. PROCESS PID SET 2.
2019 ID RUN Motor Tanima Calistirmasi Bu alarm normal devreye alma iglemlerine aittir. Strtcu
0309 bit 2 aclk. motor tanimanin tamamlandigini gésterene kadar bekleyin.
2021 START ENABLE 1 Start izni 1 sinyali alinmadi | 7608 START ENABLE 1 parametresi ayarlarini kontrol edin.
MISSING Dijital giris baglantilarini kontrol edin.
0309 bit 4 Fieldbus haberlesme ayarlarini kontrol edin.
2022 START ENABLE 2 Start izni 2 sinyali alinmadi | 7609 START ENABLE 1 parametresi ayarlarini kontrol edin.
MISSING Dijital giris baglantilarini kontrol edin.
0309 bit 5 Fieldbus haberlesme ayarlarini kontrol edin.
2023 EMERGENCY Sdric, acil stop komutu Calismaya devam etmenin gtivenli olup olmadigini kontrol
STOP aldive 2208 EM DEC TIME | edin.
0309 bit 6 parametresi tarafindan - Acil stop butonunu tekrar normal konumuna getirin.
tanimlanan rampa siiresine
gore stop yapiyor.
2025 FIRST START Motor tanimlama Sirtct motor tanimanin tamamlandigini gosterene kadar
0309 bit 8 miknatislamasi agik. Bu bekleyin.

alarm normal devreye alma
islemlerine aittir.

Hata izleme
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KOD ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

2026 INPUT PHASE Ara devre DC gerilimi, Giris besleme hatti sigortalarini kontrol edin.
LOSS eksik giris besleme hatti Girig besleme kaynag@i dengesizligini kontrol edin.
(3130) fazi veya yanmis sigorta Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
0306 bit 5 nedeniyle salinim

(programlanabilir
hata fonksiyonu

3016)

yapmakta.

DC gerilimi dalgalanmasi
nominal DC geriliminin
%14'Unu astiginda alarm
verilir.

Temel Kontrol Paneli tarafindan olusturulan alarmiar

Kontrol Paneli alarmlari, Temel Kontrol Panelinde bir kod, A5xxx, ile birlikte

gosterilir.
ALARM KODU SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
5001 Siricl yanit vermiyor. Panel baglantisini kontrol edin.
5002 Uyumsuz haberlegsme profili Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5010 Bozuk panel parametre yedekleme dosyasi Param.leri kargidan yuklemeyi tekrar deneyin.
Parametreleri yiklemeyi tekrar deneyin.
5011 Siricl bagka bir kaynaktan kontrol ediliyor. Sirucu kontroliing, lokal kontrol modu olarak
degistirin.
5012 Doénusg yonu kilitlendi. Yo6n degistirmeyi etkinlestir. Bkz. parametre
1003 DIRECTION.
5013 Calistirma engelleme aktif oldugu icin panel Calistirma engellemeyi devre digi birakin ve
kontroli devre disl. tekrar deneyin. Bkz. par. 2708 START INHIBIT.
5014 Siricu hatasi nedeniyle panel kontrolii devre disi. Sirtclu hatasini resetleyin ve tekrar deneyin.
5015 Lokal kontrol modu kilidi aktif oldugu igin panel Lokal kontrol kilidini devre disi birakin ve tekrar
kontrolii devre digl. deneyin. Bkz. parametre 7606 LOCAL LOCK.
5018 Parametre varsayilan degeri bulunamadi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5019 Sifir diginda bir parametre degeri yazmak yasaktir. Sadece parametre resetlemeye izin verilir.
5020 Parametre veya parametre grubu yok ya da Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
parametre degeri hatali.
5021 Parametre veya parametre grubu gizli. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5022 Parametre yazmaya kargi korumalidir. Parametre degeri salt okunurdur ve
degistirilemez.
5023 Sirucu galisirken par. degisikligine izin verilmez. Sirtcuyu durdurun ve par. degerini degistirin.
5024 Siricu gorevi yerine getiriyor. Gorev tamamlanana kadar bekleyin.
5025 Yazilim yikleniyor ya da karsidan yukleniyor. Karslya yukleme/yikl. bitene kadar bekleyin.
5026 Deger, minimum limitte veya limitin altinda. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5027 Deger, maksimum limitte veya limitin Uzerinde. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5028 Gecersiz deger Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
5029 Bellek hazir degil. Tekrar deneyin.
5030 Gegersiz istek Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5031 Sirtcu hazir degil, 6rn., disuk DC ger. nedeniyle. Giris besleme kaynagini kontrol edin.
5032 Parametre hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5040 Par. kargidan ylkleme hatasi. Segilen par. seti Karsidan yiiklemeden énce yiikleme islemi
mevcut par. yedekleme dosyasinda bulunmuyor. gerceklestirin.
5041 Parametre yedekleme dosyasi bellege uymuyor. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

Hata izleme
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ALARM KODU SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
5042 Parametre karsidan yiukleme hatasi. Segilen Karsidan yiiklemeden 6nce yiikleme islemi
parametre seti mevcut parametre yedekleme gergeklestirin.
dosyasinda bulunmuyor.
5043 Calistirma engelleme yok
5044 Parametre yedekleme dosyasi hatayi geri yikliyor | Dosyanin sirtci ile uyumlu olup olmadigindan
emin olun.
5050 Parametrenin karsiya yUklenmesi iglemi iptal edildi. | Parametreleri karsidan yuklemeyi tekrar
deneyin.
5051 Dosya hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5052 Parametrenin panele yliklenmesi islemi basarisiz Parametreleri kargidan yiiklemeyi tekrar
oldu. deneyin.
5060 Parametrenin sirlclye ylklenmesi islemi iptal Parametreleri yuklemeyi tekrar deneyin.
edildi.
5062 Parametrenin suriicuye yuklenmesi islemi basarisiz | Parametreleri yiklemeyi tekrar deneyin.
oldu.
5070 Panel yedek bellegine yazma hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5071 Panel yedek bellegini okuma hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5080 isleme izin verilmedi, ¢linkii siiriicii lokal kontrol Lokal kontrole moduna gegin.
modunda degil.
5081 Aktif ariza nedeniyle igleme izin verilmiyor. Hatanin nedenini kontrol edin ve hatayi
resetleyin.
5082 isleme izin verilmedi, ¢iinkii izerine yazma modu
etkin.
5083 isleme izin verilmedi, ¢linkii parametre kilidi acik. 1602 PARAMETER LOCK parametresi ayarini
kontrol edin.
5084 Sdrlci bir gorevi gergeklestirmekte oldugundan Gorev tamamlanana kadar bekleyin ve tekrar
isleme izin verilmiyor. deneyin.
5085 Kaynaktan hedef surtclye parametre yikleme Kaynak ve hedef surlcu tiplerinin ayni olup
islemi basarisiz oldu. olmadigini kontrol edin, 6rn. ACS350. Bkz.
sarucu tip etiketi.
5086 Kaynaktan hedef suruclye parametre yikleme Kaynak ve hedef surlci tipi kodlarinin ayni
islemi basarisiz oldu. olup olmadigini kontrol edin. Bkz. slrtcu tip
etiketi.
5087 Parametre setleri uyumsuz oldugundan kaynaktan Kaynak ve hedef surlcu bilgilerinin ayni olup
hedef sirlclye parametre yiukleme islemi basarisiz | olmadigini kontrol edin. Bkz. grup 33
oldu. INFORMATION parametreleri.
5088 Sdrici bellek hatasi nedeniyle islem basarisiz Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
oldu.
5089 CRC hatasi nedeniyle karsidan yikleme basarisiz Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
oldu.
5090 Veri isleme hatasi nedeniyle kargidan yikleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
basarisiz oldu.
5091 Parametre hatasi nedeniyle islem basarisiz oldu. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5092 Parametre setleri uyumsuz oldugundan kaynaktan Kaynak ve hedef surlcu bilgilerinin ayni olup

hedef slrlciye parametre yiikleme iglemi basarisiz
oldu.

olmadigini kontrol edin. Bkz. grup 33
INFORMATION parametreleri.

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan hata mesajlari

KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0001 OVERCURRENT Cikis akimi, agma seviyesini Motor ylkinu kontrol edin.
(2310) gecti. Hizlanma rampasini kontrol edin (2202 ve 2205).
0305 bit 0 Motoru ve motor kablosunu (fazlar da dahil olmak
Uzere) kontrol edin.
Ortam kosullarini kontrol edin. Kurulum tesisindeki
ortam sicakligi 40°C'yi asarsa yuk kapasitesi azalir.
Bkz. bolim Deger kaybi sayfa 254.
0002 DC OVERVOLT Ara devrede agsiri DC gerilimi. Asiri gerilim kontrolériniin agik oldugundan emin
(3210) DC asiri gerilim agma siniri 200 | olun (2005 OVERVOLT CTRL parametresi).
0305 bit 1 V surtcdler igin 420,\/. ve 400V | statik veya gegici asir gerilim olup olmadigini
surdctler igin 840 V'dir. dgrenmek igin giris besleme hattini kontrol edin.
Fren kiyici ve direncini (eger kullaniliyorsa) kontrol
edin. DC asir gerilim kontrold, fren kiyici ve direnci
kullanilirken devre digi birakiimalidir.
Yavaslama rampasini kontrol edin (2203, 2206).
Frekans donustiriclyl fren kiyici ve fren direnci
kullanarak tekrar galistirin.
0003 DEV OVERTEMP Sirtcu agsiri sicakhdi. Hata Ortam kosullarini kontrol edin. Bkz. boélim Deger
(4210) agma siniri 135°C'dir. kaybi sayfa 254
0305 bit 2 Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
Motor guictinii siirtict giiclyle karsilastirin.
0004 SHORT CIRC Motor kablolarinda veya Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
(2340) motorda kisa devre
0305 bit 3
0006 DC UNDERVOLT Eksik giris besleme hatti fazi, Dustlik gerilim kontroldriiniin agik oldugundan emin
(3220) yanmis sigorta, dogrultucu olun (2006 UNDERVOLT CTRL parametresi).
0305 bit 5 Koprusi ig hatasi veya gok Giris besleme kaynagini ve sigortalari kontrol edin.
dustk giris glicl nedeniyle ara
devre DC gerilimi yetersiz.
DC disuk gerilim agma sinir
200 V sdirtcdiler icin 162 V ve
400 V surucdler igin 308 V'dir.
0007 Al1 LOSS Al1 analog giris sinyali 3021 Al1 | Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
(8110) FAULT LIMIT parametresi Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgiin olup
0305 bit 6 taraflnd?n .t.anlmlanan limitin olmadigini kontrol edin.
altina dustd. . .
(programl. hata fonk. Baglantilari kontrol edin.
3001, 3021)
0008 AlI2 LOSS Al2 analog giris sinyali 3022 Al2 | Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
(8110) FAULT LIMIT parametresi Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgiin olup
0305 bit 7 tarafindan tanimlanan limitin olmadigini kontrol edin.

(programl. hata fonk.

3001, 3022)

altina dustd.

Baglantilar kontrol edin.

Hata izleme
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KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0009 MOT OVERTEMP Asiri yik, yetersiz motor giicu, Motor degerlerini, yliki ve sogutmayi kontrol edin.
(4310) ﬁetersiz scl)gutma .eryabha;.alll Devreye alma verisini kontrol edin.
. evreye alma verisi sebebiyle . . .
0305 bit 8 asini (veya asir gériinen) motor Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
(programlgnabilir sicakiigi.
22?5?2'8337”;5 04) Olgiilen motor sicakhg, 3504 Hata seviyesinin degerini kontrol edin.
FAULT LIMIT parametresiyle Sensor gergek sayisinin (3507 SENSOR TYPE)
girilen hata limitini agmis. parametresi ile ayarlanan degerle ayni olup
olmadigini kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motorun diizglin sekilde
sogutuldugundan emin olun: Sogutma fanini kontrol
edin, sogutma yuzeylerini temizleyin, vb.
0010 PANEL LOSS Siricu igin aktif kontrol konumu | Panel baglantisini kontrol edin.
(5300) zlagakl segilm.i§kbir kontrol paneli | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
0305 bit 9 aberiesmey! kesmis. Kontrol panel konnektoriind kontrol edin.
(programlanabilir Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.
hata fonksiyonu Eger siriicu harici kontrol modunda (REM) ve
3002) calisma/durdurma ve yén komutlarini ve
referanslarini kontrol paneli Gizerinden kabul edecek
sekilde ayarlanmis ise:
Grup 10 START/STOP/DIR ve 11 REFERENCE
SELECT ayarlarini kontrol edin.
001 ID RUN FAIL Motor ID Run basariyla Motor baglantisini kontrol edin.
(FF84) tamamlanamadi. Devreye alma verilerini kontrol edin (grup 99 START-
0305 bit 10 UP DATA).
Maksimum hizi kontrol edin (parametre 2002). Motor
nominal hizinin en az %80'i olmalidir (par. 9908).
ID run’in bélim /D Run nasil gergeklegtirilir, sayfa 48,
talimatlara gére gerceklestirildiginden emin olun.
0012 MOTOR STALL Motor, érnegin asiri yuk veya Motor yikinu ve siriictiniin nominal degerlerini
(7121) yetersiz motor giicii sebebiyle kontrol edin.
0305 bit 11 sikisma bolgesinde Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
calismaktadir.
(programl. hata fonk.
3010...3012)
0014 EXT FAULT 1 Harici hata 1 Harici cihazlarda hata olup olmadigini kontrol edin.
(9000) 3003 EXTERNAL FAULT 1 parametresi ayarini
0305 bit 13 kontrol edin.
(programlanabilir
hata fonk. 3003)
0015 EXT FAULT 2 Harici hata 2 Harici cihazlarda hata olup olmadigini kontrol edin.
(9001) 170 EXTERNAL FAULT 2 parametresi ayarini kontrol
0305 bit 14 edin.
(programlanabilir
hata fonk. 3004)
0016 EARTH FAULT Sdrlci, motor veya motor Motoru kontrol edin.

(2330)
0305 bit 15

(programlanabilir
hata fonk. 3017)

kablosunda toprak hatasi tespit
etti.

Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

Motor kablosunu kontrol edin. Motor kablo uzunlugu
maksimum spesifikasyonlarini gegmemelidir. Bkz.
boélim Motor baglantisi sayfa 259.

Hata izleme
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KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0017 UNDERLOAD Motor yukdi, 6rnegin ¢alistirilan Calistirilan ekipmanda bir sorun olup olmadigini
(FF6A) ekipmaninda bulunan bir kontrol edin.
0306 bit 0 serbest birakma mekanizmasi Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
sebebiyle ¢ok dusuk. e
(programl. hata fonk. Motor guictinii siirict gliclyle karsilastirin.
3013...3015)
0018 THERM FAIL Sdrici dahili hatasi. Surticl Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(5210) dahili sicaklik 6lgiimu igin
. kullanilan termistor acik veya
0306 bit 1 kisa devreli.
0021 CURR MEAS Sdrlci dahili hatasi. Akim Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(2211) 6lgiim araligr disindadir.
0306 bit 4
0022 INPUT PHASE Ara devre DC gerilimi, eksik Giris besleme hatti sigortalarini kontrol edin.
LOSS giris besleme hattldfazll lveya Girig besleme kaynag@i dengesizligini kontrol edin.
(3130) szxﬁ ;Ie?;r::kr:g enlyle Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
0306 bit 5 '
lanabili DC gerilimi dalgalanmasi
E}prt"gfra”; a;‘g 1'6" nominal DC geriliminin %14'Gnii
ata fonk. ) astiginda agma meydana gelir.
0024 OVERSPEED Yanlis ayarlanmis min./maks. Minimum/maksimum hiz ayarlarini kontrol edin.
(7310) hizlar, yeter3|tz fr;an momenti Motor frenleme momenti igin yeterliligi kontrol edin.
0306 bit 7 \I:eya moment re eransvllnll Moment kontrolliniin kullanilirligini kontrol edin.
ullanirken yukteki degisimler
sebebiyle motor, izin verilen Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup olmadigini
hizdan daha hizli dSnmekte. kontrol edin.
islem araligi limitleri 2001
MINIMUM SPEED ve 2002
MAXIMUM SPEED (vektor
kontroli ile) veya 2007
MINIMUM FREQ ve 2008
MAXIMUM FREQ (skaler
kontrol ile) parametreleri
tarafindan ayarlanir.
0026 DRIVE ID Dahili strticli kodu hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(5400)
0306 bit 9
0027 CONFIG FILE Dahili konfigirasyon dosyasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(630F) hatasi
0306 bit 10
0028 SERIAL 1 ERR Fieldbus haberlesme kesintisi Fieldbus haberlesme durumunu kontrol edin. Bakiniz
(7510) bélim Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrold/Dahili
. fieldbus'li fieldbus kontrolii veya uygun bir fieldbus
0306 bit 11 -
- adaptor kilavuzu.
(programlgnablllr Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
hata fonksiyonu ) .
3018, 3019) Baglantilar kontrol edin.
Masterin haberlesme yapip yapamadigini kontrol
edin.
0030 FORCE TRIP Agma komutu fieldbus'tan alindi | Bkz. ilgili haberlesme moduili kilavuzu.
(FF90)
0306 bit 13

Hata izleme
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KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0034 MOTOR PHASE Eksik motor fazi veya motor Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
(FF56) termistor rolesi (motor sicakligi | Motor termistér rolesini (eger varsa) kontrol edin.
0306 bit 14 olciminde kullanilir) hatasi
! nedeniyle motor devresi hatasi.
0035 OUTP WIRING Hatali giris besleme ve motor Giris besleme baglantilarini kontrol edin.
(FF95) kablo baglantisi (6rnegin, giris | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
0306 bit 15 besleme kablosu striicii motor
. baglantisina baglanmis).
(programlanabilir
hata fonk. 3023)
0036 INCOMPATIBLE SW | Yiklenen yazilim uyumlu degil. | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(630F)
0307 bit 3
0101 SERF CORRUPT Hatali Seri Flash gip dosya Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(FF55) sistemi
0307 bit 14
0103 SERF MACRO Seri Flash gipinde aktif makro Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(FF55) dosyasi yok
0307 bit 14
0201 DSP T1 OVERLOAD | Sistem hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(6100)
0307 bit 13
0202 DSP T2 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0203 DSP T3 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 DSP STACK ERROR
(6100)
0307 bit 12
0206 MMIO ID ERROR Dahili I/0 Kontrol karti (MMIO) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(5000) hatasi
0307 bit 11
1000 PAR HZRPM Hatali hiz/frekans limiti Parametre ayarlarini kontrol edin. Asagidakilerin
(6320) parametre ayari gecerli olup olmadigini kontrol edin:
0307 bit 15 2001 < 2002,
2007 < 2008,
2001/9908, 2002/9908, 2007/9907 ve
2008/9907 sinirlar dahilinde.
1003 PAR Al SCALE Hatali Al analog girisi sinyal 13 ANALOG INPUTS parametre grubu ayarlarini
(6320) Olgeklendirmesi kontrol edin. Agagidakilerin gecerli olup olmadigini
. kontrol edin:
0307 bit 15 1301 < 1302, 1304 < 1305.
1004 PAR AO SCALE Hatali analog ¢ikis AO sinyal 15 ANALOG OUTPUTS parametre grubu ayarlarini

(6320)
0307 bit 15

olgeklendirmesi

kontrol edin. Asagidakilerin gegerli olup olmadigini
kontrol edin: 7504 < 1505.

Hata izleme
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KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
1005 PAR PCU 2 Hatali motor nominal glici ayari | 9909 parametresi ayarini kontrol edin. Asagdidakiler
(6320) uygulanmaldir:
0307 bit 15 1,1 < (2170 MOTOR NOM CURR - 9905 MOTOR
NOM VOLT - 1,73/ Py) < 3,0
Burada Py = 1000 - 9909 MOTOR NOM POWER
(eger birimler kW ise)
veya Py = 746 - 9909 MOTOR NOM POWER (eger
birimler HP ise).
1007 PAR FBUSMISS Fieldbus kontrolli devreye Fieldbus parametre ayarlarini kontrol edin. Bkz.
(6320) alinmamis. bolim Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii.
0307 bit 15
1009 PAR PCU 1 Hatali motor nominal hiz/ Par. ayarini kont. edin. Asagidakiler uygulanmahdir:
(6320) frekans ayari 1< (60 - 9907 MOTOR NOM FREQ / 9908 MOTOR
0307 bit 15 NOM SPEED) < 16
0,8 < 9908 MOTOR NOM SPEED / (120 - 9907
MOTOR NOM FREQ / Motor poles) < 0,992
1015 PAR CUSTOM U/F Hatali gerilim - frekans 2610...2617 parametre ayarlarini kontrol edin..
(6320) (U/f) orani gerilim ayari.
0307 bit 15

Dahili fieldbus arizalari

Dahili fieldbus hatalari 53 EFB PROTOCOL izleme grubu parametreleri ile izlenebilir. Ayrica
bkz. hata/alarm SERIAL 1 ERR.

Master cihaz yok

Eger hatta master cihaz yok ise, 5306 EFB OK MESSAGES ve 5307 EFB CRC ERRORS
parametrelerinin degerleri degismez.

Yapilmasi gerekenler:

* Ag master cihazinin baglanmis ve uygun sekilde yapilandiriimis olup olmadigini kontrol
edin.

+ Kablo baglantisini kontrol edin.

Ayni cihaz adresi

Eger iki ya da daha fazla cihazin adresi ayni ise, 5307 EFB CRC ERRORS parametre degeri
her okuma/yazma komutu ile birlikte ylkselir.

Yapilmasi gerekenler:

» Cihaz adresini kontrol edin. Ayni siradaki iki cihaz ayni adrese sahip olamaz.

Yanhs kablo baglantisi

Eger haberlesme kablolari degistiriimis ise (bir cihazdaki terminal A bir bagka cihazdaki
terminal B'ye baglanmig), 5306 EFB OK MESSAGES parametresinin degeri dedismez ve
5307 EFB CRC ERRORS parametresinin degeri artar.

Yapilmasi gerekenler:
+ RS-232/485 arayliz baglantisini kontrol edin.

Hata izleme
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Bakim ve donanim diagnostigi

Bu bolumin icindekiler

Guvenlik

Bu bolimde 6nleyici bakim talimatlari ve LED go&stergesi agiklamalari yer
almaktadir.

UYARI! Cihazlar tizerinde herhangi bir bakim iglemi gergeklestirmeden dnce bu
kilavuzun ilk sayfalarinda yer alan Giivenlik bolumundeki talimatlari okuyun.
Gulvenlik talimatlarini dikkate almamak yaralanma veya 6lum ile sonuglanabilir.

Bakim araliklan

Fan

Eger dogru kosullarda montaji yapildiysa suricl ¢ok az bakim gerektirir. Tabloda,
ABB tarafindan énerilen rutin bakim araliklari yer almaktadir.

Bakim Aralik Talimat

Kondansatorlerin yenilenmesi Depolandiginda her iki yilda bir | Bkz. Kondansatérler, sayfa 250.

Sogutma faninin degistiriimesi | Her bes yilda bir Bkz. Fan sayfa 249.
(R1...R3 kasa boyutlari)

Yardimci Kontrol Paneldeki pilin | Her on yilda bir Bkz. Pil sayfa 251.
degistiriimesi

Sdrdcinin sogutma faninin d&mri minimum 25 000 ¢alisma saatidir. Gergek 6mlir,
surdcunun kullanimi ve ortam sicakligina gore degigir.

Yardimci Kontrol Paneli kullanimdayken Uyari Yonetim Asistani ¢alisma saati
sayacinin tanimlanan degerine ulasildiginda bilgi verecektir (bkz. parametre 2907).
Bu bilgiler ayrica, kullanilan panel tipinden bagimsiz olarak réle ¢ikisina da
gonderilebilir (bkz. parametre 1407).

Fan arizasl, fan yataklarindan gelen sesin artmasindan anlasilabilir. Strtca bir
prosesin kritik bir bdlimUnde galistiriliyorsa, bu belirtiler ortaya ¢gikmaya baglar
baslamaz fan degisiminin gergeklestiriimesi tavsiye edilir. Degistirilecek fanlar
ABB’den temin edilebilir. Belirlenmis ABB yedek pargalari disinda baska parca
kullanmayiniz.

Bakim ve donanim diagnostigi
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Fan degistirme (R1...R3)

Sadece R1 - R3 kasa boyutlarinda fan bulunmaktadir; RO kasa boyutunda dogal
sogutma bulunmaktadir.

1. Surlcuyd durdurun ve AC glc kaynagiyla baglantisini kesin.
2. Suricude NEMA 1 secenegi varsa basligi ¢ikarin.

3. Bir tornavida kullanarak fan tutucuyu siriict kasasindan ¢ikarin ve menteseli fan
tutucuyu 6n kenarindan hafifce yukari dogru kaldirin.

Fan kablosunu klipsten kurtarin.
Fan kablosunu gikarin.
Fan tutucuyu menteselerinden c¢ikarin.

Fani, fan tutucu ile birlikte ters sekilde takin.

© N o o A

Yeniden eneriji verin.
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Kondansatorler

Yenileme

Surdcu iki yil boyunca depolandiysa kondansatorler yenilenmelidir. Seri
numarasindan Uretim tarihinin nasil 6grenilecegi hakkinda bilgi igin 20 numarali
sayfadaki tabloya bagvurun. Kondansatorlerin yenilenmesi hakkinda daha fazla bilgi
icin, lokal ABB temsilcisiyle iletisim kurun.

Kontrol paneli

Temizleme

Kontrol panelini temizlemek i¢in yumusak nemli bir bez kullanin. Ekran camini
gizecek sert temizleyicilerden kaginin.

Bakim ve donanim diagnostigi
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Pil yalnizca saat fonksiyonu bulunan ve etkinlestirilmis olan Yardimci Kontrol
Panellerinde kullanihir. Pil kesintileri sirasinda saatin bellek igerisinde ¢alismaya
devam etmesini saglar.

Pilin tahmini dmrU on yildan daha fazladir. Pili gikartmak i¢in, kontrol panelinin
arkasindaki pil tutucusunu déondirmek amaciyla madeni para kullanin. Pili CR2032
tipi ile degistirin.

Not: Saat disinda herhangi bir kontrol panel veya surlcl fonksiyonu igin pil
GEREKMEMEKTEDIR.

Sirdcinin 6n kisminda bir yesil ve bir de kirmizi LED bulunmaktadir. Bunlar panel
kapagindan gorulebilirler ancak slrlclye bir kontrol paneli monte edilmisse
gortlmezler. Yardimci Kontrol Panelinde bir LED bulunmaktadir. Asagidaki tabloda
LED'lerin aciklamalari yer almaktadir.

Kisaltmalarin LED kapal LED yaniyor ve sabit LED yanip soniiyor
anlamlar:i:

Sariclinin 6n kisminda.| Gig yok Yesil Karttaki glic kaynagdi Yesil Sdrlci alarm duru-
Sdrlciye bir kontrol sorunsuz munda

paneli eklenmisse

LED'leri gérebilmek igin

Kirmizi | Sriicl arizah durumda. | Kirmizi | Strtci arizali durumda.

Hatayi resetlemek igin Hatayi resetlemek igin
bunu ¢ikarin. ) e L
kontrol panelinde sdricunin glcunu
RESET tusuna basin kesin.
veya suriclinun glicini
kapatin.
Yardimci Kontrol Pan- | Panelde gl yok veya | Yesil Siricl normal durumda | Yesil Sdrlci alarm duru-
elinin Ust sol kdsesinde | slrlict baglantisi yok. munda

Kirmizi | Sdricu anizah durumda. | Kirmizi
Hatayi resetlemek igin
kontrol panelinde
RESET tusuna basin
veya suriclinin gicind
kapatin.

Bakim ve donanim diagnostigi
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Teknik veriler

Bu bolumin icindekiler

Bu boélimde degerler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi teknik spesifikasyonlar ve
ayrica CE ve diger isaretler icin gereksinimleri yerine getirme kosullarinin yani sira
garanti politikasi yer almaktadir.

Nominal Degerler

Akim ve gug¢

Akim ve gug degerleri agsagida verilmektedir. Simgeler, tablonun alt kisminda
aciklanmaktadir.

Tip Girig Cikig Kasa
ACS350- 12,1dak/ tipi
hn Ly 10dak I2maks PN
x=E/U A A A A kW HP
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6.1 24 3.6 4.2 0,37 0.5 RO
01x-04A7-2 11,4 4.7 71 8.2 0,75 1 R1
01x-06A7-2 16,1 6.7 10,1 11,7 1.1 1.5 R1
01x-07A5-2 16,8 7.5 1,3 13,1 1.5 2 R2
01x-09A8-2 21,0 9.8 14,7 17,2 2.2 3 R2
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 3.6 24 3.6 4.2 0,37 0.5 RO
03x-03A5-2 5.0 3.5 5.3 6.1 0,55 0,75 RO
03x-04A7-2 6.7 4.7 71 8.2 0,75 1 R1
03x-06A7-2 9.4 6.7 10,1 1,7 1.1 1.5 R1
03x-07A5-2 9.8 7.5 11,3 13,1 1.5 2 R1
03x-09A8-2 11,8 9.8 14,7 17,2 2.2 3 R2
03x-13A3-2 17,9 13,3 20,0 23,3 3 3 R2
03x-17A6-2 20,8 17,6 26,4 30,8 4 5 R2
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 2.2 1.2 1.8 2.1 0,37 0.5 RO
03x-01A9-4 3.6 1.9 2.9 3.3 0,55 0,75 RO
03x-02A4-4 4.1 24 3.6 4.2 0,75 1 RO
03x-03A3-4 6.0 3.3 5.0 5.8 1.1 1.5 R1
03x-04A1-4 6.9 41 6.2 7.2 1.5 2 R1
03x-05A6-4 9.6 5.6 84 9.8 2.2 3 R1
03x-07A3-4 11,6 7.3 11,0 12,8 3 3 R1
03x-08A8-4 13,6 8.8 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4 18,8 12,5 18,8 21,9 55 7.5 R3
03x-15A6-4 22,1 15,6 234 27,3 7.5 10 R3

00353783,xIs C.15
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Simgeler
Giris
I surekli rms girig akimi
Cikis
LN kesintisiz rms akim1.%50 asin yike her on dakikada bir dakika boyunca izin

veriimektedir.

> 1dakiodak ~ Maksimum (%50 agin yik) akima her on dakikada bir dakika boyunca izin
verilmektedir.

bmaks maksimum c¢ikis akimi. Startta iki saniye siiresince, diger durumlarda surucu
sicakhiginin izin verdigi sireyle.

Py tipik motor guict. Kilowatt glic nominal degerleri IEC 4 kutuplu motorlarin gogunda
gegerlidir. Kilowatt glic nominal degerleri NEMA 4 kutuplu motorlarin gogunda
gegerlidir.

Boyutlandirma

Akim nominal degerleri, bir gerilim araliginda degisik besleme gerilimi seviyeleri igin aynidir. Tabloda
belirtilen nominal motor giiciine ulagsmak igin, strticiniin nominal akimi nominal motor akimindan
yuksek veya ona esit olmasi gerekir.

Not 1: izin verilen maksimum motor giicli 1.5 - Py ile sinirlandiriimistir. E§er limitin Gzerine gikilirsa,
motor ve akim otomatik olarak sinirlandirilacaktir. Fonksiyon siriiciiniin giris kdprisini agiri
ylklemeye karsi korur.

Not 2: Degerler, 40°C (104°F) ortam sicakhgi igin gegerlidir.

Deger kaybi
Kurulum tesisinin ortam sicakligi 40°C (104°F) Uzerine cikarsa veya ylkseklik 1000 metreyi (3300 ft)
gecerse yuk kapasitesi azalir.

Sicakliga bagli nominal deder kaybi

+40°C...+50°C (+104°F...+122°F) sicaklik araliginda nominal ¢ikis akimi her ek 1°C (1,8°F) igin %1
duser. Cikis akimi, nominal disus degeri tablosunda verilen akimin disis faktori ile garpiimasiyla
hesaplanir.

Ornegin ortam sicakh@i 50°C (+122°F) oldugunda nominal diiglis degeri faktéri %100 - 1 °% -10°C =
%90 veya 0.90. Cikig akimi bu durumda 0,90 - /5 olur.

Yiikseltmede nominal deger diistirmesi

Deniz seviyesinin 1000...2000 m (3300...6600 ft) tzerindeki yuksekliklerde her 100 m (330 ft) icin
deger kaybi %1'dir.

Anahtarlama frekansina gére nominal deger kaybi
Eger 8 kHz anahtarlama frekansi (bkz. parametre 2606) kullanilirsa:
* Iy degerini %80 oraninda azaltin veya

» Sdrdciunin dahili sicakhgi 90°C'yi gectiginde anahtarlama frekansini azaltan parametrenin 2607
SWITCH FREQ CTRL = 1 (ON) olmasini saglayin. Daha fazla bilgi icin, bkz. 2607 parametresi.

Eger 12 kHz anahtarlama frekansi (bkz. parametre 2606) kullanilirsa:
+ I, degerini %65 oraninda azaltin ve ortam sicakligini maksimum 30°C'ye (86°F) dusurin veya

+ Surdcinin dahili sicakhgi 80°C'yi gectiginde anahtarlama frekansini azaltan parametrenin 2607
SWITCH FREQ CTRL = 1 (ON) olmasini saglayin. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. 2607 parametresi.

Teknik veriler
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Asagidaki tablo nominal yiikteki ana devrenin ve minimum yik (1/O ve panel
kullanimda degil) ve maksimum yik (tim dijital girisler agik durumda ve panel,
fieldbus ya da fan kullanimda) altindaki kontrol devresinin 1si yayillimini
belirtmektedir. Toplam is1 yayilimi ana devre ve kontrol devrelerindeki isi
yayllimlarinin toplamidir.

Tip Is1 yayilimi Hava akisi
ACS350- Ana devre Kontrol
x=E/l Nominal Iy ve by Min Maks
w BTU/Hr w BTU/Hr w BTU/Hr | m%saat | ft/dak
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 85 - -
01x-04A7-2 46 157 24 14
01x-06A7-2 71 242 24 14
01x-07A5-2 73 249 21 12
01x-09A8-2 96 328 21 12
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 65 - -
03x-03A5-2 31 106 - -
03x-04A7-2 38 130 24 14
03x-06A7-2 60 205 24 14
03x-07A5-2 62 212 21 12
03x-09A8-2 83 283 21 12
03x-13A3-2 112 383 52 31
03x-17A6-2 152 519 52 31
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 38 53 18 16.5 56 - -
03x-01A9-4 16 55 53 18 16.5 56 - -
03x-02A4-4 21 72 5.3 18 16.5 56 -
03x-03A3-4 31 106 7.2 25 18.4 63 13 8
03x-04A1-4 40 137 7.2 25 18.4 63 13 8
03x-05A6-4 61 208 7.4 25 18.6 64 19 11
03x-07A3-4 74 253 10.0 34 21.2 72 24 14
03x-08A8-4 94 321 10.0 34 21.2 72 24 14
03x-12A5-4 130 444 8.9 30 20.1 69 52 31
03x-15A6-4 173 591 8.9 30 20.1 69 52 31
1) Eklenecek 00353783 xIs C.15
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Girig gucu kablosu sigortalari

Giris glg kablosu kisa devre korumasi icin kullanilabilecek sigorta tipleri asagidadir.
Sigortalar ayni zamanda sUricu i¢inde yan yana duran ekipmanlari kisa devreye
karsi korur. Sigortalarin ¢aligma siiresinin 0,5 saniyenin altinda oldugundan
emin olun. Calisma suresi, sigorta tipine, besleme sebekesi empedansina ve
bunlarin yani sira besleme kablosunun ¢capraz kesit alani, malzemesi ve uzunluguna
baghdir. gG veya T sigortalarinda 0,5 saniyelik galisma suresinin asilmasi
durumunda ultra hizli (aR) sigortalar genelde ¢aligma siresini makul bir seviyeye
dusUrecektir.

Not: Daha buyik sigortalar kullanilmamalidir.

Tip Sigortalar
ACS350- IEC (500 V) UL (600 V)
x = E/U A Tip A Tip
(IEC60269)
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 gG 10 ULSINIf T
01x-04A7-2 16 gG 20 ULSINIf T
01x-06A7-2 20 gG 25 ULSINIfF T
01x-07A5-2 25 gG 30 UL Sinif T
01x-09A8-2 35 gG 35 UL SInif T
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 gG 10 ULSINIf T
03x-03A5-2 10 gG 10 ULSINIf T
03x-04A7-2 10 gG 15 ULSInIf T
03x-06A7-2 16 gG 15 UL Sinif T
03x-07A5-2 16 gG 15 UL Sinif T
03x-09A8-2 16 gG 20 UL SInif T
03x-13A3-2 25 gG 30 UL Sinif T
03x-17A6-2 25 gG 35 ULSInIf T
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 10 gG 10 UL SInif T
03x-01A9-4 10 gG 10 UL SIinif T
03x-02A4-4 10 gG 10 UL SInIf T
03x-03A3-4 10 gG 10 ULSINIf T
03x-04A1-4 16 gG 15 ULSINIf T
03x-05A6-4 16 gG 15 UL SIinif T
03x-07A3-4 16 gG 20 UL Sinif T
03x-08A8-4 20 gG 25 UL SINf T
03x-12A5-4 25 gG 30 UL SINf T
03x-15A6-4 35 aG 35 ULSInIf T

00353783,xIs C.15
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Gl kablosu boyutlari

Bkz. bélum Glig¢ kablolarinin segilmesi sayfa 25.

Tip U1, v1, W1, U2, v2, W2,
ACS350- BRK+ ve BRK- terminalleri
x=E/U Cu iletkeninin boyutu
mmo AWG
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 15 14
01x-04A7-2 15 14
01x-06A7-2 25 10
01x-07A5-2 25 10
01x-09A8-2 6.0 10
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 15 14
03x-03A5-2 1.5 14
03x-04A7-2 1.5 14
03x-06A7-2 2.5 12
03x-07A5-2 25 12
03x-09A8-2 25 12
03x-13A3-2 25 10
03x-17A6-2 6.0 10
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 1.5 14
03x-01A9-4 15 14
03x-02A4-4 15 14
03x-03A3-4 25 12
03x-04A1-4 25 12
03x-05A6-4 2.5 12
03x-07A3-4 2.5 12
03x-08A8-4 25 12
03x-12A5-4 6.0 10
03x-15A6-4 6.0 8

00353783,xls C.15
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Gug kablolari: terminal boyutlari, maksimum kablo ¢aplari ve sikma
momentleri

Giris besleme, motor kablosu ve fren direnci terminal boyutlari, kabul edilen kablo
caplari ve sikma momentleri asagida verilmektedir.

Kasa Maks U1, v1, W1, U2, V2, W2, BRK+ ve BRK- PE
tipi kz-;bllo Terminal (esnek/saglam) Sikma  |Kelepge kapasitesi (som veya telli) Sikma
NEMA 1 igin Min Maks momenti Min Maks momenti
mm | ing mm2 | AWG mm2  |AWG| Nm [Ibfing| ™MM2 AWG mm32 AWG | 1.2 11
RO 19 | 0.75|0.2/0,25| 24 4.0/6.0 10 0.8 7 1.5 14 25 3 1.2 11
R1 19 | 0.75 |0.2/0,25| 24 4.0/6.0 10 0.8 7 1.5 14 25 3 1.2 11
R2 19 | 0.75 |0.2/0,25| 24 4.0/6.0 10 0.8 7 1.5 14 25 3 1.2 11
R3 29 | 114 0.5 20 |10,0/16,0| 6 1,7 15 1.5 14 25 3 1.2 11

00353783,xls C.15

Boyutlar, agirliklar ve guriiltu

Boyutlar, agirliklar ve gurilti asagida her bir koruma derecesi igin ayri tablolar
halinde verilmektedir.

Kasa Boyutlar ve agirhklar Gurdilta
tipi IP20 (pano) / UL agik
HA1 H2 H3 w D Agirhk Ses
seviyesi
mm ing mm in¢g mm ing mm ing mm ing kg Ib dBA
RO 169 | 6.65 | 202 | 7.95 | 239 | 9,41 70 | 276 | 161 | 6.34 1.1 2.4 50
R1 169 | 6.65 | 202 | 7.95 | 239 | 9,41 70 | 276 | 161 | 6.34 [1.3/1.2 129267 60
R2 169 | 6.65 | 202 | 795 | 239 | 941 | 105 | 413 | 165 | 6.50 15 3.3 60
R3 169 | 6.65 | 202 | 795 | 236 | 929 | 169 | 6.65 | 169 | 6.65 2.5 5,5 60
T Uy =200...240 V: 1.3 kg /2.9 Ib, Uy = 380...480 V: 1.2 kg / 2.6 Ib 00353783,xIs C.15
Kasa Boyutlar ve agirhiklar Guriilta
tipi IP20 / NEMA 1
H4 H5 w D Agirlik Ses
seviyesi
mm in¢g mm in¢g mm ing mm ing kg Ib dBA
RO | 257 |[10,12| 280 | 11,02 | 70 | 2.76 | 169 | 6.65 15 3.3 50
R1 | 257 | 10,12 280 [ 11,02 70 | 276 | 169 | 6.65 [1.7/1.6 2[3.7/3.52) 60
R2 | 257 [10,12| 282 | 11,10 | 105 | 413 | 169 | 6.65 1.9 4.2 60
R3 | 260 | 10,24 | 299 | 11,77 | 169 | 6.65 | 177 | 6,97 3.1 6,8 60
2) Uy =200...240 V: 1.7 kg / 3.7 Ib, Uy = 380...480 V: 1.6 kg / 3.5 Ib 00353783,xIs C.15
Simgeler

IP20 (pano) / UL agik

H1 montaj parcalari ve kelepce plakasi olmadan yikseklik

H2 montaj pargalari varken ve kelepge plakasi olmadan ylkseklik
H3 montaj pargalari ve kelepge plakasi varken yukseklik

IP20 / NEMA 1

H4 montaj pargalari ve baglanti kutusu varken yikseklik

H5 montaj pargalari, baglanti kutusu ve baglik ile ylkseklik

Teknik veriler
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Girip besleme badlantysy

Gerilim (y1)

Kisa devre kapasitesi

Frekans
Dengesizlik

Temel gii¢ faktori (cos phiy)

Motor baglantisi

200 VAC surucdler igin 200/208/220/230/240 VAC 1 fazh

200 VAC siruculer igin 200/208/220/230/240 VAC 3 fazli

400 VAC surucdler igin 380/400/415/440/460/480 VAC 3 fazl

Varsayilan olarak konvertér nominal geriliminden +%10 sapmaya izin verilmektedir.

IEC 60439-1'e uygun olarak giris besleme baglantisinda maksimum izin verilen muhtemel
kisa devre akimi 100 kA'dir. Suricd, suricinin maksimum nominal geriliminde
100 kA rms'den fazla simetrik amper saglayamayan bir devrede kullanim icin uygundur.

50/60 Hz + %5, maksimum degisim orani %17/s
Maks. Nominal fazdan, faza giris gerilimine + %3.
0.98 (nominal yikte)

Voltaj (U,)
Kisa devre korumasi
(IEC 61800-5-1, UL 508C)

Frekans

Frekans ¢ozinurlugi
Akim

Gig limiti

Alan zayiflatma noktasi
Anahtarlama frekansi

Maksimum tavsiye edilen
motor kablosu uzunlugu

0 - U4, 3 fazli simetrik, alan zayiflama noktasinda Uy«
Motor cikisi, IEC 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak kisa devreye karsi korumalidir.

Vektor kontrol: 0...150 Hz
Skaler kontrol: 0...150 Hz

0.01 Hz

Bkz. bolim Nominal Degerler sayfa 253.
1.5- Py

10...500 Hz

4, 8 veya 12 kHz

RO: 30 m (100 ft), R1...R3: 50 m (165 ft)

Cikis bobinleri kullanildiginda motor kablosu uzunlugu RO i¢in 60 m'ye (195 ft) ve R1...R3
icin 100 m'ye (330 ft) kadar uzatilabilir.

Avrupa EMC Yonergeleriyle uyumluluk amaciyla asagidaki tabloda 4 kHz anahtarlama
frekansi igin belirtilen kablo uzunluklarini kullanin. Bu uzunluklar, stirticiinin dahili EMC
filtresi veya opsiyonel bir harici EMC filtresiyle kullanim igin verilmistir.

Dahili EMC filtresi
30 m (100 ft)

Opsiyonel harici EMC filtresi

ikinci gevre Sonradan eklenecek

(kisitlamasiz dagitim)

Birinci gevre Sonradan eklenecek Sonradan eklenecek

(kisith dagitim)
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Kontrol baglantilari

Analog girigler X1A: 2 ve 5  Gerilim sinyali, tek kutuplu 0(2)...10 V, R, > 312 kohm
Gift kutuplu -10...10V, R, > 312 kohm
Akim sinyali, tek kutuplu 0 (4)...20 mA, R;, = 100 ohm
cift kutuplu -20...20 mA, R;, = 100 ohm
Potansiyometre referans degeri (X1A: 4)10 V £ %1, maks. 10 mA, R < 10 kohm
Cozinurltk %0.1
Hassasiyet Y%+1
Analog cikis X1A: 7 0 (4)...20 mA, yik < 500 ohm
Yardimci gerilim X1A: 9 24 VDC £ %10, maks. 200 mA
Dijital girigler X1A: 12...16  Gerilim Dahili veya harici beslemeli 12...24 VDC
(frekans girisi X1A: 16) Tip PNP ve NPN
Frekans girisi Darbe katari 0...16 kHz (sadece X1A: 16)
Giris empedansi 2.4 kohm
Role cikigi X1B: 17...19 Tip NO + NC
Maks. anahtarlama gerilimi 250 VAC /30 VDC
Maks. anahtarlama akimi 0.5A/30VDC;5A /230 VAC
Maks. slrekli akim 2Arms
Dijital ¢ikig X1B: 20...21 Tip Transistor ¢ikigl
Maks. anahtarlama gerilimi 30 vDC
Maks. anahtarlama akimi t 100 mA / 30 VDC, kisa devre korumali
Frekans 10 Hz ...16 kHz
Cozunlrldk 1 Hz
Hassasiyet %0,2

Fren direnci baglantisi

Kisa devre korumasi Fren direnci ¢ikigl, IEC/EN 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak kisa devreye karsi
(IEC 61800-5-1, IEC 60439-1, kosullu korumahdir. Giris gli¢ kablosu sigortalari (veya devre kesici) boyutlari bolim Giris
UL 508C) glicli kablosu sigortalari, sayfa 256'daki tabloya goredir, fren direnci ¢ikisini koruyun.

Nominal kosullu kisa devre akimi IEC 60439-1'e ve Kisa devre test akimi UL 508C'ye
uygun olarak 100 kA'dir.

Verim
Siricu boyutu ve seceneklere bagli olarak nominal gli¢ seviyesinde %95 - 98 arasindadir
Sogutma
Metot RO: Dogal sogutma. R1...R3: Dahili fan, asagidan yukariya akis yonu.
Siiriicii gevresindeki bos Bkz. bélim Mekanik kurulum, sayfa 21.
alan

Koruma siniflari

IP20 (pano kurulumu) / UL acik: Standart muhafaza. Kontak ekranlama gereksinimlerini
karsilamak igin strtcl bir pano igine kurulmalidir.

IP20 / NEMA 1: Baslik ve baglanti kutusu dahil olmak tGzere opsiyonel bir setle
saglanmaktadir.

Teknik veriler
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Sirtcunin ortam kosullari sinirlar asagida verilmektedir. Stirticti kontrolli 1sitmali bir
kapali mekanda kullaniimahdir.

Calisma
sabit kullanim igin kurulur

Depolama
koruyucu paket iginde

Nakliye
koruyucu paket icinde

Kurulum yerinin yiiksekligi

deniz seviyesinin 0 - 2000 m
(6600 ft) Gzerinde

[1000 m (3300 ft)
yukarindaki yikseklikler icin,
bkz. bélim Deger kaybi
sayfa 254]

Hava sicakhigi

-10 - +50°C (14 - 122°F).
Donma olmamalidir. Bkz.
bélim Deger kaybi sayfa
254.

-40 - +70°C (-40 - +158°F)

-40 - +70°C (-40 - +158°F)

Bagil nem

%0 - 95%

Maks. %95

Maks. %95

Yogusmasiz. Korozif gazlarin bulunmasi durumunda maksimum izin verilen bagil nem

%60'dIr.

Kirlilik diizeyleri
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

iletken toz olmamalidir.

IEC 60721-3-3'e gore,
kimyasal gazlar: 3C2 sinifi
kati pargalar: 3S2 sinifi.

ACS350 muhafaza sinifina
uygun temiz hava
kosullarinda kurulmalidir.
Sogutma havasinin temiz,
korozif materyallerden ve
elektrik agisindan iletken
tozlardan arinmig olmasi
gerekir.

IEC 60721-3-1' gore,
kimyasal gazlar: Sinif 1C2
kati pargalar: Sinif 1S2

IEC 60721-3-2'ye gore,
kimyasal gazlar: 2C2 sinifi
kati pargalar: 2S2 sinifi

Sinlsoidal titresim
(IEC 60721-3-3)

IEC 60721-3-3'e gore test
edilmistir, mekanik kosullar:
Sinif 3M4
2...9Hz, 3.0 mm (0,12 ing)
9...200 Hz, 10 m/s? (33 ft/s?)

Sok
(IEC 60068-2-27, ISTA 1A)

ISTA 1A'ya gore.
Maks. 100 m/s? (330 ft/s?),
11 ms.

ISTA 1A'ya gore.
Maks. 100 m/s? (330 ft/s?),
11 ms.

Serbest diigme

Kullanilamaz

76 cm (30 ing)

76 cm (30 ing)

Malzemeler

Siricli muhafazasi

Ambalaj

* PC/ABS 2 mm, PC+%10GF 3 mm ve PA66+%25GF 2 mm, hepsi renkli NCS 1502-Y

(RAL 9002 / PMS 420 C)

 sicak batirmali ¢inko kaplamali 1.5 mm celik levha , kaplama kalinligi 20 mikrometre

» haddeden c¢ekilmis aliminyum AISi.

Oluklu karton.

Teknik veriler
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Elden Cikarma Siricu enerji ve dogal kaynaklarin korunmasi icin yeniden doniisimu yapilmasi gereken
ham maddeler icermektedir. Paket materyalleri gevreye uyumlu ve donustirilebilir
Ozelliktedir. Tim metal pargalar donusturulebilir. Plastik pargalar ya dénusturilebilir, ya da
kontrolll sartlar altinda yerel yonetmelikler uyarinca yakilabilir. Dénustirulebilir parcalarin
cogu donustirulebilir isaretiyle isaretlenmistir.
Dénustirme yapmak mimkuin degilse, elektrolitik kondansatérler ve basili devre panolari
hari¢ tim pargalar toprakla doldurulabilir. DC kondansatérler AB’de tehlikeli atik olarak
siniflandirilacak kurgun igeren elektrolit ve basili devre panolar igermektedir. Yerel
kanunlara uygun olarak g¢ikartilmali ve kullaniimalidir.

Cevresel hususlarda daha fazla bilgi ve daha detayli dénUstiirme talimatlari igin Iitfen
yerel ABB dagitimcinizla baglantiya geginiz.

Yururlukteki standartlar

Surtcu agagidaki standartlara uygundur:

» IEC/EN 61800-5-1 (2003)  Ayarlanabilir frekansli a.c. surictler icin elektriksel, termik ve calisma guvenligi
gereksinimleri

» IEC/EN 60204-1 (1997) + Makine guvenligi. Makinelerin elektrik techizatlari. Bélim 1: Genel gereksinimler.

Degisiklik A1 (1999) Uygunluk gerektiren kosullar: Makinenin nihai montajcisi agagidakilerin kurulumundan

sorumludur
- acil stop cihazi
- besleme kesme aygiti.

» IEC/EN 61800-3 (2004) Belirli test metotlarini igeren EMC Uriin standardi

+ UL 508C Glvenlik, Gli¢ Donisim Teghizati igin UL Standardi, tglincli baski

CE isareti

Surtcunizin gegerli isaretleri icin tip tanimlama etiketine basvurun.

Sirdcinin, Avrupa Algak Gerilim ve EMC yoénergeleri (93/68/EEC yonergesiyle degistirilen 73/23/EEC
Ydnergesi ve 93/68/EEC yonergesiyle degistirilen 89/336/EEC Yodnergesi) hikiimlerine uygun
oldugunu belirtmek amaciyla surictlerde CE isareti bulunmaktadir.

Tanimlar

EMC'nin agihmi, Electromagnetic Compatibility (Elektromanyetik uyumluluktur). Elektriksel/elektronik
ekipmanlarin elektromanyetik ortam iginde sorunsuz sekilde ¢alisabilmesidir. Benzer sekilde,
ekipmanlar bulundugu alan igindeki diger urlin veya sistemleri bozmamali ve parazite neden
olmamalidir.

Birincil gevre, yagsama amaciyla kullanilan binalari besleyen algak gerilim sebekesine bagl kuruluglar
icermektedir.

Ikincil gevre, yasama amaciyla kullaniimayan tesisleri besleyen sebekeye bagli kuruluslari
icermektedir.

Kisith dagitim: Greticinin ekipmanlarin, tek basina ya da bir arada sirtict uygulamalarinin EMC
gereksinimleriyle uyumluluk sahibi olan tedarikgiler, musteriler ya da kullanicilara dagitimini kisitladigi
satis bigimi.

Kisitsiz dagitim: ekipman tedarikinin musteri ya da kullanicinin sirici uygulamalari icin EMC
uyumluluguna bagli olmadidi satis bigimi.

EMC Yonergesiyle uyumluluk

EMC Yoénergesinde, Avrupa Birliginde kullanilan elektrik ekipmanlarinin bagisiklik ve emisyonlari ile
ilgili kosullar yer almaktadir. EMC (riin standardi [EN 61800-3 (2004)], strtciler igin belirtilen
gereksinimleri kargilamaktadir.

Teknik veriler
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EN 61800-3 (2004) ile uyumluluk

Birinci ¢evre (kisith dagitim)

Sirlcl agagidaki kosullarin saglanmasi kaydiyla EN 61800-3 sinirlarina uygundur:

Daha sonradan eklenecek.
Ikinci cevre (kisitlamasiz dagitim)

Sirtcu asagidaki kosullarin saglanmasi kaydiyla EN 61800-3 sinirlarina uygundur:

1. Dahili EMC filtresi bagl (EMC'deki vida yerinde) ya da opsiyonel EMC filtresi takili.
2. Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda agiklanan sekilde secilmesi.

3. Sirlcd, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmalidir.
4

. Dahili EMC filtresiyle: motor kablo uzunlugu 30 m (100 ft) ve 4 kHz anahtarlama frekansi.
Opsiyonel harici filtreyle: motor kablosu uzunlugu xx (sonradan eklenecek) ve 4 kHz anahtarlama
frekansi.

Not: Sirlclyl dahili EMC filtresi IT (topraksiz) sistemlerine takili halde monte etmek yasaktir. Aksi
takdirde besleme sebekesi EMC filtre kapasitorleri (izerinden toprak potansiyeline baglanir ve bu da
tehlikeye veya suriclye zarar gelmesine neden olabilir.

Not: Sirlclyd, dahili EMC filtresi késede topraklamali TN sistemine bagl halde monte etmek yasaktir,
aksi takdirde surlicti zarar gorebilir.

) c-Tick isareti

Sirucunizin gegerli isaretleri i¢in tip tanimlama etiketine basvurun.

C-Tick isareti Avustralya ve Yeni Zelanda'da gerekmektedir. Sirliciide bir C-Tick isareti bulundugunda
bu isaret, ilgili standartla (IEC 61800-3 (2004) uyumlu oldugunu belirtir — Ayarlanabilir hizli elektrikli gii¢
surilicusu sistemleri — Boluim 3: 6zel test yontemlerini iceren EMC urlin standardi), Trans-Tasman
Elektromanyetik Uyumluluk Semasi tarafindan Zorunlu Kilinmistir.

Tanimlar

EMC'nin acilimi, Electromagnetic Compatibility (Elektromanyetik uyumluluktur). Elektriksel/elektronik
ekipmanlarin elektromanyetik ortam iginde sorunsuz sekilde calisabilmesidir. Benzer sekilde,
ekipmanlar bulundugu alan i¢indeki diger uriin veya sistemleri bozmamali ve parazite neden
olmamalidir.

Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk Semasi (EMCS), Avustralya lletisim Dairesi (ACA) ve Yeni

Zelanda Ekonomik Gelisim Bakanhginin (NZMED) Radyo Spektrum Ydénetim Grubu (RSM) tarafindan
Kasim 2001'de yururlige konulmustur. Bu semanin amaci, elektrikli/elektronik trtinlerden kaynaklanan
emisyonlar igin teknik sinirlar belirleyerek radyo frekansi spektrumunu korumaktir.

Birincil gevre, yasama amaciyla kullanilan binalari besleyen algak gerilim sebekesine bagl kuruluglari
icermektedir.

Ikincil gevre, yasama amaciyla kullaniimayan tesisleri besleyen sebekeye bagh kuruluslar
icermektedir.

Kisitli dagitim: Ureticinin ekipmanlarin, tek basina ya da bir arada siriici uygulamalarinin EMC
gereksinimleriyle uyumluluk sahibi olan tedarikgiler, migteriler ya da kullanicilara dagitimini kisitladigi
satis bigimi.

Kisitsiz dagitim: ekipman tedarikinin misteri ya da kullanicinin stricl uygulamalari igin EMC
uyumluluguna bagli olmadidi satis bigimi.

Teknik veriler
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IEC 61800-3 ile uyumluluk

Birinci ¢evre (kisith dagitim)

Siricl bolim Birinci gevre (kisitli dagitim), sayfa 263'de verilen CE isareti kosullarinin saglanmasi
kaydiyla IEC 61800-3 sinirlarina uygundur.

Ikinci cevre

Siiriicii boltim lkinci cevre (kisitlamasiz dagitim), sayfa 263'de verilen CE isareti kosullarinin
saglanmasi kaydiyla IEC 61800-3 sinirlarina uygundur.

Teknik veriler
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UL isareti

Sirtcinizin gegerli isaretleri igin tip tanimlama etiketine basvurun.

UL kontrol listesi

Giris besleme baglantisi + Bkz. bolim Giris besleme baglantisi sayfa 259.

Cihaz baglantisinin kesilmesi (baglanti kesme yontemleri) + Bkz. bélim Besleme kesme cihazi
sayfa 23.

Ortam kosullar + Siriciiler, 1sitmali ve kontrollli kapali mekanlarda kullanim igin tasarlanmistir. Ozel
sinirlar igin bkz. Ortam Kosgullari, sayfa 261.

Giris kablosu sigortalan + ABD'de kurulum igin, dal devresi korumasi, Ulusal Elektrik Yasasi (NEC)
ve tum yurirlukteki yerel yasarlarla uygun olarak saglanmalidir. Bu gereksinimin karsilanmasi igin
bélim Girig glicl kablosu sigortalari sayfa 256 iginde verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Kanada'da gergeklestirilecek kurulumlar igin dal devresi korumasi Kanada Elektrik Yasalarina ve
yurlrlikteki tim yerel yasalara uygun olarak saglanmalidir. Bu gereksinimin karsilanmasi igin bélim
Giris glicti kablosu sigortalar1 sayfa 256 iginde verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Gii¢ kablosu segimi + Bkz. bolim Gii¢ kablolarinin segilmesi sayfa 25.

Gii¢ kablosu baglantilari + Baglanti semasi ve sikma momentleri igin, bkz. bélim Gli¢ kablolarinin
baglanmasi sayfa 32.

Asin yiik korumasi + Sirlcu, Ulusal Elektrik Yasasina (US) uygun olarak asir yik korumasi
saglamaktadir.

Frenleme + ACS350'de dahili olarak bir fren kiyici bulunmaktadir. Uygun boyutlu fren direngleriyle
birlikte kullanildiginda fren kiyici, suriictiiniin rejeneratif enerjiyi (normalde ¢ok hizli yavaslayan motorla
ilgilidir) dagitmasini saglar. Fren direnci segimi bolim Fren direnci baglantisi 260 numarall sayfada
anlatiimaktadir.

Teknik veriler
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Fren direncleri

ACS350 suruculerinde, standart olarak dahili fren kiyici bulunmaktadir. Fren direnci,
bu bélimde saglanan tablo ve denklemler kullanilarak segilir.

Fren direncinin segilmesi

1. Uygulama igin gerekli maksimum frenleme glcinl Pryay S€6IN. PRmax »
kullanilan surtc tipi igin 267 numarali sayfadaki tabloda verilen Pgrinax
degerinden daha kig¢ik olmahdir.

2. Denklem 1'i kullanarak R direnci hesaplayin.
3. Denklem 2'yi kullanarak Egp,se €nerjiyi hesaplayin.
4. Asagidaki kosullar karsilanacak sekilde direnci segin:
+ Direncin nominal glicl Pry,ax degerine esit veya daha buyuk olmalidir

+ Direng R degeri, kullanilan strGcd tipi igin tabloda verilen Ry - Rmax degerleri
arasinda olmalidir.

* Frenleme donglsu T sirasinda direng, Erpyise €nerjisini dagitabilmelidir.

Direng secimi icin denklemler:

Eq.1. Uy=200...240V: R= 150500 fon P

qg.1. UN= : = pRmax Rmax
U =380, 480 V. R 824100 Prave
NP "7 pRmax | T

Eq. 2. Erpuise = PRmax " fon

t
Eq. 3. Prave = PRmax'%

Doénusim igin, 1 HP = 746 W olarak kabul edin.

burada

R = segili fren direnci degeri (ohm)

Prmax = frenleme dongusu sirasinda (W) maksimum gug

Prave = frenleme dongusu sirasinda (W) ortalama gug

ERrpulse = tek bir frenleme darbesi (J) sirasinda dirence iletilen glc
ton = frenleme darbesinin uzunlugu (s)

T = frenleme dongusunin uzunlugunu (s) belirtmektedir.

Teknik veriler
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Tip rMin Rimax PBRmax
ACS350- ohm ohm kw | HP
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 70 390 0,37 0.5
01x-04A7-2 40 200 0,75 1
01x-06A7-2 40 130 1.1 1.5
01x-07A5-2 30 100 15 2
01x-09A8-2 30 70 2.2 3
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 70 390 0,37 0.5
03x-03A5-2 70 260 0,55 0,75
03x-04A7-2 40 200 0,75 1
03x-06A7-2 40 130 1.1 1.5
03x-07A5-2 30 100 15 2
03x-09A8-2 30 70 2.2 3
03x-13A3-2 30 50 3.0 3
03x-17A6-2 30 40 4.0 5
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 310 1180 0,37 0.5
03x-01A9-4 230 800 0,55 0,75
03x-02A4-4 210 590 0,75 1
03x-03A3-4 150 400 1.1 1.5
03x-04A1-4 130 300 15 2
03x-05A6-4 100 200 2.2 3
03x-07A3-4 70 150 3 3
03x-08A8-4 70 110 4 5
03x-12A5-4 40 80 55 7.5
03x-15A6-4 40 60 7.5 10

00353783,xls C.15

Rmin = minimum izin verilen fren direnci
Rmax = maksimum izin verilen fren direnci
Pgrmax = strtictiniin maksimum frenleme kapasitesi, gereken frenleme gticiini gegmelidir.

UYARI! Sdrtci igin belirlenmis minimum degerin altinda dirence sahip bir fren
direnci kullanmayin. Stricu ve dahili kiyici, distik direng nedeniyle olusan asiri
akimi harcayamazlar.

Diren¢ kurulumu ve kablo baglantisi

Tdm direngler, soguk bir ortamda kurulmalidir.

UYARI! Fren direnci yakininda yanici malzemeler bulunmamalidir. Direncin ylizey
sicakligi yuksektir. Direngten gelen hava akimi ylzlerce derece sicakliktadir. Direnci,
temasa kars! koruyun.

Giris sigortalarinin direng¢ kablosunu da koruyabilmesi igin, strtict giris kablolari ile
ayni boyutta iletkene (bkz. bdlim Giig kablolari: terminal boyutlari, maksimum kablo
caplari ve stkma momentleri, sayfa 258) sahip blendajli bir kablo kullanin. Alternatif
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olarak, ayni gapraz kesit alanina sahip iki iletkenli ekranl bir kablo da kullanilabilir.
Direng kablosunun maksimum uzunlugu 5 m'dir (16 ft). Baglantilar i¢in, 32 numarall
sayfadaki gui¢ baglanti semasina basvurun.

Zorunlu devre korumasi

Gulvenlik igin asagidaki kurulum gereklidir + bu kurulum, kiyicilarda kisa devre
oldugunda hata durumlarinda sebeke beslemesini keser:

» Sdriclye bir ana kontaktor takin.

» Kontaktériin kablo baglantilarini yapin boéylelikle, direng termik anahtari
acildiginda o da acilacaktir (asiri isinmis bir direng kontaktoriin agilmasina neden
olur).

Asagida basit bir kablo baglanti semasi 6rnek olarak verilmigtir.

L1 L2 L3

p [ 1
Direncin termik anahtari

<o |L/:/ﬂ°’
m/

Parametre ayari

Diren¢ frenlemesini saglamak i¢in 2005 parametresini 0 (DISABLE) olarak
ayarlayarak surtcunin asiri gerilim kontrolind kapatin.
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Boyutlar

ACS350'nin boyutsal ¢izimleri asagida verilmektedir. Boyutlar milimetre ve [ing]
cinsinden verilmigtir.

Boyutlar
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RO ve R1 kasa boyutlari, IP20 (pano kurulumu) / UL agik

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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RO ve R1 kasa boyutlari, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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Boyutlar



Kasa tipleri RO ve R1, IP20 / NEMA 1

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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Kasa tipleri RO ve R1, IP20 / NEMA 1

3AFEG8577977-A
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R2 kasa boyutu, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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R2 kasa boyutu, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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Kasa tipi R2, IP20 / NEMA 1

s
[
1
g1 1 ¢ =
-

.39

[

10

©®

il lee

273

- J: (26 L1 16 =
. I e[ & | [e€ -
D Ll o -
== SimcE
ﬁ_ _I_|1|[1_L||‘I_r J%
/@M = | J MQEA\&
<C m
1 S
i g
1. s
e s
@l e d— = a
| e o
©| x
Waiisk
= >
<

[{67L]
(€6 L]

16|
10¢

(2101

1 LS¢

Y

(o1 1

[{6 €]

[4.13]

105

¥

1] 8¢

[.64]

47

3AFE68586658-A

Boyutlar



274

R3 kasa boyutu, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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R3 kasa boyutu, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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R3 kasa boyutu, IP20 / NEMA 1
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R3 kasa boyutu, IP20 / NEMA 1
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Boyutlar
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