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Kilavuza giris

Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde kilavuzun icindekilerin agiklamasi yer alir. Bunun yani sira boélum;
uyumluluk, gtivenlik ve hedef kitle ile ilgili bilgiler icermektedir.

Uyumluluk

Kilavuz, ACSM1 Hiz ve Moment Kontrol programinin UMFI1880 ve daha sonraki
suriimleri ile uyumludur. Bkz. parametre 9.04 FIRMWARE VER veya PC araci (izle -
Ozellikler).

Gilvenlik talimatlari

Sirdclyle gelen tim glvenlik talimatlarina uyun.

+ Sdricindn montajini yapma, devreye alma ve kullanma igslemlerinden 6nce tiim
glivenlik talimatlarini okuyun. Tum guvenlik talimatlari Donanim Kilavuzunun
basinda yer almaktadir.

* Fonksiyonun hazir degerlerini degistirmeden dnce yazilim fonksiyonu 6zel
uyari ve notlarini okuyunuz. Her fonksiyon igin uyari ve notlar bu kilavuzun
kullanici tarafindan ayarlanabilir ilgili parametrelerini agiklayan bélimde
verilmigtir.

Okuyucu

Bu kilavuzun okuyucusunun, standart elektrik kablo baglantilari, elektronik
komponentler ve elektriksel semboller hakkinda pratik bir 6n bilgi sahibi oldugu
varsayllir.

Kilavuza giris
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icindekiler
Kilavuz asagidaki bolimlerden olusur:

» Devreye alma boéliminde kontrol programinin nasil kurulacagi ve surictnin 1/0
arabirimi araciliiyla nasil kontrol edilecedi anlatilmaktadir.

* PC araclari kullanarak stirticli programlama boéliminde PC araci lzerinden
programlama anlatilmaktadir (DriveStudio ve/veya DriveSPC).

 Sliriicti kontrolli ve 6zellikleri bélimuinde sirtclindn kontrol konumlari ve galisma
modlari ile uygulama programinin 6zellikleri agiklanmaktadir.

« Kumanda (initesi varsayilan baglantilari bdlimiinde JCU Kumanda Unitesinin
varsaylilan baglantilari anlatiimaktadir.

» Parametreler ve yazilim bloklari b6limununde suricu parametreleri ve yazilim
fonksiyon bloklari anlatiimaktadir.

» Parametre verileri bolimu surict parametreleri ile ilgili daha fazla bilgi
vermektedir.

* Hata izleme uyari ve hata mesaijlarini olasi neden ve ¢6zim Onerileri ile birlikte
listeler .

» Standart fonksiyon bloklari
* Uygulama programi sablonu

* Ek A - Fieldbus kontrolii boliminde surtcu ile fieldbus arasindaki haberlesmeyi
anlatmaktadir.

» Ek B - Sdrtict - sdrticli baglantisi bélumunde surlci-sUricu baglantisi ile
birbirine baglanmis siricller arasindaki iletisim anlatiimaktadir.

* Ek C— Kontrol zinciri ve siirtici lojigi semalari.

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her trlli sorunuzu, sdz konusu Unitenin tip kodu ve seri numarasi ile
birlikte yerel ABB temsilcinize ydneltin. ABB satis, destek ve servis noktalarinin
listesine www.abb.com/drives adresindeki Sdirticliler — Satis, Destek ve Servis agi
baglantisindan ulasabilirsiniz.

Uriin egitimi
ABB urun egitimi hakkinda bilgi almak www.abb.com/drives adresine gidin ve
Sdirtictiler - Egitim programlari baglantisini segin.

ABB Surucu kilavuzlar hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

Kilavuzlarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. .www.abb.com/drives adresine
girin ve Belge Kiitiiphanesi — Kilavuz geri bildirim formu (DG AC sdiriiclileri)
secenegine tiklayin.

Kilavuza giris
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Devreye alma

Bu bolumun igindekiler

Bu bdlimde surict ile ilgili temel devreye alma prosedirleri agiklanmakta ve
surdcunun I/O arabirimi araciligiyla nasil kontrol edilecegi anlatiimaktadir.

Surucunun devreye alinmasi

Siricl asagidaki sekillerde calistirilabilir:
» PC araci ya da kontrol panelinden lokal olarak
* 1/O baglantilari ya da fieldbus arabirimi Gzerinden harici olarak.

Anlatilan devreye alma proseduriinde DriveStudio PC araci programi kullanilir.
DriveStudio ile siiricii referanslari ve sinyalleri izlenebilir (Data Logger veya izleme
Penceresi). DriveStudio programinin nasil kullanilacag ile ilgili talimatlar i¢in bkz.
DriveStudio Kullanim Kilavuzu [3AFE68749026 (ingilizce)].

Devreye alma prosedurt yalnizca surlcu ilk kez agildiginda gergeklestiriimesi
gereken islemleri igerir (6rn. motor verilerinin girilmesi). ik devreye alma sonrasinda
surtcl, bu devreye alma islevleri kullaniimadan acilabilir. Devreye alma prosedurd,
devreye alma verilerinin degistiriimesi gerektiginde tekrarlanabilir.

PC araci ile kullanima alma ve suriclyld agmanin yani sira devreye alma prosedur(
asagidaki adimlari igerir:

» motor verilerinin girilmesi ve motor tanimlama calistirmasinin gergeklestiriimesi
» enkoder/resolver haberlesmesinin kurulmasi

 acil durdurma ve Guvenli Moment Kapatma devrelerinin kontrol edilmesi

+ gerilim kontrolUnin ayarlanmasi

* surdcu limitlerinin ayarlanmasi

» motor asirn sicaklik korumasinin ayarlanmasi

* hiz kontrol cihazinin ayarlanmasi

« fieldbus kontrolliniin ayarlanmasi

Devreye alma sirasinda bir alarm veya hatanin olusmasi durumunda, olasi nedenler
ve nasll giderilebilecegi ile ilgili olarak bkz. Hata izleme bolimu. Sorun devam
ederse glcu kesin, 5 dakika ara devre kondansatdrlerinin bogsalmasini bekleyin ve
surdcu ve motor baglantilarini kontrol edin.

Baslamadan 6nce motor plakasi ve enkoder verilerinin (eger gerekiyorsa) elinizde
olduguna emin olun.

Devreye alma
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Devreye alma prosediirii boyunca glvenlik talimatlarina uyulmahdir. ilgili donanim

Q Devreye alma sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan gergeklestirilebilir.

kilavuzunun ilk sayfalarindaki guvenlik talimatlarina bagvurun.

O | Montaji kontrol edin. Uygun donanim kilavuzundaki montaj kontrol listesine basvurun.

O | Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agmayacagindan emin olun.
Asagidaki durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiyi sokiin
- yanlis ydénde donls durumunda hasar tehlikesi varsa, veya
- sUrlicti devreye alma sirasinda bir motor tanitma calismasi gerekli (99.13 ID RUN MODU = (1)
Normal), yuk torku %?20'den daha fazla veya motor tanitma galigsmasi sirasinda ekipman
nominal torka dayanacak durumda degilse.

O | DriveStudio PC aracini PC bilgisayara kurun. Ayrica blok programlama gerekiyorsa
DriveSPC'yi de kurun. Talimatlar igin bkz. DriveStudio Kullanici Kilavuzu [3AFE68749026
(Ingilizce)] ve DriveSPC Kullanici Kilavuzu [3AFE68836590 (Ingilizce)].

O | SurGcuyd bilgisayara baglayin:
iletisim kablosunun &teki ucunu (OPCA-02, kod: 68239745) siiriiciiniin panel baglantisina
baglayin. Haberlesme kablosunun diger ucunu USB adaptdri tGzerinden veya dogrudan PC
seri portuna baglayin.

O | Glcl agin. 7 segmentli ekran:

~g

Not: Surlcu, motor verileri bu prosediiriin daha ilerisinde girilene kadar bir alarm (2021 MOTOR

VERISI YOK) verecektir. Bu tamamen normaldir.

L | PC masatzerindeki DriveStudio simgesini tiklatarak DriveStudio

programini baglatin. g}@
DrriveStudio,
exe

L | DriveStudio aracini kullanarak bir uygulama programinin olup olmadigini | :
kontrol edin. Eger varsa, SPC (SP) ve SP BOS SABLON satirlari surdct == —
ozelliklerinde goruntilenir (Izle - Ozellikler, Yazilim kategorisi). == .

Eger bir uygulama programi bulunuyorsa, sirtcu islevlerinden —
bazilarinin devre digi olabilecegini unutmayin. Uygulama programinin S ——
surlict uygulamaniz i¢in uygun oldugundan EMIN OLUN.

L | Harici kontroliin devre digi kalmasini saglamak icin DriveStudio

aracinin kontrol panelindeki Al/Birak digmesine tiklayarak lokal b
kontrole gegin.

Devreye alma
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ilgili stirlictiniin Parametre Tarayicisini secerek parametre ve sinyal
listesini agin.

n Parameter Browser

Dili segin.
Parametreler asagidaki gibi ayarlanir:
Cift tiklatarak parametre grubunu (bu durumda 99 START-UP DATA)

secin. Cift tiklatarak uygun parametreyi secin ve yeni dederi ayarlayin.

99.01 DIL

Motor tipini segin: senkronize olmayan veya sabit miknatisli motor.

99.04 MOTOR TIPI

Motor kontrol modunu segin. DTC, birgok durum i¢in uygundur. Skaler
kontrol hakkinda bilgi almak igin bkz. 99.05 MOTOR KONT MODU
parametresi.

99.05 MOTOR KONT
MODU

Motor plakasindan motor de@erlerini girin.
Asenkron motor plakasi 6rnegi:

(7 O\
@ ABB Motors C€ %
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [ —
|No
[Ins.cl. F IP_55
v Hz [kW [ omin [ A [cos P{laIN]tE/s
690Y [ 50 [30 [1475 | 325 [0.83
400D | 50 |30 |1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 | 1470 | 34 |0.83 380V
380D |50 |30 [1470 |59 |083 | -@—— sebeke
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 e
440D | 60 | 35 |1770 | 59 |0.83 gerilimi
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 M 6210/C3 [ 180 ko
.@. IEC 34-1 {}}
Sabit miknatisli motor plakasi 6rnegi:
A B b
FREpEw MS4836N4008E43C10
lo/In 9.1/95
Ip 278 A Insulation class F
To/Tn 10.5/10.5 Nm
Tp 315 Nm
Pn 3.3 kW
Fn 200 Hz
Nn 3000 r/min

Bemf @ Nn 208.7 V@ r/ min
Feedback RESOLVER
Brake Vdc

01/8 O

TS 4836

Made |n Japan

DTC kontroll (99.05 MOTOR KONT MODU = (0) DTC) ile en az
99.06...99.10 parametreleri ayarlanmalidir. Ayni zamanda
99.11...99.12 parametreleri de ayarlanirsa daha yuksek kontrol
hassasiyeti saglanir.

Not: Motor degerini
motor plakasindaki
degderin aynisi olarak
ayarlayin. Ornegin
plakadaki motor nominal
hizi 1470 rpm ise 99.09
MOT NOM HIZI
parametresinin degerini
1500 rpm olarak
ayarlamak surlclde
yanhs ¢alismaya yol acar.
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- motor nominal akimi
izin verilen aralik: yaklagik 1/6 - Iy, ... 2 - Iy, siiriicti (0...2 - ly,q €ger parametre

99.05 MOTOR KONT MODU = (1) Skaler). Cok motorlu surtciler ile bkz. bélim
Cok motorlu stirticiiler, sayfa 19.

- motor nominal gerilimi

izin verilen aralik: 1/6 - Suriicinin Uy ... 2 - Uy degeri. (Uy her nominal gerilim
araligindaki en yuksek gerilimi ifade eder, yani ACSM1-04 i¢in 480 V AC).

Sabit miknatish motorlarda: Nominal gerilim BackEMF gerilimidir (motor nominal
devrinde). Eger gerilim degeri gerilim / d/dak olarak, érnegin 60 V / 1000 d/dak
seklinde verilmisse, 3000 d/dak icin nominal hiz 3 x 60 V = 180 V seklindedir.
Nominal gerilimin, bazi motor imalatgilari tarafindan verilen esdeder DC motor gerilimi
(E.D.C.M.) degeri ile ayni olmadigina dikkat edin. Nominal gerilim, E.D.C.M. gerilimini
1,7'ye bolerek elde edilebilir (= 3'Un kare koki).

- motor nominal frekansi

Aralik: 5...500 Hz. Cok motorlu surtcller ile bkz. bolim Cok motoriu siirticliler, sayfa 19.

Sabit miknatisli motorda: Eger frekans motor plakasi lizerinde verilmemisse,
asagidaki formuile gore hesaplanmahdir:

f=nxp/60

burada p = kutup cifti sayisi, n = motor nominal devri.

- motor nominal hizi

Aralik: 0...10000 rpm. Gok motorlu siriciler igin bkz. bélim Cok motoriu siiriiciiler,
sayfa 19.

- motor nominal glcu

Aralik: 0...10000 kW. Cok motorlu sirticiiler igin bkz. bélim Cok motorlu siiriiciiler,
sayfa 19.

- motor nominal cos¢ (sabit miknatisli motorlar icin gegerli degildir).
DTC kontrolU hassasiyetini iyilestirmek icin bu deger ayarlanabilir.
Eger bu deger motor imalatgisi tarafindan verilmemisse 0 degerini
kullanin (yani varsayilan deger).

Aralik: 0...1.

- motor nominal saft momenti. DTC kontroll hassasiyetini iyilestirmek
icin bu deger ayarlanabilir. Eger bu deger motor imalatgisi tarafindan
veriimemisse 0 degerini kullanin (yani varsayilan deger).

Aralik: 0...2147483.647 Nm.

99.06 MOT NOM AKIMI

99.07 MOT NOM VOLT

99.08 MOT NOM FRE

99.09 MOT NOM HIZI

99.10 MOT NOM GUCU

99.11 MOT NOM COSFII

99.12 MOT NOM TORK

Motor parametreleri ayarlandiktan sonra motor tanitma galismasinin
gerceklestirilmesi gerektigini belirtmek amaciyla ID-RUN alarmi
olusturulur.

Alarm:
ID-RUN
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0 | Motorlarin géreli kayma (yalnizca asenkron motorlar), nominal gerilim
ve kutup sayisi deg@erlerinin ayni olup olmadigini kontrol edin. Eger
imalatgi tarafindan saglanan motor verileri yetersizse, kayma ve kutup
saylisini hesaplamak i¢in su formula kullanin:
NN
p= Int( nNO)
. fy-60
s p
s = 5N 400%
ng
burada
p = kutup ¢ifti sayisi (= motor kutup sayisi / 2)
fy = motor nominal frekansi [Hz]
ny = motor nominal devri [d/dak]
s = motor kaymasi [%]
ng = motor senkronize hizi [d/dak].
U | Motor nominal akimlarinin toplamini ayarlayin. 99.06 MOT NOM AKIMI
U | Nominal motor frekanslarini ayarlayin. Frekanslar ayni olmalidir. 99.08 MOT NOM FRE
U | Motor nominal guglerinin toplamini ayarlayin. 99.10 MOT NOM GUCU
Eger motor nominal glicleri birbirine cok yakinsa ya da motor giigleri 99.09 MOT NOM HIZI
ayni ancak motor devirleri bir miktar farkliysa, 99.09 MOT NOM HIZI
parametresi motor devirlerinin ortalama degeri seklinde ayarlanabilir.
U | E@er surGcinin kontrol Unitesi harici bir gli¢ kaynagindan 95.01 KONTR KART
besleniyorsa (Donanim Kilavuzu'nda belirtilen sekilde), parametreyi Gucu
95.01 KONTR KART GUCU HARICI 24V olarak ayarlayin.
O | E@er slrucide harici bobin (Donanim Kilavuzunda belirtiimistir) varsa | 95.02 SOK BOBIN AKTF
95.02 SOK BOBIN AKTF parametresini EVET olarak ayarlayin.
I | Motorda asiri Isinma tespit edildiginde sdrictinin nasil tepki 45.01 MOTOR TERM
verecegini seger. KOR
O | Motor sicakligi korumasini segme: motor termal modeli veya motor 45.02 MOT TERMIK KAY

sicaklik 6lcimu. Motor sicakhdi 6lcum baglantilari igin bkz. bolim
Sicaklik sensérleri, sayfa 41.
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A

UYARI! Normal veya Dlslk motor ID galismasinda motor, nominal hizin yaklasik
%50...100'U arasinda galisacaktir. MOTOR ID CALISMASI GEBCEKLESTiRMEDEN
ONCE MOTORU CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Not: Tanitma calismasi sirasinda olasi Glvenli Moment Kapatma ve acil durdurma devrelerinin
kapali oldugunu unutmayin.

O

Motor ID calismasi start edilmeden énce dénils yonunu kontrol edin.
Calisma sirasinda (Normal ya da Dusuk) motor ileri ydnde dénecektir.

U2, V2 ve W2
surucu ¢ikis fazlari
ilgili motor
terminallerine
baglandiginda:

Devreye alma
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Motor tanimlama yéntemini 99.13 ID RUN MODU parametresi ile
secin. Motor tanimlama sirasinda surtcu, optimum motor kontrold igin

motor karakteristiklerini tanimlar. Motor tanitma galismasi, strtcundn
sonraki galistirilmasinda gergeklestirilir.

Not: Normal tanitma galismasi sirasinda motor safti kiliti OLMAMALI ve yUk torku <
%20 olmalidir. Sabit miknatisli motorlarda bu sinirlama, Sabit tanitma c¢alismasi
secildiginde de gecerlidir.

Not: Motor ID ¢aligsmasi sirasinda mekanik fren (eger varsa) acilmaz.

Not: Par. 99.05 MOTOR KONT MODU = (1) Skaler ise motor tanitma ¢aligmasi
gerceklestiriiemez.

Mudmkin olan her durumda NORMAL ID ¢alismasi secilmelidir.

Not: Normal ID ¢alismasinda, asagdidaki durumlarda suriclyle kontrol edilen
ekipmanin motordan mekanik olarak ayrilmasi gerekir

* yik torku %20'den fazla, veya

» makine tanitma galigmasi esnasinda nominal tork slreksizligine dayanacak giigte degil.
Mekanik kayiplarin %20'den daha ylksek olmasi, yani motorun
surdciyle kontrol edilen ekipmandan mekanik olarak ayrilamamasi veya
motor freninin agik tutulmasi igin tam -akinin gerekli olmasi durumunda,
Normal ID galismasi yerine REDUCED ID c¢alismasi secilmelidir.

STANDSTILL ID galismasi yalnizca, badli mekanik donanimlardan
(6rn. kaldirma ve ving uygulamalari) kaynaklanan kisitlamalar
nedeniyle Normal veya Dusik ID ¢alismasinin kullanilamamasi
durumunda secilmelidir.

AUTOPHASING yalnizca Normal/Disiik/Sabit tanitma c¢alismasi bir
kez gerceklestirildikten sonra secilebilir. Otomatik faz ayarlama, bir
sabit miknatisli motora mutlak enkoder veya bir resolver (veya iletisim
sinyalli enkoder) eklenmis/degistiriimis oldugunda ve Normal/Dusuk/
Sabit tanitma ¢alismasini tekrarlamaya gerek olmadiginda kullantlir.
Otomatik faz ayarlama modlari hakkinda bilgi almak i¢in bkz.
parametre 11.07 OTOFAZ MODU, sayfa 94 ve boélim Otomatik
fazlama sayfa 38.

99.13 ID RUN MODU
11.07 OTOFAZ MODU

Surdc limitlerini kontrol edin. Tim suriicu tanitma calismasi
yontemlerinde asagidakiler mutlaka uygulanmalidir:

* 20.05 MAX AKIM > 99.06 MOT NOM AKIMI

Dusuk ve Normal tanitma ¢alismasinda bunlarin yani sira asagidakiler
gecerlidir:

» 20.01 MAX HIZ > motorun senkronize devrinin %50'si
*20.02MINHIZ<O0

* besleme gerilimi > 66% x 99.07 MOT NOM VOLT

* 20.06 MAX TORK > %100 (sadece Normal tanitma ¢alismasina
sahip senkronize olmayan makineler)

» 20.06 MAX TORK > %30 (Azaltilmis tanitma ¢alismasina sahip
senkronize olmayan makineler ve sabit miknatisli motorlar).

Motor tanitma galismasinin basariyla tamamlanmasinin ardindan sinir
degerleri uygulamanin gerekli kildigi sekilde ayarlayin.
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O | Motor tanitma c¢alismasini etkinlestirmek igin motoru ¢alistirin.
Not: RUN AKTIF devrede olmalidir. &
10.09 RUN AKTIF
Motor tanitim ¢alismasi ID-RUN alarmi ve 7-segmentli ekranda Alarm: ID-RUN
donusumla gorantlleme ile gosterilir. .
7 segmentli ekran:
dénisimli Y
gorintuleme
L0 | Eger motor tanitim calismasi basariyla tamamlanamazsa, ID-RUN Hata
ID-RUN HATASI

HATASI olusturulur.

Daha hassas motor kontrolu i¢in bir enkoder/resolver geri beslemesi kullanilabilir.

Eger slricu secenegi Yuva 1 veya 2'de FEN-xx arabirim moduli kurulu ise bu talimatlari uygulayin.
Not: Ayni tipten iki enkoder arabirim modulu kullanilamaz.

O | Kullanilan enkoder/resolveri secin. Daha fazla bilgi icin bkz. 90 90.01 ENC 1 SEC /
parametre grubu, sayfa 183. 90.02 ENC 2 SEC
LI | Diger gerekli enkoder/resolver parametrelerini ayarlayin: 91.01...91.31/
- Mutlak enkoder parametreleri (grup 91, sayfa 187) 92.01...92.03/
- Resolver parametreleri (grup 92, sayfa 192). 93.01...93.22
- Puls enkoder parametreleri (grup 93, sayfa 193).
I | 90.10 ENC PAR TAZELEME parametresini (1) Konfigu olarak 90.10 ENC PAR

ayarlayin ve yeni parametre ayarlarinin gecgerli olmasini saglayin.

TAZELEME

Eger surlcu secenegi Yuva 1 veya FEN-xx arabirim modull kurulu ise bu talimatlari uygulayin.
Not: Ayni tipten iki enkoder arabirim modulu kullanilamaz.

O | 22.01 HIZ GB SECIMi parametresini (0) Tahmini olarak ayarlayin. 22.01 HIZ GB SECIMI
O 50%93; bir hiz referans degeri girin (6rnegdin nominal motor devrinin o
L | Motoru galistirin. ®

O | Tahmini (1.14 TAHMINI HIZ) ve gergek hiz (1.08 ENC 1 HIZI/ 1.10 1.14 TAHMINI HIZ

ENC 2 HIZI) degerlerinin ayni olup olmadigini kontrol edin. Eger
degerler farkliysa, enkoder/resolver parametre ayarlarini kontrol edin.
ipucu: Eger gergek hiz (mutlak veya puls enkoder ile) 2 katsayisi ile referans
degerden farkliysa, puls sayisi ayarini kontrol edin (91.01 SIN COS SAYISI /
93.01 ENC1 PULS SAY /93.11 ENC2 PULS SAY).

1.08 ENC 1 HIZI /
1.10 ENC 2 HIZI
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Egder donus yonu ileri olarak secilmis ise gergek hizin (1.08 ENC 1
HIZI / 1.10 ENC 2 HIZI) pozitif olup olmadigini kontrol edin:

» Eger gercek donme yondi ileri ve gercek hiz negatif ise, puls enkoder
kablolarinin fazlamasi terstir.

» Eger gercek donme yonu geri ve gergek hiz negatif ise, motor
kablolari yanlis baglanmistir.

Baglantinin degistiriimesi:

Ana gu¢ baglantisini kesin ve ara devre kondansatérlerinin bosalmalari icin 5 dakika
bekleyin. Gerekli degdisiklikleri yapin. Giicli agin ve motoru tekrar ¢alistirin. Tahmini be
gergek hiz de@erlerinin dogru olup olmadigini kontrol edin.

* Eger donus yonu geriye olarak segilmis ise gercek hiz negatif
olmahdir.

Not: Resolver otomatik ayarlama iglemleri her zaman resolver
kablosu degistirildikten sonra gergeklestiriimelidir. Otomatik ayarlama
rutin iglemleri, 92.02 RESOLV VOLT veya 92.03 RESOLV FREKANSI
parametresi ayarlanarak ve ardindan 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi (1) Konfigu olarak ayarlanarak etkinlestirilebilir. EGer
resolver sabit miknatisli motor ile kullaniliyorsa, Autophasing 1D
¢alismasi da gergeklestiriimelidir.

1.08 ENC 1 HIZI /
1.10 ENC 2 HIZI

Motoru durdurun.

@

22.01 HIZ GB SECIMIi parametresini (1) Enc1 hizi veya (2) Enc2
hiziolarak ayarlayin.

Eger motor kontrolinde hiz geri beslemesi kullanilamiyorsa: Ogel
uygulamalar parametresinde 40.06 ENCODER IPTAL IN, DOGRU
olarak ayarlanmaldir.

22.01 HIZ GB SECIMI

Not: Hiz filtreleme, 6zellikle enkoder puls sayisi disuk iken
ayarlanmalidir. Bkz. Hiz filtreleme bolumu, sayfa 26.

Eger bir acil durdurma devresi kullanimdaysa, devre iglevlerini kontrol
edin (acil durdurma sinyali, acil durdurma etkinlestirme kaynagi olarak
secilmis olan dijital girise baghdir).

10.10 ACIL STOP 3 veya
10.11 ACIL STOP OFF1

(fieldbus 2.12 FBA ANA
CW bit 2...4 araciligiyla
acil durdurma kontrolii)
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Guvenli Moment Kapatma fonksiyonu slricl ¢ikis asamasi gig yari iletkenlerinin kontrol gerilimini
devre digi birakarak inverterin motorun dondurtlmesi icin gerekli gerilimi Gretmesini engeller. STO
kablo tesisati icin, bkz. ilgili donanim kilavuzu ve Uygulama kilavuzu - ACSM1, ACS850 ve
ACQ810 siirticiiler igin STO fonksiyonu (3AFE68929814 [ingilizce]).

LI | Eger bir Glivenli Moment Kapatma devresi kullanimdaysa devre
islevlerini kontrol edin.

O | Surdcinlin Guvenli Moment Kapatma islevi aktif iken nasil tepki 46.07 STO DAVRANISI
verecegini seger (yani surlcu ¢ikis asamasi glg yari iletkenlerinin
kontrol gerilimi devre digi iken).

Giris glctiniin kesilmesi sonucu DC gerilimi diserse, disuk gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin
Uzerinde tutabilmek i¢in motor momentini otomatik olarak dusurdr.

DC geriliminin asiri akim kontrol sinirini agmasinin engellenmesi igin asiri gerilim kontrol cihazi,
sinira ulasildiginda otomatik olarak olusturulan momenti azaltir.

Asiri gerilim kontrol cihazi genel momenti sinirlarken, motorun hizl yavaglamasi mumkun degildir.
Bu nedenle, surtcunun rejeneratif enerjiyi bosaltmasi i¢in bazi uygulamalarda elektrikli frenleme
(fren kiyici ve fren direnci) gereklidir. Kiyici, DC gerilimi maksimum siniri her agtiginda fren direncini
surtcunin ara devresine baglar.

O | YUksek gerilim ve dusuk gerilim kontrol cihazlarinin etkin olup 47.01 YUKSEK VOLT
olmadigini kontrol edin. KONT
47.02 DUSUK VOLT
KONT

O | Eger uygulama fren direnci gerektiriyorsa (surtctide dahili fren kiyici | 48.01...48.07

varsa): 47.01 YUKSEK VOLT

* Fren kiyici ve direng ayarlarini yapin. KONT

Not: Fren kiyici ve direng kullanildiginda, ytksek gerilim kontrol cihazi
47.01 YUKSEK VOLT KONT parametresi ile devre disi birakilmalidir.

» Baglanti iglevlerini kontrol edin.

Fren direnci baglantisi ile ilgili daha fazla bilgi almak icin ilgili donanim
kilavuzuna bakin.
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Baslangic islevini segin.
11.01 START MODU parametresi (2) Otomatik olarak ayarlandiginda

genel amacl bir baglatma islevi segilmis olur. Bu ayar ayni zamanda
hizli baglatmayi (dénen motor ile baglatma) mumkun kilar.

Mumkun olan en ylksek baslatma torku 11.01 START MODU
parametresi (0) Hizli (otomatik optimizasyonlu DC miknatislama) veya
(1) Sabit zaman (kullanici tanimh miknatislama suresi ile sabit DC
miknatislama) olarak ayarlandiginda elde edilir.

Not: Eger 11.01 START MODU parametresi (0) Hizl veya (1) Sabit
zaman olarak ayarlanmigsa, hizli baslatma (dénen motorla baglatma)
mumkan degildir.

11.01 START MODU

Calisma sinirlarini sireg gereksinimlerine gore ayarlayin.

Not: Surlcti moment kontroli modunda calisirken yik momentinin
kaybedilmesi durumunda sirtcd, tanimlanmig negatif ya da pozitif
maksimum hiza gecgecektir. Glvenli isletim icin sinirlarin uygulamaya
uygun oldugundan emin olun.

20.01...20.07

Motor asiri sicaklik korumasi igin alarm ve hata limitlerini ayarlayin.

45.03 MOT TER ALM
LMT
45.04 MOT TER FLT
LMT

Motor tipik ortam sicakligini ayarlayin.

45.05 ORTAM ISISI

45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (0) TAHMINI olarak
ayarlandiginda motor termik koruma modeli asagidaki sekilde
konfiglire edilmelidir:

- Motorun izin verilen maksimum ¢alisma yukinud ayarlayin.

- Sifir hiz yukana ayarlayin. E§ger motorun harici bir fani varsa,
sogutmay daha etkili kilmak i¢in daha ylksek bir deger kullanilabilir.

- Motor yuk egrisi igin kirllma noktasi frekansini ayarlayin.
- Motor nominal sicaklik yukselmesini ayarlayin.
- Sicakligin, nominal sicakhigin %63'Une ulagtigi sureyi ayarlayin.

45.06 MOT YUK EGRISI
45.07 SIFIR HIZ YUKU
45.08 KIRILMA NOKTASI
45.09 MOT NOM ISI ART
45.10 MOT TERM ZAM

Eger mumkulnse, bu noktada motor tanitma ¢alismasini tekrarlayin
(bkz. sayfa 20).

99.13 ID RUN MODU
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Elektriksel ve mekanik parazitler, baglantilar ve enkoder ¢6zinirliga (yani disuk puls numarasi)
nedeniyle 6l¢llen hizda her zaman igin bazi dalgalanmalar s6z konusudur. Hiz kontrol zincirini
etkilemedigi surece kuguk bir dalgalanma kabul edilebilir. Hiz dlgumundeki parazitler hiz hatasi
filtresi veya gercek hiz filtresi ile filtrelenebilir.

Filtreler ile hiz dalgalanmalarinin dusurilmesi, hiz kontrol cihazinin ayarlanmasi ile ilgili sorunlara
neden olabilir. Uzun bir filtre siresi sabiti ile yliksek hizlanma sliresi birbiri ile gelisir. Cok uzun filtre
suresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.

O | Kullanilan hiz referansi hizh bir sekilde degisiyorsa (servo 26.06 HIZ HATA FLT ZM
uygulamasi), hiz élgiiminde olasi parazitleri filtrelemek igin hiz hata
filtresini kullanin. Bu durumda hiz hata filtresi, gercek hiz filtresine
goére daha uygundur:

- Filtre sUresi sabitini ayarlayin.

O | Eger kullanilan hiz referansi sabit kaliyorsa, hiz élgiminde olasi 22.02 GERG HIZ FILT
parazitleri filtrelemek i¢in gergek hiz filtresini kullanin. Bu durumda M
gercek hiz filtresi, hiz hata filtresine gére daha uygundur:

- Filtre suresi sabitini ayarlayin.

Eger hiz 6lgiminde ciddi parazitler s6z konusuysa, filtre siresi sabiti
yik ve motorun toplam ataletine orantili, yani yaklasik olarak mekanik
saat sabitinin %10...30'u seviyesinde olmalidir

tmek = (Mnom / Thom) * Jiop % 21t / 60, burada

Jiop = YUk ve motorun toplam ataleti (yuk ve motor arasindaki digli
orani dikkate alinmalidir)

Npom = Nominal motor devri

Tom = hominal motor torku

(0) Tahmini (bkz. parametre 22.01 HIZ GB SECIMIi) diginda bir hiz geri

besleme degerine sahip, hizli bir dinamik tork veya hiz tepkisi almak
icin, gercek hiz filtre suresi sifir olarak ayarlanmalidir.

En ¢ok kaynak talep eden uygulamalarda, surlcu hiz kontrol cihazinin P- ve |- kisimlari manuel
veya otomatik olarak ayarlanabilir. Bkz. 28.16 Pl TUNE MODE parametresi.

Eger hizlanma (yavaslama) dengelemesini ayarlamak gerekiyorsa, bu islem manuel sekilde
yapilmalidir.

O | Hizlanma (yavaslama) kompanzasyonu, hiz kontrolt dinamik referans | 26.08 KALKIS KOMP D
degisikligini gelistirmek icin kullanilabilir (hiz rampa suresi > 0 iken). M

Hizlanma sirasindaki ataleti kompanse etmek igin hiz kontrol cihazi
cikisina hiz referansinin bir tirevi eklenir.

Hizlanma (yavaslama) kompanzasyonu igin tlrev suresini ayarlayin.
Deger, yik ve motorun toplam ataletine orantili, yani mekanik sire
sabitinin (tek) Yaklasik %50...100'G olmalidir. Bkz. mekanik zaman
sabiti denklemi, bélum Hiz filtreleme, sayfa 26.

Devreye alma
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Suricu fieldbus adaptdrt Fxxx tzerinden fieldbus kontroli ile kontrol edilirken asagidaki talimatlara
uygun hareket edin. Adaptor surtcu Yuvasi 3'e takilmistir.

O Sdricu ile fieldbus adaptdri arasindaki haberlesmeyi devreye alin. 50.01 FBA AKTIF

O | Fieldbus kontrol sistemini fieldbus adaptér moddline baglayin.

O | iletisim ve adaptdr modiili parametrelerini ayarlama: Bkz. Bir fieldbus
adaptér modiilii yoluyla iletisim kurulumunu yapmak bolumu, sayfa
340.

O | iletisim fonksiyonlarini test edin.

Devreye alma
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Surucu I/O arayuzi ile nasil kontrol edilir

Asagidaki tabloda varsayilan parametre ayarlari gecgerli iken surticinin dijital ve
analog girigler Gzerinden nasil galistirilacagini anlatiimaktadir.

Kontrol baglantilarinin Kumanda (nitesi varsayilan baglantilari
béliimiinde verilen baglanti semasina gére yapilmis oldugundan emin
olun.

PC araci kontrol panelindeki Al/Birak dugmesini tiklatarak harici kontrole
gegin.

=

DI1 dijital girisini agarak surtcuyu galistirin. Dijital girisin durumu 2.01 DI
DURUMU sinyali ile izlenebilir.

2.01 DI DURUMU

Al1 analog giriginin gerilim girisi olarak kullanilip kullaniimadigini kontrol Gerilim:
edin (J1 jumper ile segilir). 1 oopd
Al1 analog girisinin gerilimini dedistirerek hizi ayarlayin.
Analog giris Al1 sinyal dlgeklendirmeyi kontrol edin. Al1 degerleri 2.04 13.02...13.04
Al1 ve 2.05 A1 SKALA sinyalleri ile izlenebilir. 2.04 Al1

2.05 A1 SKALA

Al1 gerilim girisi olarak kullanilirken giris diferansiyeldir ve negatif deger
negatif hiza, pozitif deger ise pozitif hiza karsilik gelir.

DI1 dijital girigini kapatarak strtucuyd durdurun.

2.01 DI DURUMU

Devreye alma
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PC araclar kullanarak surucu programlama

Bu boliimiin icindekiler

Genel

Bu bdlimde DriveStudio ve DriveSPC uygulamalari kullanilarak strict
programlama anlatilmaktadir. Daha fazla bilgi almak igin bkz. DriveStudio Kullanim
Kilavuzu [3AFE68749026 (ingilizce)] ve DriveSPC Kullanim Kilavuzu
[BAFE68836590 (ingilizce)].

Sirdcl kontrol programi iki bélime ayrilmistir:
* yazilim programi
* uygulama programi

Yazilim programi; hiz ve moment kontrolu, strtict logic sistemi (baglatma/
durdurma), I/0O, geri besleme, iletisim ve koruma islevleri gibi ana kontrol islevlerini
gerceklestirir. Yazilim iglevleri parametreler ile konfiglre edilir ve programlanir.
Yazihm programinin iglevleri uygulama programlama araciligiyla genisletilebilir.
Uygulama programlari, fonksiyon bloklarindan olusur.

Sirdcd, iki farkli programlama yontemini destekler:
* parametre programlama

» fonksiyon bloklari ile uygulama programlama (bloklar IEC-61131 standardini
temel almaktadir).

Siirtict kontrol programi

Uygulama programi Yazilim

Hiz kontrolu
Fonksiyon blogu programi Yazilim | Moment kontrolii
bloklari | siriicii logic sistemi
(parametre I/0 arabirimi

Standart blok || Teknoloji blok

inyal el |F —
kiitiphanesi || kitliphanesi vesinyal i< Fieldbus arabirimi

arabirimi) Korumalar
Geri Bildirim

PC araglari kullanarak stirticii programlama
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Asagidaki resim, DriveSPC'nin bir gorinimudur.

Yazilim
fonksiyon bloklari

Standart
fonksiyon blogu

DriveSPC araciligiyla gorilebilen uygulama programi Uygulama programi sablonu
béliminde (sayfa 327) gdsterilmigtir.

Parametreler Uzerinden programlama

Parametreler DriveStudio, surlcu kontrol paneli (tus takimi) veya fieldbus arabirimi
uzerinden ayarlanabilir. TUm parametre ayarlari otomatik olarak suridcunun kalici
belleginde saklanir. Ancak, herhangi bir parametre degisikliginden hemen sonra,
surdcunun glcind kapatmadan énce 16.07 PARAM KAYIT parametresi kullanilarak
kayit isleminin zorlanmasi 6nemle tavsiye edilir. Degerler, gl¢ kapatildiktan sonra da
korunur. Gerekirse, varsayilan degerler 16.04 FAB DEGERLER parametresi ile geri
yuklenebilir.

Bircok parametre yazilim fonksiyonu blok girigleri olarak kullanildigindan dolays,

parametre degerleri uygulama programi kullanilarak da degistirilebilir. Uygulama
programi araciligiyla yapilan parametre degisikliklerinin, DriveStudio PC araciyla
yapilan degisiklikleri gegersiz kildigini unutmayin.

Uygulama programlama
Uygulama programlari, DriveSPC PC araci .

Normal kosullarda uygulama programi surucu ile birlikte verilmemektedir. Kullanici,
standart ve yazilim fonksiyon bloklari ile bir uygulama programi olusturabilir. ABB
Ozel uygulamalar icin 6zellestirilmis uygulama programlarinin ve teknoloji fonksiyon
bloklarinin kullaniimasini tavsiye etmektedir. Ayrintili bilgi icin yerel ABB temsilcinize
basvurun.

PC araclari kullanarak strticii programlama
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Fonksiyon bloklari

Uygulama programi g tip fonksiyon blogu kullanir: yazilim fonksiyon bloklari,
standart fonksiyon bloklari ve teknoloji fonksiyon bloklari.

Yazilim fonksiyon bloklari

Yazilim iglevlerinin blyUk bir kismi DriveSPC aracinda fonksiyon blogu olarak
bulunmaktadir. Strlict kontrol yaziliminin bir pargasi olan yazilim fonksiyon bloklari
uygulama ve yazilim programlari arasinda arabirim olarak kullanilir. 10...99
arasindaki gruplardaki surlcu parametreleri blok girisi olarak, 1...9 arasindaki
gruplardaki surtict sinyalleri ise fonksiyon blok ¢ikislari olarak kullanilir. Yazilim
fonksiyon bloklari Parametreler ve yazilim bloklari boliminde anlatilmaktadir.

Standart fonksiyon bloklari (kiitiiphane)

Standart fonksiyon bloklari (6rn. ADD, AND) yurutilebilir bir uygulama programi
olusturmak icin kullanilir. Kullanilabilen standart fonksiyon bloklari Standart
fonksiyon bloklari bdluminde sunulmustur.

Standart fonksiyon blogu kitliphanesi mutlaka sirtci ile birlikte veriimektedir.
Teknoloji fonksiyon bloklari

Farkli tirden uygulamalar igin ¢esitli teknoloji fonksiyon blok kiitiiphaneleri (6rn.
CAM) bulunmaktadir. Tek seferde bir teknoloji kiitliphanesi kullanilabilir. Teknoloji
bloklari, standart bloklar ile benzer sekilde kullanilir.

Kullanici parametreleri

Kullanici parametreleri DriveSPC araciyla olusturulabilir. Mevcut uygulama
bloklarina baglanabilen bloklar seklinde uygulama programina eklenirler.

Kullanici parametreleri herhangi mevcut bir parametre grubuna eklenebilir;
kullanilabilen ilk dizin 70'tir. 5 ve 75...89. parametre gruplari, 1. dizinden baslamak
tzere kullanici parametreleri igin gegerlidir. Oznitelikler kullanilarak, parametreler
yazma-korumali, gizli, vb. seklinde tanimlanabilir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. DriveSPC Kullanici Kilavuzu.

Uygulama olaylan

Uygulama programcisi alarm ve ariza bloklari ekleyerek kendine ait uygulama
olaylari (alarmlar ve arizalar) olusturabilir; bu bloklar DriveSPC aracinin Alarm ve
Ariza Yoneticileri araciligiyla yonetilir.

Alarm ve ariza bloklarinin igleyisi aynidir: blok devrede oldugunda (Devreye al
girisini 1 seklinde ayarlayarak), surticu tarafindan bir alarm veya ariza olusturulur.

Program yiiriitme

Uygulama programi, bellek Unitesinin (JMU) kalici bellegine (ugucu olmayan)
yuklenir. Yikleme tamamlandiktan sonra, slricl kontrol karti otomatik olarak
sifirlanir ve indirilen program baslatilir. Program, strlci yazilimi ile ayni Merkezi
islemci (sriict kontrol panelinin islemcisi) Uzerinden gercek zamanli olarak
yaratalur. Program, 1 ve 10 milisaniye seklinde iki atanmis zaman seviyesiyle birlikte
belirli yazilim gérevleri arasindaki diger zaman seviyelerinde calistirilabilir.

PC araglari kullanarak stirticii programlama



32

Not: Yazilim ve uygulama programlari ayni islemciyi kullandigindan programlayici,
surucu iglemcisinin asirt yuklenmemesini saglamahdir. Bkz. 1.21 CPU KULLANIMI
parametresi.

Uygulama programini lisanslama ve koruma
Not: Bu islev sadece DriveSPC slirim 1.5 ve Ustinde mevcuttur.

DriveSPC araci kullanilarak, surtciye kimlik ve paroladan olusan bir uygulama
lisansi atanabilir. Benzer sekilde, DriveSPC aracinda olusturulan uygulama
programi da bir kimlik ve parola ile korunabilir. Talimatlar igin, DriveSPC kullanici
kilavuzuna bakin.

Korunan bir uygulama programi lisansl bir surticiye karsidan yUklenirse, uygulama
ile surtcundn kimlik ve parola bilgileri eslesmelidir. Korunan bir uygulama, lisansli
olmayan bir sirliicliye karsidan ylklenemez. Diger taraftan, korunmayan bir
uygulama lisansli bir strticiiye kargidan yuklenebilir.

Uygulama lisansinin kimligi DriveStudio tarafindan strlcu yazilimi ézelliklerinde
APPL LISANS olarak gériintiilenir. Deger 0 ise, siiriicliye herhangi bir lisans
atanmamis demektir.

DriveSPC parametre yoneticisi kullanilarak olusturulan, gizli 6znitelie sahip
parametreler, 16.03 SIFRE parametresi araciligiyla izlenebilir veya gizlenebilir. Sifre
kodu APPL LISANS siiriiciisiyle ayni olmalidir. Sifre kodu yanligsa, gériilebilir
uygulama parametreleri tekrar gizlenecektir.

Notlar:

* Uygulama lisansi bagimsiz bir kontrol birimine degil, yalnizca tam bir strictye
atanabilir.

» Korunan bir uygulama bagimsiz bir kontrol birimine dedgil, yalnizca tam bir
suruclye karsidan yuklenebilir.

Calisma modilari

DriveSPC araci asagidaki ¢calisma modlarina sahiptir:
Cevrimdisi

Siricl baglantisi olmadan ¢evrimdisi mod kullanilirken kullanici

* uygulama programi dosyasi agabilir (eger varsa).

* uygulama programini diizenleyebilir ve kaydedebilir.

» program sayfalarini yazdirabilir.

Sirdcl baglantisi ile gevrimdisi mod kullanilirken kullanici

» segcilen surtciyl DriveSPC'ye baglayabilir.

» bagl suriiciden uygulama programini karsiya yukleyebilir (varsayilan olarak
yalnizca yazilim bloklarini igeren bos bir sablon bulunmaktadir.)

» konfigure edilmis uygulama programini surticiye yukleyebilir ve programi
yurutebilir. Kargidan yuklenen program fonksiyon blok programini ve
DriveSPC'de ayarlanmis parametre degerlerini igerir.

» programi bagh surtcliden kaldirabilir.

PC araclari kullanarak strticii programlama
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Cevrimigi
Cevrimigi modda kullanici

+ yazilim parametrelerini degistirebilir (degisiklikler dogrudan surtcu belleginde
saklanir)

* uygulama programi parametrelerini degistirebilir (yani DriveSPC'de olusturulan
parametreler)

» tim fonksiyon bloklarinin gercek degerlerini gercek zamanli olarak izleyebilir.

PC araglari kullanarak stirticii programlama
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PC araclari kullanarak strticii programlama
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Surucu kontrolu ve ozellikleri

Bu bolumun igindekiler

Bu bdlimde suricunun kontrol konumlari ve ¢alisma modiari ile uygulama
programinin 6zellikleri agiklanmaktadir.

Lokal kontrol — harici kontrol karsilastirmasi

Surdcunin iki temel kontrol konumu bulunur: harici ve lokal. Kontrol konumu, PC
aracli (Al/Birak digmesi) veya kontrol paneli Gzerindeki LOC/REM tusu ile segilir.

ACSM1
- I - |
2)3) [
i | 1
| e | Harici kontrol |
i _ | /o 13) |
: l |
r—-——-———— - 1 I I
PLC
Lokal k |
I okal kontro | T, I (= Programlanabilir |
I I : I Siirici - stiriict LOJ|k Kontrolbr) I
| | & : baglantisi ]
| = B = | b ECELE
— € : | |
I — N | |
| . . ] R I
PC araci (DriveStudio/DriveSPC)’ [l Smm== | I _ - I
| veya I T : FFIe|dbLIYS ada3ptoru |
|  Kontrol paneli (opsiyonel) | L _XX_X’ _uvi _________ y
L — — — — 4
(M)
U
Enkoder

1) Yuva 1/2'ye opsiyonel I/O genisletme modilleri (FIO-xx) takilarak ekstra giris/gikis eklenebilir.
2) Aralikli veya mutlak enkoder ya da resolver arabirimi modili (FEN-xx) Yuva 1/2'ye takilir
3) Ayni tipten iki enkoder/¢ozlicti arabirim modull kullanilamaz.

Lokal kontrol

Kontrol komutlari, strlcu lokal kontrol konumundayken DriveStudio ve/veya
DriveDPC bulunan bir PC'den veya kontrol paneli tus takimindan verilir. Lokal kontrol
icin hiz, tork ve konum kontroli modlari mevcuttur.

Siirticii kontrolii ve ozellikleri
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Lokal kontrol genellikle devreye alma ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli,
lokal kontrolde kullanildidinda, her zaman igin harici kontrol sinyal kaynaklarindan
oncelikli konumdadir. Kontrol konumunun lokal olarak degistiriimesi 16.01 LOKAL
KILIT parametresi ile devre disi birakilabilir.

Kullanici, bir (46.03 LOKAL KONT KAYBI) parametresi ile strlcltnin kontrol paneli
veya PC araci ile iletisimin kesilmesine nasil tepki verecegini ayarlayabilir.

Harici kontrol

Surlcu harici kontrolde iken kontrol komutlari (baslat/durdur, sifirla, vb.) fieldbus
arabirimi (se¢gmeli fieldbus adaptér modili Gzerinden), G/C uclari (dijital girigler),
secmeli G/C genigletme moddlleri veya surtcu-surici baglantisi araciligiyla verilir.

iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. Kullanici her iki harici
kontrol konumu i¢in kontrol sinyallerini (6rn. Grup 10 START/STOP, Grup 24 HIZ
REF MODU ve Grup 32 TORK REFERANS) ve kontrol modlarini (Grup 34
REFERANS KONTROL) secebilir. Kullanicinin se¢imine bagh olarak EXT1 veya
EXT2 etkin olur. EXT1/EXT2 arasindaki secim, serbestce segilebilen bir bit pointer
parametresi 34.01 EXT1/EXT2 SEC araciligiyla yapilir. Buna ek olarak, EXT1
kontrol konum iki kisma ayriimistir, EXT1 KONTR MOD1 ve EXT1 KONTR MOD2.
Her ikisi de baslat/durdur icin EXT1 kontrol sinyallerini kullanir, ancak kontrol modu
farkli olabilir; 6rnegin, hedef arama icin EXT1 KONTR MOD2 kullanilabilir.

Suruciu calisma modlari

Surlcu, hiz ve tork kontrolii modlarinda c¢alisabilir. Bu modlar igin bir strtict kontrol
zinciri blok semasi 37 sayfasinda gosterilmistir; daha ayrintili semalar Ek C — Kontrol
zinciri ve sdrticl lojigi semalari bolimunde (sayfa 359) verilmistir.

Hiz kontrolii modu

Motor, slrtculye verilen hiz referansina orantili bir hizda déner. Bu mod, geri
besleme olarak tahmini hiz ile veya daha yiksek hiz hassasli§i saglamak amaciyla
enkoder ya da resolver ile kullanilabilir.

Hiz kontroli modu lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir.

Moment kontrolii modu

Motor momenti, surticiiye verilen moment referansina orantilidir. Bu mod, geri
besleme olarak tahmini hiz ile veya daha hassas ve dinamik motor kontrolU
saglamak amaciyla enkoder ya da resolver ile kullanilabilir.

Moment kontrolii modu lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir.

Stirticii kontrolii ve 6zellikleri
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Motor kontrol ozellikleri

Skaler motor kontrolii

Dogrudan Moment Kontrol’i (DTC-Dogrudan Moment Kontrol() yerine motor kontrol
ydntemi olarak skaler kontroli segmek de mimkundur. Skaler kontrol modunda
surlcu bir frekans referansi ile kontrol edilir. Ancak, skaler kontrolde DTC'nin
performansi elde edilemez.

Asagidaki durumlarda skaler motor kontrol modunun etkinlestirilmesi onerilir:

» Coklu motor suriculerinde: 1) eger yik motorlar arasinda esit olarak
dagitilmamissa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlama motor ID run yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim deg@eri surticinin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da
kiclukse

» Eger siricl bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin, test amagh olarak)
» Sdricl, step-up transformatori araciligiyla orta gerilim motorunu calistiriyorsa.

Skaler kontrolde bazi standart 6zellikler kullanilamaz.

Skaler kontrolde IR kompanzasyonu

IR gerilim anlamina gelir.

I (akim) x R (direng) = U (gerilim). Motor gerilimi

IR kompanzasyonu, sadece motor kontrol

modu Skaler oldugunda aktiftir. IR IR Kompanzasyonu
kompanzasyonu aktiflestirildiginde suriict

dusuk hizlarda motora ekstra gerilim yuklemesi

yapar. IR kompanzasyonu, yiksek moment !
gerektiren uygulamalarda faydalidir. T Kompanzasyonsuz

Dogrudan moment kontroli (DTC) modunda, nominal }rekansm
IR kompanzasyonu otomatiktir ve manuel %50'si
ayarlama gerekli degildir.

f (Hz)

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama, sabit miknatisli senkron motorun manyetik akisinin veya bir
senkron reliiktans motorun manyetik ekseninin agisal pozisyonunu belirlemek icin
kullanilan otomatik bir 6lgim rutinidir. Motor kontroll, motor momentini dogru bir
sekilde kontrol etmek icin rotor akisinin mutlak konumunu gerektirir.

Mutlak enkoder ve resolver gibi sensorler, rotorun sifir agisi ile sensérin sifir agisi
arasinda offset tesis edildikten sonra her zaman rotor konumunu gésterirler. Diger
taraftan, standart bir puls enkoder dénerken rotorun konumunu belirler, ancak ilk
konum bilinmemektedir. Bununla birlikte, puls enkoder Hall sensérleri ile
donatildiginda bir mutlak enkoder gibi kullanilabilse de, ilk konumu kabaca bir
dogrulukla belirler. Hall sensdrleri bir devir sirasinda konumlarini alti kez degistiren
sdzde iletisim pulslari olusturdugundan, yalnizca ilk konumun tam bir devrin hangi
60°’lik sektdrinde oldugu bilinebilir.

Stirticii kontrolii ve 6zellikleri
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Rotor %]

Mutlak enkoder/resolver

\ 4

S

Sabit miknatisli senkron motorlarda otomatik fazlama rutini asagidaki durumlarda
gerceklestirilir:

1. Mutlak enkoder, resolver veya iletisim sinyalli enkoder kullanildiginda, rotor ve
enkoder konum farkinin bir kerelik élgiminde

2. Artimh enkoder kullanildiginda her glg verilisinde

3. Acik ¢cevrim motor kontrollinde, her galistirmada rotor konumunun tekrarlanan
Olcimunde.

Acik ¢cevrim modunda, start 6ncesinde rotorun sifir agisi belirlenir. Kapali ¢gevrim
modunda, sensoér sifir agisini gosterdiginde, otomatik fazlama ile rotorun gergek
acisi belirlenir. Sensoérin ve rotorun gercgek sifir acilari genellikle uyusmadigindan,
acinin ofsetinin belirlenmesi gerekir. Otomatik fazlama modu hem agik ¢cevrimde
hem de kapali ¢gevrimde bu islemin nasil gergeklestirildigini belirler.

Not: Acik cevrim modunda, saft artik miknatislanma akisina dogru déndiginden,
motor start edildiginde mutlaka donme hareketi yapar. Motor kontroliinde kullanilan
bir rotor pozisyonu ofseti, kullanici tarafindan da verilebilir. Bkz. parametre 97.20
POS OFFSET USER.

Not: Ayni parametre, sonucunu her zaman 97.20 POS OFFSET USER
parametresine yazan otomatik fazlama rutini tarafindan kullanihr. Kullanici modu
etkinlestiriimemis olsa dahi, otomatik fazlama motor tanimlama ¢alismasi sonuglari
guncellenir (bkz. 97.01 KULL MOT PAR AKTparametresi).

Bircok otomatik fazlama modu bulunmaktadir (bkz. 11.07 OTOFAZ MODU
parametresi).

En saglam ve dogru yéntem oldugundan, durum 1(yukaridaki listeye bakin) igin
Ozellikle turning modu o6nerilir. Turning modunda, rotor konumunu belirlemek igin
motor safti geri ve ileri (£360/polepairs)® ¢evrilir. Durum 3'te (agik ¢evrim kontroli),
saft sadece bir yone cgevrilir ve aci daha kuguktir.

Standstill modlari, motor gevrilemiyorsa kullanilabilir (6rnegin, yik baghyken).
Motorlarin ve ylklerin 6zellikleri degdisiklik gésterdiginden, en uygun standstill modu
bulmak icin test yapiimalidir.
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Siricl acik ¢cevrim veya kapali cevrim modlarinda galisan bir motorla devreye
alindiginda rotor konumunu belirleyebilir. Bu durumda, 11.07 OTOFAZ MODU
parametre ayari etkisizdir.

Otomatik fazlama rutini basarisiz olabilir ve bu nedenle otomatik fazlama rutininin
birkag kez tekrarlanmasi ve 97.20 POS OFFSET USER parametresi degerinin
kontrol edilmesi tavsiye edilir. Tahmini rotor agisi dlgulen rotor agisindan ¢ok
farkliysa, calisan bir motorda otomatik fazlama hatasi meydana gelebilir. Tahmini ve
Olcllen agilar arasindaki farkin nedenlerinden biri, motor aksina olan enkoder
baglantisinda bir kayma olmasidir. Otomatik fazlama hatasinin bir diger nedeni
basarisiz bir otomatik fazlama rutinidir. Bir bagka deyisle, baslangictan itibaren
97.20 POS OFFSET USER parametresinde yanlis bir deger bulunmaktadir. Calisan
bir motorda otomatik fazlama hatasinin tGglincli nedeni ise, kontrol programina
yanlis motor tipi girilmistir ya da motor ID run basarisiz olmustur. Ayrica, 11.07
OTOFAZ MODU parametresi "Turning" olarak ayarlanirsa, otomatik fazlama rutini
sirasinda 0026 OTOFAZ hatasi meydana gelebilir. Turning modunda, otomatik
fazlama rutini sirasinda rotorun gevrilebilmesi gerekir. Rotor kilitli veya kolayca
hareket edemiyorsa ya da harici gli¢ kullanilarak ¢evriliyorsa, otomatik fazlama
hatasi tetiklenir. Segilen moddan bagimsiz olarak, otomatik fazla rutini baglamadan
once rotor déniyorsa, otomatik fazlama hatasi meydana gelir.

Aki frenleme

Sdrucu, motordaki miknatislama seviyesini arttirarak daha iyi bir yavaslama saglar.
Motor akisini 40.10 AKI FRENLEME ile arttirarak, motorda frenleme sirasinda
Uretilen enerji motor termik enerjisine donustartlebilir.

Motor hizi T
_r(%) T, = Frenleme torku

TN Tn = 100 Nm
Aki frenleme yok 60-

e

40+ Akl frenleme

20+
1 Aki frenleme yok
t (S) T T T T T f (HZ)

Akl frenleme

Surdcl surekli olarak, ayni zamanda aki frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple aki frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degistirmede
kullanilabilir. Aki frenlemenin diger faydalari sunlardir:

» Frenleme bir stop komutu verildikten hemen sonra baslar. Fonksiyon frenlemeyi
baslatmadan dnce akinin azalmasini beklemek zorunda degildir.

* Enduksiyon motorunun sogutmasi verimlidir. Aki frenleme sirasinda motorun
rotor akimi degil, stator akimi artar. Stator rotordan ¢ok daha verimli bir sekilde
sogur.

» Aki frenleme endiiksiyon motorlariyla ve sabit miknatisli senkron motorlarla
kullanilabilir.

iki frenleme glicli seviyesi bulunmaktadir:
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* Orta frenleme aki frenlemenin devre digi oldugu durumlara kiyasla daha hizli
yavaglama saglar. Motorun asiri derecede 1sinmasini énlemek i¢cin motorun aki
seviyesi sinirlandiriimistir.

+ Tam frenleme, mekanik frenleme enerjisini motor termik enerjisine donusturmek
icin neredeyse mevcut tim akimi kullanir. Frenleme suresi orta frenlemeye goére
daha kisadir. Déngusel kullanimda motor fazla isinabilir.

Termik motor koruma

45 grubundaki parametreler ile kullanici, motor asiri sicaklik korumasini ayarlayabilir
ve motor sicakligi dlgimini (eger varsa) konfiglire edebilir. Bu blok ayni zamanda
tahmini ve olgtlen motor sicakligini gosterir.

Motor asiri Isinmaya karsi, PTC, KTY84 veya Pt100 sensorleri
* ile motor sicakligini dlgen motor

+ termik koruma modeli devreye alinarak korunabilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.

Termik motor koruma modeli
Sirdcl motor sicakhgini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:

1) Siriclye ilk kez glic uygulandiginda motor ortam sicakhigindadir (45.05 ORTAM
ISISI parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan siricuye glc uygulandiginda,
motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilir (1.18 TAHMINiI MOT ISI degeri gii¢
kapatilirken kaydedilmigtir).

2) Motor sicakligi, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik stresi ve motor
yuk egrisi kullanilarak hesaplanir. Yik egrisi, ortam sicakhginin 30 °C'’yi astigi
durumda ayarlanmalidir.

Motor sicakhgl denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda
surdcunun nasil tepki verecegi segcilebilir.

Not: Motor termik modeli invertere yalnizca bir motor bagl iken kullanilabilir.
Sicaklik sensoérleri

Sirdcinin TH termistor girisine veya FEN-xx opsiyonel enkoder arabirimi modiliine
motor sicakligi sensért baglayarak motor asiri sicakhgi algilanabilir.

Sensdr direnci, motor sicakligi sensor referans sicakhgini T, astiginda, direncteki
gerilim ile ayni sekilde artar.
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Asagidaki sekilde, tipik PTC sensor direnci dederleri, motor ¢alisma sicakhdinin bir
fonksiyonu olarak gosterilmistir.

Ohm

4000

1330
Sicaklik PTC direnci
Normal 0...1 kohm 550 1
Asiri > 4 kohm*
*Asiri sicaklik korumasi icin sinir 100 l
2,5 kOhm'dur. ‘

T

Asagidaki sekilde, tipik KTY84 sensdr direnci degerleri, motor ¢calisma sicakliginin
bir fonksiyonu olarak gosterilmistir.

KTY84 dlgeklendirme
90 °C = 936 ohm

110 °C = 1063 ohm
130 °C = 1197 ohm 1000
150 °C = 1340 ohm

0 ‘ ‘ ‘ ‘
-100 0 100 200 300

Motor sicakhgl denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda
sirdclnin nasil tepki verecegi segilebilir.

motor sicakligi sensoérl baglantisi igin motorun elektrikli pargalari ile sensoér
arasinda cift ya da glglendirilmis yalitim gereklidir. Tertibat gereksinimleri
karsilamiyorsa,

- G/C kart terminalleri kontaga karsi korunmalidir ve baska ekipmanlara
baglanmamalidir

veya

- sicaklik sensoru G/C terminallerinden yalitiimahdir.

f UYARI! JCU Kumanda Unitesi termistér girisi IEC 60664'e gore yalitilmadigindan,
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Asagidaki sekilde TH termistér girisi kullanilarak motor sicakhgi élgimu
gOsterilmektedir.

Bir adet PTC veya KTY84 sensér jcu Kumanda Unitesi

TH
AGND

JCU Kumanda Unitesi

TH
i AGND

Enkoder arabirim modult FEN-xx baglantisi i¢in ilgili enkoder arabirim modulinun
Kullanim Kilavuzuna bakin.
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DC gerilim kontrolu ozellikleri

Asin gerilim kontrolii

Motor Uretici ceyrek icinde ¢alisirken iki geyrek hat-yani dénastiricinin bulunmasi
halinde ara DC baglantisinin yuksek gerilim kontroll gereklidir. DC geriliminin asiri
akim kontrol sinirini agsmasinin engellenmesi i¢in asiri gerilim kontrol cihazi, sinira
ulasildiginda otomatik olarak olusturulan momenti azaltir.

Disiik gerilim kontroli

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse strtct dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak ¢aligmaya devam edecektir. Motor dondugu ve suricuye enerji Urettigi
surece, slrtict galismaya devam eder. Eger ana kontaktdr kapali kalmigsa surtcl
kesilmeden sonra ¢alismaya devam edebilir.

Not: Ana kontaktdr opsiyonlu Unitelerde, kisa sureli besleme kesintilerinde kontaktor
kontrol devresini kapali tutan bir tutma devresi (6rn. UPS) bulunmalidir.

11 1111

b Us il Il USRI Usebexe
(Nm) (Hz) (VDC) UDC
160 80 520
120 60 390
80 40 260 ‘/// Fout
40 20 130 P // d ) AN // —Tu
1,6 4.8 8 11,2 14,4 &)

Upc= strilclnin ara devre gerilimi, fo; = strticundn ¢ikig frekansi,

Ty = motor torku

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

Gerilim kontrolii ve agma limitleri

Ara DC gerilim regulatéra kontrol ve agma limitleri, kullanici tarafindan saglanan
besleme gerilimine veya otomatik belirlenen bir besleme gerilimine bagldir. Gergek
gerilim 1.19 BESLEME VOLT parametresi ile gosterilir. DC gerilimi (Upc), bu degerin
1,35 katina egittir.
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Besleme geriliminin otomatik belirlenmesi, strtcl her calistirildiginda gerceklestirilir.
Otomatik belirleme 47.03 BESL VOLT OTO-ID parametresi ile devre disi birakilabilir;
kullanici 47.04 BESL VOLTAJI parametresinde gerilimi tanimlayabilir.

Asiri gerilim hata seviyesi (Upcylksek + 70 V; 880 V maks.)

------------------- Asiri gerilim kontrol seviyesi (1,25 x Upc; 810 V maks.)

1.07 DC-VOLTAJ

___________________ Diislk gerilim kontrol seviyesi (0,8 x Upc; 400 V min.)
- —_ = - = — - Dusuk gerilim agma seviyesi (Upc, dustk - 50 V; 350 V min.)

Upc = 1,35 x 1.19 BESLEME VOLT
UDC! yuksek =1,25x UDC
UDC' dU$Uk = 0,8 X UDC

Ara DC devresi, kapasitorlerin sarjli oldugu kabul edildiginde ve gerilim
dengelendiginde, baypas edilen dahili bir direng Gizerinden sarj edilir.

Fren kiyicisi

Sirdcinln dahili fren kiyicisi, yavaglayan motor tarafindan Gretilen enerjiyi
yénetmek icin kullanilabilir.

Fren kiyici devrede ve direng bagl iken siricunin DC baglanti gerilimi Upc gr - 30
V'ye ulagtiginda kiyici iletime baslayacaktir. Maksimum fren glictine Upc gr + 30
V'de ulasilir. B

Upc pr = 1,35 % 1,25 x 1.19 BESLEME VOLT.

Dusiik gerilim modu

Besleme gerilimi araligini genigletmek igin bir Diglk gerilim modu mevcuttur. Bu
mod etkinlestirildigi zaman, surtiict nominal araligin altinda galisabilir, 6rnegin bir acil
durum kaynagindan saricuye besleme yapilirken bu mod kullanilabilir.

Dusuk gerilim modu 47.05 LOW VOLT MOD ENA parametresiyle etkinlestirilebilir.
Dusguk gerilim modu, sirasiyla minimum ve maksimum DC gerilim kontrol
seviyelerinin ayarlanmasi i¢in 47.06 LOW VOLT DC MIN ve 47.07 LOW VOLT DC
MAX parametrelerini kullanir. Asagidaki kurallar gegerlidir:

* 47.06 LOW VOLT DC MIN = 250 ila 450 V
* 47.07 LOW VOLT DC MAX =350 ila 810 V
* 47.07 LOW VOLT DC MAX > 47.06 LOW VOLT DC MIN + 50 V.

Siirticii kontrolii ve ozellikleri



46

270 V DC'den duslik bir besleme kullanildigi zaman - bir aku gibi -, 47.08 EXT PU
SUPPLY parametresinin degeri veya kaynagi 1 (dogru) olarak ayarlanmalidir. Bu tip
bir konfiglrasyonda, ana devrenin elektronik aksamlarina gii¢ vermek icin ilave bir
DC gl¢ kaynagina (JPO-01) ihtiya¢ duyulur. Bir AC kaynak kullanildiginda, 47.08
EXT PU SUPPLY parametresinin degeri veya kaynagi 0 (yanhsg) olarak

ayarlanmalidir.

47.06...47.08 parametreleri sadece Dustlik gerilim modu aktif oldugu, yani 47.05
LOW VOLT MOD ENA parametresinin (veya kaynaginin) degeri 1 (dogru) oldugu

zaman gecerlidir.

Dusuk gerilim modunda, varsayilan gerilim kontrolu ve agma seviyeleriyle birlikte
fren kiyicisinin ¢calisma seviyeleri (bu bolimde farkl yerlerde bulunan Gerilim
kontrolii ve agma limitleri ve Fren kiyicisi kisimlarina bakin) asagidaki sekilde

degisir:

Seviye

47.08 EXT PU SUPPLY parametresinin degeri

YANLIS

DOGRU

Besleme gerilimi araligi

200...240 V AC %10
270...324 V DC £%10

*48...270 V DC %10

Asiri gerilim agma seviyesi

Etkilenmez

Etkilenmez

Asiri gerilim kontrol seviyesi

47.07 LOW VOLT DC MAX

47.07 LOW VOLT DC MAX

Dusuk gerilim kontrol
seviyesi

47.06 LOW VOLT DC MIN

Pasif

Dusuk gerilim agma seviyesi

47.06 LOW VOLT DC MIN - 50 V

Pasif

Fren kiyicisi etkinlesme
seviyesi

47.07 LOW VOLT DC MAX - 30 V

47.07 LOW VOLT DC MAX - 30 V

Fren kiyicisi maksimum gl
seviyesi

47.07 LOW VOLT DC MAX + 30V

47.07 LOW VOLT DC MAX + 30 V

*llave DC gii¢ kaynagi JPO-01'i gerektirir

Farkli sistem konfigtrasyonlari, ACSM1 Sistem Miihendisligi Kilavuzu'nda
(BAFE68978297 [ingilizce]) ayrintil olarak agiklanmistir.

Not: Dusuk gerilim modu E-G kasalarinda bulunmaz.
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Hiz kontrol ozellikleri

Joglama

Joglama fonksiyonu, genelde bir makineyi lokal olarak kontrol etmek amaciyla servis
islemleri veya devreye alma esnasinda kullanilir. Istenen yuk konumuna ulasilana
kadar motoru kiicliik artimlarla déndidrme islevini igerir.

iki joglama islevi (1 veya 2) bulunmaktadir. Bir joglama fonksiyonu
etkinlestirildiginde, surtcu ¢ahstirilir ve tanimlanmis joglama hizlanma rampasinda
tanimlanmis joglama hizina (24.10 JOG1 HIZ REF ve 24.11 JOG2 HIZ REF
parametreleri) ulasana kadar hizlanir. islev devre digi birakildiginda siiriicii
tanimlanmis joglama yavaslama rampasinda stop edene kadar yavaslar. Joglama
sirasinda bir buton surtcuyl start ve stop etmek igin kullanilabilir.

1 ve 2 joglama iglevleri bir parametre veya fieldbus araciligiyla etkinlestirilir. Joglama
komutunun kaynagi, 10.07 JOG1 START ve 10.14 JOG2 START bir pointer
parametreleri araciligiyla segilir. Fieldbus araciligiyla etkinlestirme igin, bkz. 2.12
FBA ANA CW.

Asagidaki sekil ve tablo, slriclnln joglama sirasindaki ¢alismasini gosterir.
(Devreye almama sinyali gerektirdiklerinden fieldbus aracilidiyla direk joglama
komutlarina uygulanamayacaklarini unutmayin; bkz. parametre 10.15 JOG AKTIF.)
Ayni zamanda surlcu start komutu verildiginde striciiniin normal calismaya (=
joglama pasif) nasil gectigini gosterir. Jog kom = Joglama girisi durumu; Jog aktif =
Joglama 10.15 JOG AKTIF parametresi tarafindan ayarlanan kaynak araciligiyla
devrede; Start cmd = Suriict start komutunun durumu.

Hiz Joglama 6rnegi

A

Nt — — —
o+ — — — — —

L
I |
I |
1 2 3 4 5 10 1 1213 14 15 16 Zaman

-
Faz | Jog| Jog | Start| Agiklama
kom| aktif | kom
utu utu
1-2 1 1 0 | Sduricu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama hizina hizlanir.
2-3 1 1 0 | Sdricu joglama hizinda galisir.
34 0 1 0 | Sirici joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
4-5 0 1 0 | Surici stop eder.
5-6 1 1 0 | Sduricu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama hizina hizlanir.
6-7 1 1 0 | Sdricu joglama hizinda galigir.
7-8 X 0 1 | Jog devreye alma etkin degil; normal ¢alisma devam eder.
8-9 X 0 1 | Normal galisma joglamaya gore onceliklidir. Stirlici hiz referansini takip eder.
9-10 X 0 0 | Sirucu aktif yavaslama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
10-11 X 0 0 | Slrtcu stop eder.
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Faz | Jog| Jog | Start| Aciklama
kom| aktif | kom
utu utu
11-12 X 0 1 | Normal calisma joglamaya gdre onceliklidir. Strtict aktif hizlanma rampasi boyunca hiz
referansina hizlanir.
12-13 1 1 1 | Start komutu jog devreye alma sinyalini gegersiz kilar.
13-14 1 1 0 | Surucu, joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi boyunca joglama hizina yavaslar.
14-15 1 1 0 | Siirlict joglama hizinda galigir.
15-16 X 0 0 | Sirucu joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
Notlar:

» Sdricl devreye alma komutu agiksa veya suricl lokal kontroldeyse joglama
calismaz.

» Jog izni aktifken normal start engellenir.

* Rampa bicim silresi joglama sirasinda sifira ayarlanir.

Hiz kontrol cihazi ayari

Sirdcinin hiz kontrol cihazi, autotune fonksiyonu kullanilarak otomatik olarak
ayarlanabilir (28.16 Pl TUNE MODE parametresi). Otomatik ayarlama, motorun ve
makinenin yUkunu ve ataletini temel alir. Ayrica, kontrol cihazi kazancini, entegral
suresini ve turev siresini manuel olarak ayarlamak mumkuandur. Otomatik ayarlama
ayrica harici bir kontrol konumundan yuratulebilir.

Otomatik ayarlama, 28.16 PI TUNE MODE parametresinin ayarina bagli olarak dért
farkl sekilde yapilabilir. (1) Yumusak, (2) Orta ve (3) Siki secimleri, surlicu tork
referansinin ayar islemi sonrasinda hiz referans adimina nasil tepki vermesi
gerektigini tanimlar. (1) Yumusak segimi yavas bir tepki olustururken, (3) Siki secimi
hizl bir tepki saglar. (4) Kullanici se¢imi, 28.17 TUNE BANDWIDTH ve 28.18 TUNE
DAMPING parametreleri tizerinden 6zellestirilmis kontrol hassasiyetinin
ayarlanmasini saglar. Ayrintili ayarlama durumu bilgilerini 6.03 HIZ KONT DURUMU
parametresi verir.

28.16 Pl TUNE MODE parametresi ayarlandiktan sonra, slrict modilasyonunun
bir sonraki baglatimi esnasinda bir otomatik ayarlama rutini baslatilacaktir. Otomatik
ayarlama rutini basarisiz olursa, yaklasik 15 saniye sireyle HIZ KTRL AYAR
BASARISIZ alarmi verilir. Otomatik ayarlama rutini sirasinda surlcuye bir durma
komutu verilirse, rutin iptal edilecektir.
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Asagidaki sekil bir otomatik ayarlama rutini esnasindaki motor hizi ve tork
davranigini géstermektedir.

A: Gergek hiz

B: Tork referans

Otomatik ayar rutini gergeklestirmek igin én kosullar sunlardir:

* Motor tanimlama ¢alismasi basariyla tamamlanmistir.

* Hiz, tork, akim ve hizlanma limitleri (20 ve 25 parametre gruplari) ayarlanmistir.

* Hiz geri beslemesi filtreleme, hiz hatasi filtreleme ve sifir hiz ayarlanmistir (22 ve
26 parametre gruplari).

» Sdrucl durdurulmustur.

Otomatik ayar rutininin sonuglari otomatik olarak parametrelere aktarilir:
+ 28.02 PROPORT GAIN (hiz kontrol cihazinin oransal kazanimi)

+ 28.03 ENTEGRAL SURE (hiz kontrol cihazinin entegrasyon siresi)
* 1.31 MECH TIME CONST (makinenin mekanik zaman sabiti).

Not: Otomatik ayarlama rutini, 25 grubunda ayarlanmis rampa surelerine gore
motoru hizlandirir ve yavaslatir ve bu degerler otomatik ayarlama sonuglarina etki
eder.
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Asagidaki sekil bir hiz referans adimindaki hiz tepkilerini géstermektedir (genelde
%1...20).

A: Yetersiz dengelenmis

B: Normal ayarli (otomatik ayar)

C: Normal ayarli (manuel ayar). B'ye gore daha iyi dinamik performans
D: Asiri dengelenmis hiz kontrol cihazi

Asagidaki sekil hiz kontrol cihazinin sadelestiriimis blok semasidir. Kontrol cihazi
cikigl tork kontrol cihazi igin referanstir.

Turev
hizlanma
dengelemesi

Oransal,

Hiz +_ Hata dahili +37 Tork
referansi -3 degeri QS\ﬁ.referan&

Tarev

Gergek hiz

Otomatik ayarlama fonksiyonunun kullanimi hakkinda daha fazla bilgi i¢in, 28.16 PI
TUNE MODE parametresinin agiklamasina bakin.
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Motor geri besleme ozellikleri

motor enkoderi disli iglevi

Sirdcl; motor safti, enkoder ve ylk arasindaki mekanik diglilerin kompanse edilmesi
icin motor enkoderi digli islevine sahiptir.

Motor enkoderi digli uygulamasi érnegi:

kullanir. Eger safta monte
edilmis enkoder bulunmuyorsa,
Olgulen yik hizina gére gercek
motor hizinin hesaplanmasi
icin motor enkoderi disli iglevi
uygulanmalidir.

Hiz kontroll motor hizini E i
!

MOTOR GEAR YUK ENCODER

Motor enkoder dislisi parametreleri 22.03 MOTOR DISLI CARP ve 22.04 MOTOR
DISLI BOL asagidaki sekilde ayarlanir:

22.03 MOTOR DISLI GARP Gergek hiz

22.04 MOTOR DISLi BOL Enkoder 1/2 hizi

Not: Eger motor digli orani 1 degil ise, motor modeli hiz geri besleme degerinin
yerine tahmini hizi kullanir.

Siirticii kontrolii ve ozellikleri
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Mekanik fren kontrolu

Program, surlcu stop ettiginde veya enerjilendiriimediginde, motor ve yuku sifir
hizda tutmak icin mekanik fren kullanimini destekler.

Mekanik fren kontrolu (onayli veya onay olmadan) 35.01 FREN KONTROL
parametresiyle etkinlestirilir. Onaylama (denetim) sinyali, drnegin bir dijital girise
baglanabilir. Fren agma/kapama degeri, bir role (veya dijital) ¢cikisa baglanmasi
gereken 3.15 FREN KOMUTU tarafindan yansitilir. Fren, 35.03 FREN AC GECIK
gecikme suresi gectikten ve istenen motor calistirma torku 35.06 FREN AC TORKU
kullanilabilir olduktan sonra, surtcl galistirilirken agilacaktir. Fren, motor hizi 35.05
FREN KAPA HIZI'In altina diistiikten ve 35.04 FREN KAPA GECIK gecikme siiresi
gectikten sonra kapanacaktir. Freni kapatma komutu verildigi zaman, motor torku
3.14 FREN TORK HAFIZA igine kaydedilir.

Not: Mekanik fren, motor tanimlama calistirmasindan énce manuel sekilde
aciimahdir.

Stirticii kontrolii ve 6zellikleri



53

Mekanik frenin durum semasi

Herhangi bir durumdan
1)

BSM STOPPED |— (/0/1/1

<1 T
== = == 2
1
Hata/Alarm*
FREN KAPANMADI sl-gri'\pr —0/1/1/1

BSM = Fren Durumu |
Makinesi m— 10) —_3)

Hata/Alarm* ACIK
* Par. 35.00 FREN HATA |  FREN START ToRrk fRen [ 11

FONK ayarina baghdir. I

+

RELEASE

L

KAPALI
FREN — 0/1 /1 /0

A\

A

8)

Hata/Alarm* Hata/Alarm*
FREN ACMADI FREN KAPANMADI

Durum (Sembol WIXIYiZ )

- NN: Durum adi
- WIX/Y/Z: Durum gikislari/calismalar
W: 1 = Fren agma komutu etkin. 0 = Fren kapatma komutu etkin. (3.15 FREN KOMUTU sinyali ile segilen dijital/rle ¢ikisi araciligiyla kontrol edilir.)

X: 1 = Zorunlu start (inverter modiilasyonda). Fonksiyon dahili Calistirma komutunu, harici Durdurma sinyalinin durumunu dikkate almadan fren
kapanana kadar agik tutar. Yalnizca durdurma modu olarak rampada durdurma segilmis oldugunda etkilidir (11.03 STOP MODU). Calisma izni ve
hatalar zorunlu starta gére onceliklidir. 0 = Zorunlu start yok (normal galisma).

Y: 1= Sirlcl kontrol modu hiz/skaler olarak zorlanir.
Z: 1 =Rampa jeneratdr ¢ikisi sifira zorlanmis. 0 = Rampa jeneratér cikisi devrede (normal galisma).

Durum degisim kosullari (Simge Hill )
1) Fren kontrolii etkin (35.01 FREN KONTROL = (1) TEYIT ILE veya (2) TEYITSIZ) VEYA siiriicii modiilasyonunun durmasi talep edilmis. Siiriicii
kontrol modu hiz/skaler olarak zorlanir.

2) Harici galistirma komutu agik VE fren agma talebi agik (kaynak 35.07 FREN KAPA ISTEGI = 0 tarafindan segilir).

3) Fren birakma sirasinda gerekli olan galistirma torkuna ulasildi (35.06 FREN AC TORKU) VE fren tutma etkin degil (35.08 FREN ACIK TUTMA).
Not: Skaler kontrol ile tanimlanan start momenti etkisizdir.

4) Fren agik (bilgilendirme = 1, par. 35.02 FREN ONAY] tarafindan segilmis) VE fren agma gecikmesi gegmis (35.03 FREN AC GECIK). Start = 1.
5)6) Start =0 VEYA fren kapatma komutu etkin VE gergek motor hizi < fren kapanma hizi (35.05 FREN KAPA HIZI).

7) Fren kapali (bilgilendirme = 0) VE fren kapatma gecikmesi gegmis (35.04 FREN KAPA GECIK). Start = 0.

8) Start = 1.

9) Fren acik (bilgilendirme = 1) VE fren kapanma gecikmesi gegmis.

10)  Fren birakmada tanimlanan start momentine ulagiimadi.

11)  Fren kapali (bilgilendirme = 0) VE fren agma gecikmesi gegmis.

12)  Fren kapali (bilgilendirme = 0).

13)  Fren agik (bilgilendirme = 1) VE fren kapanma gecikmesi gegmis.

Siirticii kontrolii ve ozellikleri
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Calisma zaman cizelgesi

Asagidaki sadelestiriimis zaman gizelgesi, fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini

Fren agma komutu

goruntdler.
I I I
Start komutu | | |
T I
I | | |
[ [ [ | |
Rampa girisi | | | | |
— | | | i i
| | L
Modulasyonda | | | ' '
— I |
| | L
Ref Caligiyor | | | ' '
S | | | |
|
|
|

|
|
|
Rampa ¢ikigi |
|
|
|

|
[
| |
n
| | | |
| | — |
Moment ref | | |
| | N
Ts LTmem
I o S = — a
e — e f |
1tma 2 3 fog 4 S 6 teg 7 zaman
Ts Fren birakma esnasindaki ¢alistirma torku (35.06 FREN AC TORKU parametresi)
Tmem Fren kapanma esnasinda saklanan tork degeri (3.14 FREN TORK HAFIZA sinyali)
tnd Motor miknatislama gecikmesi
tod Fren agma gecikmesi (35.03 FREN AC GECIK gecikmesi)
Neg Fren kapama hizi (35.05 FREN KAPA HIZ| parametresi)
ted Fren kapama gecikmesi (35.04 FREN KAPA GECIK parametresi)
Ornek

Asagidaki sekil, bir fren kontrol uygulama 6érnegi verir.

UYARI! icine fren kontrol fonksiyonlu bir siirlicii entegre edilmis olan makinenin
personel glivenlik diizenlemelerine uydugundan emin olun. Sirtcunin (IEC 61800-
2'de tanimlanan Tam bir Strtct Modulld veya Temel Strlict Modali) Avrupa Makine
Yoénergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir guivenlik cihazi olarak géz éninde
bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tim makinenin personel glvenligi,

belli bir stirtict 6zelligine bagli olmamalidir (fren kontrol fonksiyonu gibi) ancak
uygulamaya 6zel dizenlemelerde tanimlandidi gibi gerceklestirilmelidir.

Stirticii kontrolii ve 6zellikleri
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Fren agmal/kapatma 3.15 FREN KOMUTU sinyali Gzerinden kontrol edilir. Fren denetimi kaynagi
35.02 FREN ONAYI parametresi ile segilir.

Fren kontrol donanimi ve baglantilar kullanici tarafindan yapiimalidir.
* Role/dijital ¢ikis Gzerinden fren agma/kapama kontrol.

» Segilen dijital giris Uzerinden fren denetlemesi.

* Fren kontrol devresinde acil fren anahtari.

« Role ¢ikig Gzerinden fren agma/kapatma kontroli (yani 12.12 RO1 CIKIS PTR parametresi ayari
P.03.15 = 3.15 FREN KOMUTU seklinde).

« DI5 dijital girisi aracih@iyla fren denetimi (yani 35.02 FREN ONAY| parametresi ayari P.02.01.04
=2.01 DI DURUMU bit 4 seklinde)

I "Frenkontrol | | JCU iinitesi

donanimi X2
| 230 VAC | |

RO1

-
RO1
RO1 L

Siirticii kontrolii ve ozellikleri
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Acil durdurma

Not: Gerekli acil durdurma kategorisi siniflarinin karsilanmasi amaciyla acil
durdurma cihazlarinin ve ihtiya¢ duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu
kullanicinin sorumlulugundadir.

Acil durdurma sinyali, acil durdurma etkinlestirme kaynagi olarak secilmis olan dijital
girise baglanmalidir (10.10 ACIL STOP 3 veya 10.11 ACIL STOP OFF1
parametresi). Acil durdurma ayni zamanda fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir (2.12
FBA ANA CW).

Not: Bir acil durdurma sinyali algilandiginda, sinyal iptal edilse dahi acil durdurma
islevi iptal edilemez.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Uygulama Kilavuzu: ACSM1 Siiriiciilerinde Islevsel
Giivenlik Céziimleri (3AUA0000031517 [ingilizce]).

Diger ozellikler

Siricii igeriginin yedeklenmesi ve geri yliklenmesi
Genel

Suricl, pek ¢ok ayari ve konfiglirasyonu bilgisayar dosyasi gibi harici depolama
ogelerine (DriveStudio aracini kullanarak) ve kontrol panelinin dahili bellegine
yedekleme olanagi sadlar. Bu ayarlar ve konfiglirasyonlar daha sonra suriiclye veya
birka¢ surticlye geri yuklenebilir.

DriveStudio aracini kullanarak yedekleme asagidakileri kapsar:

» Parametre ayarlari

» Kullanici parametre setleri

* Uygulama programi..

Sdriclt kontrol panelini kullanarak yedekleme asagidakileri kapsar:
* Parametre ayarlari

» Kullanici parametre setleri

Yedekleme/geri yikleme yapilmasiyla ilgili ayrintili talimatlar icin, DriveStudio ve
kontrol paneli dokiimanlarina bakin.

Sinirlamalar

Yedekleme islemi strdcinin galismasini engellemeden yapilabilir, ancak yedekler
geri yuklenirken kontrol birimi her zaman sifirlandigindan ve yeniden
baslatildigindan, siricl ¢aligir durumdayken geri ylkleme yapilmasi mimkin
degildir.

Farkli program varyantlari arasinda (6rn. Hareket Kontrol Programi ve Hiz ve Tork
Kontrol Programi) yedekleme/geri yikleme mimkiin degildir.

Yedekleme dosyalarinin bir yazilim striminden bir diger stirime geri yiklenmesi
riskli olarak kabul edildiginden, bu islem ilk kez yapildiginda sonuglar dikkatle
g6zlenmeli ve dogrulanmalidir. Parametreler ve uygulama destegi yazilim surimleri

Stirticii kontrolii ve 6zellikleri
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arasinda degisiklik gosterir ve yedekleme/geri ylkleme araci geri ylklemeye izin
verse bile, yedeklemeler diger yazilim surimleriyle her zaman uyumlu degildir.
Yedekleme/Geri yukleme islevlerini farkli yazilim strimleri arasinda kullanmadan
once, her bir strimiin strim notlarina bakin.

Uygulamalar, farkl yazilim strimleri arasinda aktariimamalidir. Yeni bir yazilim
surimda igin guncellenmesi gerektiginde uygulamanin tedarikgisiyle gortsun.

Parametreleri geri yiikleme
Parametreler, birlikte veya ayri ayri geri yuklenebilen Gg¢ farkh gruba ayrilir:
* Motor konfiglrasyon parametreleri ve tanimlama (ID) ¢alismasi sonuglari
» Fieldbus adaptér ve enkoder ayarlari
* Diger parametreler.

Ornegin, varolan motor tanimlama ¢alismasi sonuglarinin siiriiciide tutulmasi yeni
bir motor tanimlama ¢alismasi gergeklestirmeyi gereksiz kilacaktir.

Tek tek parametrelerin geri yiklenmesi asagidaki nedenlerle basarisiz olabilir:

» Geri yuklenen deger slricl parametresinin minimum ve maksimum limitleri
araligina dismeyebilir.

» Geri yuklenen parametrenin turl surictdeki parametrenin tlrinden farkli olabilir.

» Geri yuklenen parametre striicide mevcut olmayabilir (yeni bir yazilim
sUrimuandn parametrelerini eski bir siriman bulundugu sariclye yuklerken sik
yasanan bir durumdur).

* Yedekleme dosyasi slricl parametresine ait bir degeri igermiyor olabilir (eski bir
yazilim siriminin parametrelerini daha yeni bir sGrimun bulundugu siriclye
yuklerken sik yasanan bir durumdur).

Bu gibi durumlarda parametre geri yliklenmez; yedekleme/geri yiikleme araci
kullaniciyi uyarir ve parametreyi manuel olarak ayarlama olanagi sunar.

Kullanici parametre setleri.

Sardcinln, kalici bellege kaydedilebilen ve sirtict parametreleri kullanilarak geri
¢agrilabilen dort kullanici parametre seti vardir. Farkl kullanici parametre setleri
arasinda gegis yapmak icin dijital girisler kullaniimasi da mamkutndar. Parametre
aciklamalarina bkz. 16.09...16.12.

Bir kullanici parametre seti, 10 ile 99 arasi parametre gruplarinin tim degerlerini
(fieldbus iletisim konfiglrasyon ayarlari disinda) igerir.

Motor ayarlari kullanici parametre setlerine dahil oldugundan, bir kullanici setini geri
¢agirmadan 6nce ayarlarin uygulamada kullanilan motora uydugundan emin olun.
Tek bir strtcuyle farkli motorlarin kullanildigi bir uygulamada, motor tanimlama
calismasinin her bir motor icin gerceklestiriimesi ve farkli kullanici setlerine
kaydedilmesi gerekir. Daha sonra, motor degistirildiginde uygun set geri gagrilabilir.

Siirticii kontrolii ve ozellikleri
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Siiriicii - siirticii baglantisi

Surici-sriclh baglantisi, bir master ve birden fazla follower ile temel master/
follower iletisimini mimkun kilan bir halkali zincirli RS-485 iletisim hattidir. Daha
fazla bilgi icin, bkz. Ek B - Sdirticl - sdrticti baglantisi.

Fan kontrol lojigi

Fanin calismasi 46.13 FAN KONTL MODUparametresiyle kontrol edilebilir.
Parametre asagidaki dort calisma modunu saglar: Normal, Zorlama KAPALI,
Zorlama ACIK ve Gelismis Kontrol lojigi (Normal veya Gelismig) fani ACIK veya
KAPALI olarak zorlayarak (bu durumda fan ya daima ¢alisir ya da hi¢ ¢alismaz)
gecersiz kilinabilir.

Normal modda fanin ¢alismasi modulatérin ACIK/KAPALI durumuna baghidir.
Ayrica, modulator KAPALI duruma gectikten sonra fan dnceden belirlenmis bir siire
¢alisir, bu da modulatér ¢ok kisa bir sire etkin olmadiginda fanin gerekmedikge
calismasini ve durmasini onler.

Gelismis fan kontrol modunda, fan ¢alismasi gi¢ asamasinin, fren kiyicinin (FRN
KI1Y), arabirim kartinin (INT karti) ve DC baglanti geriliminin sicakligina baghdir. Glg
asamasinin, INT kartinin veya Fren Kiyicinin sicakliyi dnceden belirlenen seviyenin
Uzerine cikinca fan baglatilir.

Ayrica oldukga uzun sureli DC baglanti gerilimi fan igin calisma komutunu olusturur.
Gulc agsamasi, fren kiyici, INT karti soguksa ve DC baglanti gerilimi limitin altindaysa
fan durur.

Normal veya Gelismis mod ile, fan ACIK komutu i¢in DC gerilim etkinlestirme
seviyesi 640 VDC olur.

Fan bir gli¢ vermeden sonra, makineden nem ile tozu temizlemek i¢in 46.13 FAN
KONTL MODUparametresinden bagimsiz olarak kisa bir stre galigir.

Stirticii kontrolii ve 6zellikleri
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Kumanda unitesi varsayilan baglantilari

Bu boliimiin icindekiler

Bu béliimde JCU Kumanda Unitesinin varsayilan kontrol baglantilari anlatiimaktadir.

JCU baglantilari ile ilgili daha ayrintili bilgi, strict Donanim Kilavuzunda
bulunmaktadir.

Kumanda (nitesi varsayilan baglantilari
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Notlar:

*Toplam maksimum akim:

200 mA

1) 12.01 DIO1 KONFIG
parametresi ile segilir.

2) 12.02 DIO2 KONFIG
parametresi ile segilir.

3) 12.03 DIO3 KONFIG
parametresi ile segilir.

4) J1 jumper ile segilir.
5) J2 jumper ile segilir.

Akim:

J1/2. Bd oo |Alx|
Gerilim:

J12  ooed |AIx|

X1
Harici gl girisi +24VI 1
24V DC,16A GND 2
X2
Réle cikisi: Fren kapali/agik ,7 NO 1
250 VAC/30VDC COM 2
2A « NC 3
X3
+24 V DC* +24VD 1
Dijital I/O topraklama DGND 2
Dijital giris 1: Durdur/basglat (par. 10.02 ve 10.05) DI1 3 — —
Dijital girig 2: EXT1/EXT2 (par. 34.01) DI2 5 ——
+24 V DC* +24VD 5
Dijital I/O topraklama DGND 6 )
Dijital girig 3: Hata sifirlama (par. 10.08) DI3 7 -
Dijital giris 4: Bagh degil Di4 8
+24 V DC* +24VD 9
Dijital I/O topraklama DGND 10
Dijital giris 5: Bagh degil DI5 11
Dijital giris 6: Bagl degil DI6 12
+24 V DC* +24VD 13
Dijital I/O topraklama DGND 14
Dijital giris/gikis 1 V: Hazir DIO1 15
Dijital giris/cikis 2 2): Calisiyor DIO2 16
+24 V DC* +24VD 17
Dijital I/O topraklama DGND 18
Dijital giris/gikis 3 °): Hata DIO3 19
X4
Referans gerilim (+) +VREF 1
Referans gerilim (-) -VREF 2
Toprak AGND 3
Analog giris 1 (mA veya V) #): Hiz referansi (kis. Al1+ 4
24.01) Al1— 5
Analog giris 2 (mA veya V) °): Tork referansi (kis. Al2+ 6
32.01) Al2— 7
Al1 akim/gerilim segimi J1
Al2 akim/gerilim segimi J2
Termistor girisi TH 8
Toprak AGND 9
Analog ¢ikis 1 (mA): Cikis akimi AO1 (1) 10
Analog cikis 2 (V): Gergek hiz AO2 (U) 11 E >
Toprak AGND 12 :<>
X5
Sirtcu - suriict baglantisi sonlandirma J3
B 1
Sdrict - surlcu baglantisi A 2
BGND 3
X6
e e . . OouT1 1
Sto Aktif. Suruc_:upyn-.bjc-@l:ama& icin her iki devre oUT2 I
kapatiimalidir. ligili suriici donanim kilavuzuna INT 3 f
bakin. NG 7

Kontrol paneli baglantisi

Bellek Unitesi baglantisi

Kumanda (initesi varsayilan baglantilari
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Parametreler ve yazilim bloklari

Bu bolumiin igindekiler

Bu bdlimde, yazilimda bulunan parametreler belirtiimekte ve agiklanmaktadir.

Parametre tipleri

Parametreler, surtcinin kullanici tarafindan ayarlanabilir calisma talimatlaridir
(10...99 arasi gruplar). Temel dort tip parametre vardir: Gergek sinyaller, deger
parametreleri, deder pointer parametreleri ve bit pointer parametreleri.

Gergek sinyal

Surdcu tarafindan bir dlgim veya hesaplamanin sonucu olan parametre tipi. Gergek
sinyaller kullanici tarafindan izlenebilir ancak ayarlanamaz. Gergek sinyaller tipik
olarak 1...9 parametre gruplarinda bulunur.

Ek gercek sinyal verileri, 6rn. glincelleme donguleri ve fieldbus esdegerleri icin bkz.
bolim Parametre verileri.

Deger parametresi
Deger parametresinin sabit bir dizi segenegi veya bir ayar araligi vardir.

Ornek 1: Motor faz kaybi denetimi, 46.04 MOT FAZ KAYBI parametresi secenekleri
arasindan (1) Hata segcilerek etkinlestirilir.

Ornek 2: Motor nominal giicti (kW), 99.10 MOT NOM GUCU parametresine uygun
bir deger, 6rnedin 10 yazilarak ayarlanir.

Deger isaret parametresi

Deger isaret parametresi, bir bagka parametrenin degerini isaret eder. Kaynak
parametre P.xx.yy formatinda verilir, burada xx = parametre grubu; yy = Parametre
dizini. Buna ek olarak, deger pointer parametrelerinde énceden belirlenmis segenek
takimi bulunabilir.

Ornek: Motor akimi sinyali, 1.05 AKIM %, 15.01 AO1 PATTERN parametresi
degerini P.01.05 olarak ayarlayarak AO1 analog cikisina baglanir.

Bit isaret parametresi

Bit isareti parametresi, Vbir bagska parametre igindeki bitin degerini isaret eder veya 0
(YANLIS) ya da 1 (DOGRU) olarak sabitlenebilir. Buna ek olarak, bit pointer
parametrelerinde 6nceden belirlenmis segenek takimi bulunabilir.

Bit isaret parametresini opsiyonel kontrol paneli zerinde ayarlarken, degeri 0
(“C.FALSE” olarak goruntulenir) veya 1 (“C.TRUE”) olarak sabitlemek igcin SABIT
secilir. Bir bagka parametreden kaynak tanimlamak icin POINTER segilir.

isaret degeri P.xx.yy.zz formatinda verilir; burada xx = Parametre grubu,
yy = Parametre dizini, zz = Bit sayisi.

Ornek: DI5 dijital girigi durumu, 2.01 DI DURUMU bit 4, 35.02 FREN ONAY|
parametresini P.02.01.04 degerine ayarlayarak fren denetimi icin kullanilir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Not: Varolmayan bir bitin isaret edilmesi 0 (YANLIS) olarak yorumlanacaktir.

Ek parametre verileri, 6rn. glincelleme donguleri ve fieldbus esdegerleri igin bkz.

bolim Parametre verileri.

Yazilim bloklari

DriveSPC PC aracindan erigilebilen yazilim bloklari, blok giris/gikiglarini en fazla
iceren parametre grubunda ac¢iklanmistir. Bir blogun mevcut parametre grubunun
disinda girigleri veya ¢ikislari olmasi durumunda, bir referans verilir. Benzer sekilde
parametrelerde, dahil olduklari yazilim bloguna (eger varsa) referans bulunur.

Not: Bazi parametrelere yazilim bloklari araciligiyla ulasmak mumkuin dedgildir.

SPEED ERROR

TLF4 250 psec

@_
CD\
RN

11 SPEED ACT
L] T

__________ -

|~ 3.05 SPEEDREF USED
| 3.06 SPEED ERROR FILT,
| 3.07 ACC COMP TORQ!

N

(7/1.01)
"! SPEEDREF RAMPED |,
1

<,26.02 SPEED REF NCTRL

| (6/3.04)
SPEED REF POS

Ya1/4.01)
| SPEED FEED FWD

<126.03 SPEED REF PCTRL

1 (11/4.20)
1_(Drive value)

<:26.04 SPEED FEED PCTRL

|
1_(Drive value)

1
126.06 SPEED ERR FTIME

1
. (Drive value)
1

:26.07 SPEED WINDOW

! (Drive value)
1

1

1

1

1

1

1

1
126.05 SPEED STEP I
1

1

1

1
126.08 ACC COMP DERTIME |
1

1 Girigler

2 | Cikislar

3 | Girig parametre degerleri

4 | Isaret parametre gostergesi “<*

5 | 26.01 parametresinin degeri P.1.1 seklinde ayarlanmistir, yani 1.01 GERCEK HIZ parametresi. “7”,
parametrenin DriveSPC sayfa 7'de bulunabilecegi anlamina gelir.

6 | Blogun dahili calisma sirasi (“TLF4”) ve slre seviyesi (“250 ysec”) bilgileri. Zaman seviyesi, yani
glincelleme déngusl, uygulamaya 6zeldir. DriveSPC'de blok zaman seviyesine bakin.
Uygulama programinda yazilim blok kimligi numarasi
Segilen glincelleme doéngusu kimligi icin yazilim blok yiritme

Parametreler ve yazilim bloklari




Grup 01 GERGEK DEGERLER

Bu grup, surtcunin izlenmesi igin gerekli temel gergek sinyalleri igerir.
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Yazilim blogu:

ACTUAL VALUES
GERCEK DEGERLER e D A o
(1) 1.02 SPEED ACT PERC|——>
1.03 FREQUENCY
1.04 CURRENT [——>
1.05 CURRENT PERC [———>
1.06 TORQUE [——>
1.07 DC-VOLTAGE
1.14 SPEED ESTIMATED [
1.15 TEMP INVERTER |-———
1.16 TEMPBC|——
1.20 BRAKE RES LOAD |
1.22 INVERTER POWER |
1.26 ON TIME COUNTER [
1.27 RUN TIME COUNTER |
1.28 FAN ON-TIME |
1.31 MECH TIME CONST |
1.38 TEMP INT BOARD |
1.01 | GERCEK HIZ FW blogu: SPEED FEEDBACK (sayfa 115)

D/dak olarak filtrelenen gergek hiz. Kullanilan hiz geri beslemesi 22.01 HIZ GB SECIMI parametresi
ile tanimlanir. Filtre siiresi sabiti 22.02 GERC HIZ FILT ZM parametresi ile ayarlanabilir.

1.02

GERCEK HIZ %

FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)

Motor senkronize hizinin yuzdesi olarak gergek hiz

1.03

FREKANS

FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)

Hz cinsinden tahmini stricu ¢ikisi.

1.04

AKIM

FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)

A cinsinden 6lgulen motor akimi.

1.05

AKIM %

FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)

Nominal motor akiminin ylzdesi olarak motor akimi.

1.06

TORK

FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)

Motor nominal momentinin ylzdesi olarak motor momenti.

1.07

DC-VOLTAJ

FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)

V cinsinden dlgulen ara devre

gerilimi.

1.08

ENC 1 HIZI

FW blogu: ENCODER (sayfa 183)

D/dak olarak enkoder 1 hizi.

1.09

ENC 1 POZ

FW blogu: ENCODER (sayfa 183)

Bir devirde enkoder 1 gercek konumu.

Parametreler ve yazilim bloklari
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1.10 | ENC 2 Hizl FW blogu: ENCODER (sayfa 183)
D/dak olarak enkoder 2 hizi.
111 | ENC 2 POZ FW blogu: ENCODER (sayfa 183)
Bir devirde enkoder 2 gercek konumu.
Yazilim b"_)g“: POS FEEDBACK
POZ GERI BESLEME POSCTR 500 ysec ®
(60) 1.12 POSACT[——
1.13POS2ND ENC|——
1.12 | GERCEK POZISYON FW blogu: POZ GERI BESLEME (yukariya bakin)
Enkoder gercek konumu.
1.13 | 2. ENC POZISYONU FW blogu: POZ GERI BESLEME (yukariya bakin)
Devir olarak enkoder 2 6lgeklenmis gergek konumu.
1.14 | TAHMINI HIZ FW blogu: GERGEK DEGERLER (yukariya bakin)
D/dak olarak tahmini motor hizi.
1.15 | INVERTER ISISI FW blogu: GERGEK DEGERLER (yukariya bakin)
Sogutma blogunun santigrat olarak 6lgiilen sicakligi.
1.16 |BCISISI FW blogu: GERGEK DEGERLER (yukariya bakin)
Santigrat olarak fren kiyici IGBT sicaklidi.
1.17 | MOTOR ISISI FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (sayfa 156)
KTY sensori kullanildiginda, motorun Celsius derece cinsinden oélgilen sicakhdi. (PTC sensoriyle
deger her zaman 0’dir.)
1.18 | TAHMINI MOT ISI FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (sayfa 156)
Santigrat olarak tahmini motor sicakhgi.
1.19 | BESLEME VOLT FW blogu: VOLTAJ KONTROL (sayfa 165)
Kullanici tarafindan verilen besleme gerilimi (47.04 BESL VOLTAJI parametresi) ya da 47.03 BESL
VOLT OTO-ID parametresi tarafindan otomatik tanimlamanin devreye alinmis olmasi durumunda,
otomatik olarak belirlenen besleme gerilimi.
1.20 | FREN DIRENC YUKU FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Fren direncinin tahmini sicakhdi. Deger, 48.04 FR KY MAX GUCU parametresi ile tanimlanan yiik ile
yuklendiginde direncin ulastigi sicakhgin yiizdesi olarak verilir.
1.21 | CPU KULLANIMI FW blogu: Yok
Yiizde olarak mikroiglemci yuku.

Parametreler ve yazilim bloklari
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1.22 | INVERTER GUCU FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Kilowatt olarak surtcu ¢ikisl.
1.26 | ON TIME COUNTER FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Bu sayag, suriiclye eneriji verildiginde galisir. Sayag, DriveStudio araci kullanilarak resetlenebilir.
1.27 | RUN TIME COUNTER FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Motor calima siresi sayaci. Sayag, siirici modiile edildiginde galisir. Sayag, DriveStudio araci
kullanilarak resetlenebilir.
1.28 | FAN ON-TIME FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Sirtict sogutma faninin galisma siiresi. O girerek resetlenebilir.
1.31 | MECH TIME CONST FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu tarafindan belirlenen sekilde, siriiciiniin ve makinenin
mekanik zaman sabiti. Bkz. 28.16 PI TUNE MODE parametresi, sayfa 138.
1.38 | TEMP INT BOARD FW blogu: GERCEK DEGERLER (yukariya bakin)
Arabirim kartinin Celsius cinsinden 6élgllen sicakligi.
1.42 | FAN START SAYISI FW blogu: Yok

Sirtict sogutma faninin kag defa baglatildiginin sayisi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 02 I/O DEGERLERI

Bu grup, surtcu I/O'lari ile ilgili bilgi icerir.

2.01

DI DURUMU FW blogu: DI (sayfa 97)

Dijital girislerin durum word'ii. Ornek: 000001 = DI1 agik, DI2 — DI6 arasi kapali.

2.02

RO DURUMU FW blogu: RO (sayfa 97)

Role ¢ikisinin durumu. 1 = RO enerjili.

2.03

DIO DURUMU FW blogu: DIO1 (sayfa 95), DIO2 (sayfa 95), DIO3 (sayfa 95)

DIO1...3 dijital giris/cikislarin durum word'ii. Ornek: 001 = DIO1 agik, DIO2 ve DIO3 kapali.

2.04

Al1 FW blogu: Al1 (sayfa 99)

V ya da mA olarak analog giris Al1. Tip, JCU Kumanda Unitesi (izerindeki jumper J1 ile segilir.

2.05

A1 SKALA FW blogu: Al1 (sayfa 99)

Al1 analog girisinin dlgeklendiriimis degeri. Bkz. parametre 13.04 Al1 MAX SKALA ve 13.05 Al1 MIN
SKALA.

2.06

Al2 FW blogu: Al2 (sayfa 100)

V ya da mA olarak analog giris Al2. Tip, JCU Kumanda Unitesi iizerindeki jumper J2 ile segilir.

2.07

Al2 SKALA FW blogu: Al2 (sayfa 100)

Al2 analog girisinin 6lgeklendiriimis degeri. Bkz. parametre 13.09 Al2 MAX SKALA ve 13.10 Al2 MIN
SKALA.

2.08

AO1 FW blogu: AO1 (sayfa 103)

mA olarak analog ¢ikis AO1 degeri

2.09

AO2 FW blogu: AO2 (sayfa 104)

V olarak analog ¢ikis AO2 degeri

210

DIO2 FRE GIRIS FW blogu: DIO2 (sayfa 95)

Frekans girisi olarak kullanildiginda, DIO2’nin élgeklendirilmis degeri. Bkz. 12.02 DIO2 KONFIG ve
12.14 DIO2 F MAX...12.17 DIO2 F MIN SCALE parametreleri.

2.1

DIO3 FRE CIKIS FW blogu: DIO3 (sayfa 95)

Frekans cikigi olarak kullanildiginda, DIO3'(in frekans gikig degeri. Bkz. 12.03 DIO3 KONFIG ve
12.08 DIO3 F MAX...12.11 DIO3 F MIN SKALA parametreleri.

Parametreler ve yazilim bloklari
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212

FBA ANA CW FW blogu: FIELDBUS (sayfa 169)

Fieldbus iletisimi icin Kontrol Word.

Gunlik Mantiksal kombinasyon (yani Bit AND/OR Segim parametresi). Par.= Segim parametresi. Bkz.
Durum gemasi, sayfa 345.

Bit Adi Deger Bilgi Giinlii | Par.
k
0 STOP* 1 11.03 STOP MODU tarafindan segilen stop VEYA |10.02,
moduna goére veya istenen stop moduna gore (bit 10.03,
2...6) stop. Not: Ayni anda verilen STOP ve START 10.05,
komutlari, durdur komutuyla sonuglanir. 10.06
0 islem yok

1 START 1 Start. Not: Ayni anda verilen STOP ve START VEYA |10.02,
komutlari, durdur komutuyla sonuglanir. 10.03,
0 islem yok 10.05,
10.06

2 STPMOD 1 Acil OFF2 (bit 0, 1 olmalidir): Sirticti, motor glig VE -

ACL OFF* kaynagi kesilerek durdurulur (inverter IGBT'leri

bloklanir). Motor serbest durus yapar. Suric,
galisma izni sinyali acik iken yalnizca start
sinyalinin ylkselen kenarinda yeniden
baslayacaktir.

0 islem yok
3 STPMO ACL |1 Acil durdurma OFF3 (bit 0, 1 olmalidir): ACIL VE 10.10
STOP* DURUS ZM 25.11 tarafindan tanimlanan sire
icinde durur.
0 islem yok
4 STPMOD 1 Acil durdurma OFF1 (bit 0, 1 olmalidir): Mevcut aktif | VE 10.11
OFF1* yavaglama rampasinda durma.
0 islem yok
5 STPMOD 1 Aktif yavaslama rampasinda durma. - 11.03
RAMP* 0 islem yok
6 STPMODE 1 Serbest durus. - 11.03
SERBST* 0 islem yok
7 RUN 1 Calisma izni etkinlestir. VE 10.09
AKTIF 0 Calisma devre disi etkinlestir.
8 RESET 0->1 | Aktif bir hata varsa hata resetleme. VEYA [10.08
diger | islem yok
9 JOG 1 1 Joglama fonksiyonu 1'i etkinlegtir. Bkz. bolim VEYA [10.07
Joglama sayfa 47.
0 Joglama fonksiyonu 1 devre digi

* Eger tiim 2...6 stop modu bitleri 0 ise, stop modu 11.03 STOP MODU tarafindan segilir. Serbest
durus (bit 6), acil durusu (bitler 2/3/4) gegersiz kilar. Acil durug, normal rampa durusuna (bit 5) gore

onceliklidir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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212

FBA ANA CW (6nceki sayfadan devam)

Bit Adi Deger Bilgiler Log. Par.
10 JOG 2 1 Joglama fonksiyonu 2'i etkinlestir. Bkz. bolim VEYA [10.14
Joglama sayfa 47.
0 Joglama fonksiyonu 2 devre disi
1" UZAKTAN 1 Fieldbus kontroli etkinlestirildi - -
CMD 0 Fieldbus kontrolii devre disi
12 RAMP OUT |1 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira getirin. |- -
AKTF Rampalari durmaya getirin (akim ve DC gerilim
sinirlar aktif).
0 islem yok
13 RAMP 1 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratoriine |- -
TUTMA ait ¢ikis tutuldu).
AKTF 0 islem yok
14 RAMPAINO |1 Rampa Fonksiyon Jeneratérine ait girigi sifira - -
zorla.
0 islem yok
15 EXT1/EXT2 |1 EXT2 harici kontrol konumuna geg. VEYA |34.01
0 EXT1 harici kontrol konumuna geg.
16 STARTYAS |1 Baslatma engellemeyi etkinlestir. - -
AKT 0 Calistirma engelleme yok
17 LOKAL 1 Kontrol Word icin lokal kontrol iste. Siirlici PC - -
KONT aracl veya panel lGizerinden ya da lokal fieldbus
araciligiyla kontrol edildiginde kullanilir.
- Lokal fieldbus: Fieldbus lokal kontroliine aktarim
(fieldbus kontrol word'li veya referans Uzerinden
kontrol). Fieldbus kontrolu alir.
- Panel veya PC araci: Lokal kontrole aktarim.
0 Harici kontrol iste.
18 FB LOKAL 1 Fieldbus lokal kontrolu iste. - -
REF 0 Fieldbus lokal kontrolii yok
;9"' Kullaniimiyor
28 Cw B28 Serbestge programlanabilir kontrol bitleri. - -
29 CW B29
30 CW B30
31 CW B31

Parametreler ve yazilim bloklari
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213

FBA ANA SW

FW blogu: FIELDBUS (sayfa 169)

Fieldbus iletisimi icin Durum Word. Bkz. Durum semasi, sayfa 345.

Bit Adi Deger Bilgiler
0 |HAZIR 1 Sdricd, start komutunu almaya hazir.
0 Sdrlci hazir degil.
1 | AKTIF 1 Harici galisma izni sinyali alinmigtir.
0 Harici galisma izni sinyali alinmamistir.
2 |CALISIYOR 1 Sdrlci modilasyonda.
0 Sdrlci modilasyonda degil.
3 |CALISIYOR 1 Normal galisma devrede. Suriicu ¢alisiyor ve verilen referansi takip
ediyor.
0 Normal galisma devre digi. Sirtict verilen referansi takip etmiyor
(6rnegdin, miknatislama sirasinda modulasyonda).
4 |ACILSTOP2 |1 Acil OFF2 etkin.
0 Acil OFF2 etkin degil.
5 |ACILSTOP3 |1 Acil durdurma OFF3 (rampa durdurma) etkin.
0 Acil OFF3 etkin degil.
6 |START 1 Baslatma engelleme etkin.
YASAGI AKT g Baslatma engelleme etkin degil.
7 |ALARM 1 Bir alarm etkindir. Bkz. Hata izleme bolim.
0 Etkin alarm yok.
8 |SET 1 Sirtict set degerinde. Gergek deger referans degerine e§ittir~(yani,
NOKTASINDA gercek hiz ile hiz referansi arasindaki fark, 26.07 HIZ ARALIGI
tarafindan tanimlanan hiz penceresi iginde).
0 Sdrlcu set degerine ulagsmadi.
9 |LIMIT 1 Calisma, tork veya akim limitlerden herhangi biri ile sinirlanir.
0 islem, tork/akim sinirlari dahilinde.
10 |UST LIMIT 1 Gergek hiz tanimlanan siniri agiyor, 22.07 UST HIZ LMT.
0 Gergek hiz tanimlanan sinirlar dahilinde.
11 |EXT2 AKTIF 1 Harici kontrol konumu EXT2 etkin.
0 Harici kontrol konumu EXT1 etkin.
12 |LOKAL FB 1 Fieldbus lokal kontrolu etkin.
0 Fieldbus lokal kontroll etkin degil.
13 |SIFIR HIZ 1 Sdrlci hizi, 22.05 SIFIR HIZ LMT parametresi tarafindan ayarlanan
limitin altinda.
0 Sirdcd, sifir hiz sinirina ulagsamadi.
14 | TERS YON 1 Sirucu ters yonde caligiyor.
DONUYOR 0 Suricd ileri ynde galisiyor.
15 | Kullanimda degil
16 |HATA 1 Hata etkin. Bkz. Hata izleme bolimu.
0 Aktif hata yok.
17 |LOKAL KONT |1 Yerel kontrol etkin, yani suriici PC araci veya kontrol panelinden
AKTF kontrol edilir.
0 Lokal kontrol etkin degil.

Parametreler ve yazilim bloklari
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2.13 | FBA ANA SW (6nceki sayfadan devam)

Bit Adi | Deger | Bilgiler
18...26 | Hiz ve Tork Kontrol Programi ile kullaniimaz
27 KONT WORD FB 1 Kontrol word'l fieldbus'tan istendi.
AKT 0 Kontrol word'ii fieldbus'tan istenmedi.
28 SW B28 Programlanabilir durum bitleri (kullanilan
29 SW B29 profille sabitlenmedigi strece). Liitfen 50.08...50.11
30 SW B30 parametrelerine ve fieldbus adaptériin kullanim
31 SWB31 kilavuzuna bakin.
2.14 | FBA ANA REF1 FW blogu: FIELDBUS (sayfa 169)

Olgeklendirilmis fieldbus referansi 1. Bkz. 50.04 FBA REF1 MOD SEC parametresi.

215 | FBA ANA REF2 FW blogu: FIELDBUS (sayfa 169)

Olgeklendirilmis fieldbus referansi 2. Bkz. 50.05 FBA REF2 MOD SEC parametresi.

216 | FEN DI DURUMU FW blogu: ENCODER (sayfa 183)

Siirlicli izerinde Yuva 1 ve 2'deki FEN-xx enkoder arabirimlerinin dijital girislerinin durumu. Ornekler:

Yuva 1'deki 000001 (01h) = DI1, FEN-xx ACIK, tim digerleri KAPALI.
Yuva 1'deki 000010 (02h) = DI2 , FEN-xx ACIK, tim digerleri KAPALI.
Yuva 2'deki 010000 (10h) = DI1 , FEN-xx ACIK, tim digerleri KAPALI.
Yuva 2'deki 100000 (20h) = DI2 , FEN-xx ACIK, tim digerleri KAPALL.

217 | D2D ANA CW FW blogu: D2D HABERLESME (sayfa 178)
Surucu-surucl baglantisi araciliiyla alinan surtict-suriicl kontrol word. Bkz. gergek sinyal 2.18; asagida.
Bit Bilgiler
0 Stop.
1 Start.

2...6 |Rezerve.
7 Run aktif. Varsayilan olarak follower surictide bagh degildir.
8 Resetleme. Varsayilan olarak follower sirliciide bagli degildir.
9...14 | Bit isareti parametreleri araciligiyla serbestce atanabilir.

15 | EXT1/EXT2 segimi. 0 = EXT1 aktif, 1 = EXT2 aktif. Varsayilan olarak follower suriicude
bagli degildir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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2.18 | D2D FOLLOWER CW FW blogu: DRIVE LOGIC (sayfa 86)

Varsayilan olarak izleyenlere génderilen suricu-sirtcu kontrol word. Ayni zamanda bkz. yazilim
blogu D2D HABERLESME, sayfa 178.

Bit Bilgiler
0 | Stop.
1 Start.
2...6 |Rezerve.
7 Run aktif.

8 Resetleme.
9...14 | Rezerve.
15 | EXT1/EXT2 segimi. 0 = EXT1 aktif, 1 = EXT2 aktif.

219 | D2D REF1 FW blogu: D2D HABERLESME (sayfa 178)

Sirtcu-surict baglantisi araciligiyla alinan sirtcu-suriict referans 1.

2.20 | D2D REF2 FW blogu: D2D HABERLESME (sayfa 178)

Sirtcu-surict baglantisi araciligiyla alinan sirtcu-suriicl referans 2.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 03 KONTROL DEGERLERI

3.01

HIZ REF1

FW blogu: SPEED REF SEL (sayfa 121)

D/dak cinsinden hiz referansi 1.

3.02

HIZ REF2

FW blogu: SPEED REF SEL (sayfa 121)

D/dak cinsinden hiz referansi 2.

3.03

RAMPALANIYOR

FW blogu: HIZ REF MODU (sayfa 122)

D/dak olarak kullanilan hiz referansi rampa girisi.

3.04

RAMPA SONA ERDI

FW blogu: HIZ REF RAMPASI (sayfa 125)

D/dak olarak rampal ve sekilli

hiz referansi

3.05

HIZ REF KULLANDI

FW blogu: HIZ HATASI (sayfa 129)

D/dak olarak kullanilan hiz referansi (hiz hatasi hesaplama 6ncesinde referans).

3.06

HIZ HATA FILTRE

FW blogu: HIZ HATASI (sayfa 129)

D/dak olarak filtrelenen hiz hatasi.

3.07

KALKIS KOMP TORK

FW blogu: HIZ HATASI (sayfa 129)

Hizlanma kompanzasyonu ¢ik

11 (% olarak moment).

3.08

TORK REF SP KONT

FW blogu: HIZ KONTROL (sayfa 133)

% olarak sinirlanmis hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti.

3.09

TORK REF1

FW blogu: TORQ REF SEL (sayfa 140)

% olarak moment referansi 1.

3.10

TORK RAMPALANDI

FW blogu: TORQ REF MOD (sayfa 141)

% olarak rampalanmis moment referansi.

3.1

TORK REF RUSHLMT

FW blogu: TORQ REF MOD (sayfa 141)

Kontrol tarafindan sinirlanmis

HIZ parametreleri).

moment referansi (% olarak deger). Tork, hizin tanimlanmig minimum
ve maksimum hiz limitleri arasinda olmasinin saglanmasi icin sinirlanir (20.01 MAX HIZ ve 20.02 MIN

3.12

TORK REF ILAVE

FW blogu: TORQ REF SEL (sayfa 140)

% olarak moment referansi ek

3.13

TORK REF CIKISI

FW blogu: REFERANS KONTROL (sayfa 148)

Moment kontrolu igin % olarak

moment referansi. 99.05 MOTOR KONT MODU parametresi (1) Skaler

olarak ayarlandiginda bu deger 0'a zorlanir.

3.14

FREN TORK HAFIZA

FW blogu: MEK FREN KONTROL (sayfa 150)

Mekanik fren kapatma komutu

alindigindaki moment degeri (% olarak).

Parametreler ve yazilim bloklari
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3.15

FREN KOMUTU

FW blogu: MEK FREN KONTROL (sayfa 150)

Fren agma/kapatma komutu. 0 = Kapali. 1 = Agik. Fren agma/kapama kontrolu igin bu sinyali bir role
cikisina (veya dijital gikisa) baglayin. Bkz. Mekanik fren kontrolii bolima, sayfa 52.

3.16

FLUXREF KULLANDI

FW blogu: MOTOR KONTROL (sayfa 153)

Ylzde olarak kullanilan aki referansi.

3.17

TORQUE REF USED

FW blogu: MOTOR KONTROL (sayfa 153)

Yizde olarak kullaniimig/sinirlanmis moment referansi.

3.20 | MAX SPEED REF FW blogu: LIMITLER (sayfa 111)
Maksimum hiz referansi.
3.21 | MIN SPEED REF FW blogu: LIMITLER (sayfa 111)

Minimum hiz referansi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 06 DRIVE DURUMU

6.01 | DURUM WORD1

FW blogu: DRIVE LOGIC (sayfa 86)

Durum word'ii 1.

Bit Adi Deger Bilgiler

0 HAZIR Sirtcu, start komutunu almaya hazir.
Sirtci hazir degil.

1 AKTIF Harici ¢calisma izni sinyali alinmistir.
Harici ¢calisma izni sinyali ahnmamistir.

2 BASLADI Sdricd, start komutunu aldi.

Surdc, start komutunu almadi.

3 CALISIYOR

Sirlict modilasyonda.

Siirlici modulasyonda degil.

4 ACIL STOP 2

Acil OFF2 etkin.

Acil OFF2 etkin degil.

5 ACIL STOP 3

Acil durdurma OFF3 (rampa durdurma) etkin.

Acil OFF3 etkin degil.

6 START YASAGI
AKT

Bagslatma engelleme etkin.

Baslatma engelleme etkin degil.

7 ALARM

Bir alarm etkindir. Bkz. Hata izleme bolumui.

Alarm yok

8 EXT2 AKTIF

Harici kontrol EXT2 etkin.

Harici kontrol EXT1 etkin.

9 LOKAL FB

Fieldbus lokal kontroli etkin.

Fieldbus lokal kontroll etkin degil.

10 HATA

Aktif hata var. Bkz. Hata izleme bolimu.

Ariza yok

11 LOKAL KONT
AKTF

LD O | O = O = OO0 =IO === loOol=Oo|—-

Yerel kontrol etkin, yani surtct PC araci veya kontrol panelinden
kontrol edilir.

0 |Lokal kontrol etkin degil.
12 HATALI DEGIL 1 Ariza yok
0 | Aktif hata var. Bkz. Hata izleme bolimu.

13... |Rezerve
15

Parametreler ve yazilim bloklari
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6.02

DURUM WORD2

FW blogu: DRIVE LOGIC (sayfa 86)

Durum word'l 2.

Bit Adi

Bilgiler

0 START AKTF 1 Sirlci start komutu etkin.

0 | Surtcu start komutu etkin degil.

1 STOP AKTF 1 Siricu stop komutu etkin.

0 | Surucu stop komutu etkin degil.

2 HAZIR 1 isletmeye hazir: calisma izni sinyali acik, hata yok, acil stop sinyali
kapali, tanitma galismasi engelleme yok. 12.04 DIO1 CIKIS PTR
parametresi ile varsayilan olarak DIO1'e baglidir. (Herhangi bir
yere baglanabilir.)

0 |igletmeye hazir degil
3 MODULASYON 1 Modulasyon: IGBT'ler kontrol ediliyor, yani strtici CALISIYOR.
YAP 0 |Modilasyon yok: IGBT'ler kontrol edilmiyor.

4 CALISIYOR 1 Normal ¢alisma etkinlestirilmis. Calisiyor. Siirtici verilen referansi

takip ediyor.
0 Normal galisma devre disi. Siricu verilen referansi takip etmiyor
(6rn. miknatislama fazinda siriicii modilasyon yapiyor).
5 |JOGTA 1 Joglama fonksiyonu 1 veya 2 etkin.
0 |Joglama fonksiyonu etkin degil.
6 |ACILSTOP 1 1 | Acil stop OFF1 etkin.
AKTF 0 | Acil stop OFF1 etkin degil.
7 MASKE START 1 Maskelenebilir (10.12 START iZNi parametresi ile) start engelleme
YAS etkin.
0 | Gahstirma engelleme yok (maskelenebilir).
8 MASKESIiZ 1 Maskelenemez start engelleme etkin.
STARTY 0 |Calistirma engelleme yok (maskelenemez).
9 SARJ ROLE 1 Sarj rolesi kapali.
KAPALI 0 |Sarjrolesiagik.
10 | STO FONK 1 Guvenli Moment Kapatma iglevi etkin. Bkz. 46.07 STO
AKTF DAVRANISI parametresi.
0 | Guvenli Moment Kapatma islevi etkin degil.
11 |Rezerve
12 |RAMPAINO 1 Rampa Islev Jeneratéri girisi sifira zorlanmis.
0 Normal galisma
13 |RAMP TUTMA 1 Rampa Islev Jeneratérii gikisi tutuluyor.
AKTF 0 [Normal calisma
14 |RAMP OUT 1 Rampa iglev Jeneratérii gikisi sifira zorlanmis.
AKTF 0 |Normal calisma

15 |DATA LOGGER 1 Sirdcinin veri glinlik kaydi agik ve tetiklenmemis.

ON 0 | Surtcunin veri ginlik kaydi kapali veya tetiklenme sonrasi sire

heniliz dolmadi. DriveStudio kullanici kilavuzuna bakin.

Parametreler ve yazilim bloklari
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6.03 | HIZ KONT DURUMU FW blogu: DRIVE LOGIC (sayfa 86)
Hiz kontrolt durum word.
Bit Adi Deger Bilgiler
0 GERC HIZ NEG 1 Gergek hiz negatiftir.
1 SIFIR HIZ 1 Gergek hiz sifir hiz sinirina ulagsmig (22.05 SIFIR HIZ LMT).
2 UST LIMIT 1 | Gergek hiz denetim limitini agti (22.07 UST HIZ LMT).
3 SET 1 1.01 GERGEK HIZ ile 3.03 RAMPALANIYOR (hiz kontroliinde)
NOKTASINDA veya 3.05 HIZ REF KULLANDI (konum kontroIQnde) arasindaki
fark, hiz penceresi dahilinde (26.07 HIZ ARALIGI).
4 BALANS AKTF 1 Hiz kontrol cihazi ¢ikisinin dengelemesi etkin (28.09 BALANS
AKT (H)).
5 PI TUNE 1 Hiz kontrol cihazi otomatik ayari etkin.
ACTIVE
6 PI TUNE REQ 1 Hiz kontrol cihazi otomatik ayari 28.16 PI| TUNE MODE
parametresi tarafindan talep edildi.
7 Pl TUNE DONE 1 Hiz kontrol cihazi otomatik ayari bagsariyla tamamlandi.
8...15 |Rezerve
6.05 | LIMIT WORD1 FW blogu: DRIVE LOGIC (sayfa 86)
Limit word 1.
Bit Adi Deger Bilgiler
0 T_ORK _ 1 Sirici torku, motor kontroli (distk gerilim kontroll, yliksek
LIMITLENDI gerilim kontroll, akim sinirlamasi, yuk agisi sinirlamasi veya
¢ekme sinirlamasi) veya MAX TORK 20.06 ya da MIN TORK
20.07 parametresi tarafindan sinirlanmigtir. Sinirlama kaynagi
6.07 TORK LIM DURUMU aracihgiyla tanimlanir.
1 MIN. TORK 1 Hiz kontrol cihazi ¢ikiginin minimum momenti etkindir. Limit,
LIMITI 28.10 MIN TORK SP KONT parametresi tarafindan tanimlanir.
2 MAX TORK 1 Hiz kontrol cihazi ¢ikiginin maksimum momenti etkindir. Limit,
LIMITI 28.11 MAX TORK SP KONT parametresi tarafindan tanimlanir.
3 MAX TORK REF 1 Tork referansi (3.09 TORK REF1) maksimum limiti etkin. Limit,
32.04 MAX TORK REF parametresi tarafindan tanimlanir.
4 MIN TORK REF 1 Tork referansi (3.09 TORK REF1) minimum limiti etkin. Limit,
32.05 MIN TORK REF parametresi tarafindan tanimlanir.
5 TQRK MAX 1 Tork referansi maksimum degeri, 20.01 MAX HIZ maksimum hiz
LIMITLI sinirl nedeniyle kontrol tarafindan sinirlanmistir.
6 TQRK l_\/IIN 1 Tork referansi minimum degeri, 20.02 MIN HIZ minimum hiz
LIMITLI siniri nedeniyle kontrol tarafindan sinirlanmistir.
7...15 |Rezerve

Parametreler ve yazilim bloklari




77

6.07 | TORK LIM DURUMU FW blogu: DRIVE LOGIC (sayfa 86)
Moment kontrol cihazi sinirlamasi durum word.
Bit Adi Deger Bilgiler
0 DUSUK VOLT 1 |Ara devre DC diisiik gerilimi *
1 YUKSEK VOLT 1 |Ara devre DC yuksek gerilimi *
2 MIN TORK 1 |Moment referansi minimum siniri etkin. Limit, 20.07 MIN
TORK parametresi tarafindan tanimlanir. *
3 MAX TORK 1 |Moment referansi maksimum siniri etkin. Limit, 20.06 MAX
TORK parametresi tarafindan tanimlanir. *
4 AKIM LIMITI 1 |Inverter akimi limiti etkin. Limit, 8...11 bitleri ile tanimlanir.
5 YUK ACI LMT 1 |Yalnizca sabit miknatish motor icin: YUk agisi siniri etkin,
yani motor daha fazla tork tretemiyor.
6 MOT TORK LMT 1 |Yalnizca asenkron motor igin: Motor gekme siniri etkin, yani
motor daha fazla tork Gretemiyor.
7 Rezerve
8 THERMAL 1 |Bit4 = 0: Giris akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor.
Bit 4 = 1: Cikis akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor.
9 DRIVE iC AKIM LM 1 [|Inverter gikis akimi limiti etkin. **
10 MAX AKIM LMT 1 |Maksimum inverter ¢ikis akimi siniri etkin. Limit, 20.05
MAX AKIM parametresi tarafindan tanimlanir. **
11...1 | Rezerve
5
* Ayni anda sadece, 0...3 bitlerinden biri acik olabilir. Tipik olarak bit, ilk asilan limiti gésterir.
** Ayni anda sadece, 9 veya 10 bitlerinden biri agik olabilir. Tipik olarak bit, ilk agilan limiti gosterir.
6.12 | OP MOD BILGISI FW blogu: REFERANS KONTROL (sayfa 148)
Calisma modu onayi: 0 = Durdu, 1 = Hiz, 2 = Tork, 3 = Min, 4 = Maks, 5 = ilave, 10 = Skaler,
11 = Miknatisla (yani DC Tutma).
6.14 | SUPERV STATUS FW blogu: SUPERVISION (sayfa 143)

Denetleme durum word'u. Ayrica bkz. parametre grubu 33 (sayfa 143).

Bit Adi Deger Bilgiler

0 SUPERV FUNC1 1 |Denetim iglevi 1 etkin (alt sinirin altinda veya Ust sinirin
STATUS Ustiinde)

1 SUPERV FUNC2 1 |Denetim iglevi 2 etkin (alt sinirin altinda veya Ust sinirin
STATUS Ustiinde)

2 SUPERV FUNC3 1 |Denetim iglevi 3 etkin (alt sinirin altinda veya Ust sinirin
STATUS Ustiinde)

3...15 |Rezerve

Parametreler ve yazilim bloklari
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6.17 | BIT CVRME ANH

FW blogu: Yok

33.17...33.22 parametreleri ile secilen ters bit degderlerini gésterir.

Bit Adi Bilgi

0 TERS BIiTO Bkz. 33.17 BITO INVERT SRC parametresi.
1 TERS BiT1 Bkz. 33.18 BIT1 INVERT SRC parametresi.
2 TERS BiT2 Bkz. 33.19 BIT2 INVERT SRC parametresi.
3 TERS BiT3 Bkz. 33.20 BIT3 INVERT SRC parametresi.
4 TERS BiT4 Bkz. 33.21 BIT4 INVERT SRC parametresi.
5 TERS BiT5 Bkz. 33.22 BIT5 INVERT SRC parametresi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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8.01

AKTIF HATA

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

En son (etkin) hatanin hata kodu.

8.02

SON HATA

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

2. en son hatanin hata kodu.

8.03

HATA ZAM HI

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

gg.aa.yy (=giin.ay.yil) formatinda etkin hatanin gergeklestigi tarih (gercek zaman ya da gli¢ agma
zamanti).

8.04

HATA ZAM LOW

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

ss.dd.ss (=saat.dakika.saniye)
acma zamani).

formatinda etkin hatanin gergeklestigi saat (gergek zaman ya da gii¢

8.05

ALARM LOGGER 1

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

Alarm gunluk kaydi 1. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri igin bkz. Hata izleme bdlumu. 0

girerek resetlenebilir.

o
-

Alarm

FREN START TORK

FREN KAPANMADI

FREN ACILMADI

STO AKTIF

STO MOD DEGISTI

MOTOR ISISI

ACIL DUR SNYL GELDI

RUN AKTIF SINYALI YOK

N~ W|IN|~|O

ID-RUN YAPIYOR

©

ACIL STOP ALM

N
o

POZ SKALA ALM

-
N

FREN DIRENC ASIRI ISI

-
N

FREN KIYICI ASIRI ISI

-
w

CIHAZ ASIRI ISI

—
~

DAHILI KART ASIRI ISI

N
()]

FRN KIY MOD ASIRI ISI

Parametreler ve yazilim bloklari
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8.06 | ALARM LOGGER 2 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

Alarm gunlik kaydi 2. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri igin bkz. Hata izleme bolimi. 0
girerek resetlenebilir.

Bit Alarm
0 IGBT ASIRI ISI
1 FIELBUS HAB ALRM
2 LOKAL KONT KAYBI
3 Al SUPERVISION
4 Rezerve
5 MOTOR DATASI YOK
6 ENC 1 HATA
7 ENC 2 HATA
8 POZ TUTMA 1 HATA
9 POZ TUTMA 2 HATA
10 ENC EMUL HATASI
11 FEN KARTI ISI HATASI
12 ENC MAX FREQ
13 ENC REF ERROR
14 RESOLVER ERR
15 ENC 1 KABLO
8.07 | ALARM LOGGER 3 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

Alarm guinliik kaydi 3. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri igin bkz. Hata izleme bolimda. 0
girerek resetlenebilir.

o
-

Alarm

ENC 2 KABLO

D2D COMM

D2D BUF OVLOAD

PS HABERLESME ALM
YEDEKLEME HATASI
AKIM KALIBR YAPILACAK
OTOFAZ

TOPRAK HATASI
Rezerve

MOT NOM DEGERI
D2D KONFIG

STAL

...14 | Rezerve

SPEED FEEDBACK

OIN|O| || W|IN|—|O

©

-
o

—_
N

RN
N

-
(&)}

Parametreler ve yazilim bloklari
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8.08 | ALARM LOGGER 4 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)
Alarm giinlik kaydi 4. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri igin bkz. Hata izleme bdlima. 0
girerek resetlenebilir.
Bit Alarm
0 OPSIYON MOD HAB HATA
1 SOLUTION ALARM
2.5 Rezerve
6 PROT. SET PASS
7...8 Rezerve
9 DC SARJ OLMADI
10 SPEED TUNE FAIL
11...15 | Rezerve
8.09 | ALARMLOGGER 5 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)
Alarm gunluk kaydi 5. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri igin bkz. Hata izleme bdlumu. 0
girerek resetlenebilir.
Bit Alarm
0...15 |Rezerve
8.10 | ALARM LOGGER 6 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

girerek resetlenebilir.

Alarm gunluk kaydi 6. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri igin bkz. Hata izleme bdlumu. 0

Bit Alarm

0...1 Rezerve

2 LOW VOLT MOD CON
3...15 |Rezerve

Parametreler ve yazilim bloklari
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8.15 | ALARM WORD 1 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

Alarm word 1. Olasi sebep ve ortadan kaldirma ydntemleri igin bkz. Hata izleme bolimu. Bu alarm
word'l yenilenmig, yani alarm kapandigi zaman ilgili alarm biti sinyalden silinir.

Bit Alarm
0 FREN START TORK
1 FREN KAPANMADI
2 FREN ACMADI
3 STO AKTIF
4 STO MOD DEGISTI
5 MOTOR ISISI
6 ACIL DURUM SINYALI GELDI
7 RUN AKTIF
8 ID-RUN YAPIYOR
9 ACIL STOP ALM
10 POZ SKALA ALM
11 FREN DIRENGC ASIRI ISI
12 FREN KIYICI ASIRI ISI
13 CIHAZ ASIRI ISI
14 DAHILI KART ASIRI ISI
15 FRN KIY MOD ASIRI IS|
8.16 | ALARM WORD 2 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

Alarm word 2. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri igin bkz. Hata izleme bolimi. Bu alarm
word'U yenilenmisg, yani alarm kapandigi zaman ilgili alarm biti sinyalden silinir.

Bit Alarm

0 IGBT ASIRI ISI

1 FIELDBUS HAB ALRM
2 LOKAL KONT KAYBI

3 Al SUPRVISYON ALM
4 Rezerve

5 MOTOR DATASI YOK
6 ENC 1 HATA

7 ENC 2 HATA

8 POZ TUTMA 1 HATA
9 POZ TUTMA 2 HATA
10 ENC EMUL HATASI

11 FEN KARTI ISI HATASI
12 ENC MAX FREQ

13 ENC REF HATASI

14 RESOLVER ERR

15 ENC 1 KABLO

Parametreler ve yazilim bloklari
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8.17 | ALARM WORD 3 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)
Alarm word 3. Olasi sebep ve ortadan kaldirma ydntemleri igin bkz. Hata izleme bolimu. Bu alarm
word'U yenilenmisg, yani alarm kapandigi zaman ilgili alarm biti sinyalden silinir.

Bit Alarm

0 ENC 2 KABLO

1 D2D COMM

2 D2D BUF OVLOAD

3 PS HABERLESME ALM

4 YEDEKLEME HATASI

5 AKIM KALIBR YAPILACAK

6 OTOFAZ

7 TOPRAKLAMA HATASI

8 Rezerve

9 MOT NOM DEGERI

10 D2D KONFIG

11 STAL

12...14 | Rezerve

15 HIZ GERIBESLEMESI
8.18 | ALARM WORD 4 FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (sayfa 160)

Alarm word 4. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri igin bkz. Hata izleme bolimi. Bu alarm
word'l yenilenmis, yani alarm kapandigi zaman ilgili alarm biti sinyalden silinir.

s
-

Alarm

OPSIYON MOD HAB HATA

SOLUTION ALARM

.5 Rezerve

PROT. SET PASS

.8 Rezerve

DC SARJ OLMADI

0 SPEED TUNE FAIL
1...15 |Rezerve

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 09 SISTEM BILGISI

9.01

DRIVE TiPi

FW blogu: Yok

Siirlict uygulama tipini gorintiler.
(1) ACSM1 Speed: Hiz ve moment kontrol uygulamasi

9.02

DRIVE NOMINAL ID

FW blogu: Yok

Sdrlcinln inverter tipini gorintuler.

(0) Tanimsiz, (1) ACSM1-xxAx-02A5-4, (2) ACSM1-xxAx-03A0-4, (3) ACSM1-xxAx-04A0-4,

(4) ACSM1-xxAx-05A0-4, (5) ACSM1-xxAx-07A0-4, (6) ACSM1-xxAx-09A5-4,
(7) ACSM1-xxAx-012A-4, (8) ACSM1-xxAx-016A-4, (9) ACSM1-xxAx-024A-4,

(10) ACSM1-xxAx-031A-4, (11

) ACSM1-xxAx-040A-4, (12) ACSM1-xxAx-046A-4,

(13) ACSM1-xxAx-060A-4, (14) ACSM1-xxAx-073A-4, (15) ACSM1-xxAx-090A-4,

(20) ACSM1-xxAx-110A-4, (21

) ACSM1-xxAx-135A-4, (22) ACSM1-xxAx-175A-4,

(23) ACSM1-xxAx-210A-4, (24) ACSM1-xxCx-024A-4, (25) ACSM1-xxCx-031A-4,
(26) ACSM1-xxCx-040A-4, (27) ACSM1-xxCx-046A-4, (28) ACSM1-xxCx-060A-4,
(29) ACSM1-xxCx-073A-4, (30) ACSM1-xxCx-090A-4, (31) ACSM1-xxLx-110A-4,
(32) ACSM1-xxLx-135A-4, (33) ACSM1-xxLx-175A-4, (34) ACSM1-xxLx-210A-4,

(35) ACSM1-xxLx-260A-4

9.03

FIRMWARE ID

FW blogu: Yok

Yazilim adini gérintiler. Orn. UMFI.

9.04

FIRMWARE VER

FW blogu: Yok

Sdrlcideki yazihm paketinin stiriminu gérantaler, 6rn. 0x1510.

9.05

FIRMWARE EK

FW blogu: Yok

Sdrlcudeki yazihm yamasinin

surimund goruntuler.

9.10

INT LOGIC VER

FW blogu: Yok

Glc unitesi arabirimindeki logic sistemin strimda.

9.11

YUVA 1 VIE ADI

FW blogu: Yok

Opsiyon yuvasi 1'deki opsiyon

el moddlde kullanilan VIE lojiginin tipini gérantiler.

9.12

YUVA 1 VIE SUR

FW blogu: Yok

Opsiyon yuvasi 1'deki opsiyon

el moddlde kullanilan VIE lojiginin sirimund gérintiler.

9.13

YUVA 2 VIE ADI

FW blogu: Yok

Opsiyon yuvasi 2'deki opsiyon

el moddlde kullanilan VIE lojiginin tipini gérantiler.

9.14

YUVA 2 VIE SUR

FW blogu: Yok

Opsiyon yuvasi 2'deki opsiyon

el moddlde kullanilan VIE lojiginin sirimund gérintiler.

Parametreler ve yazilim bloklari
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9.20 | OPSIYON SLT1 FW blogu: Yok
Secenek Yuvasi 1'deki opsiyonel moddl tipini gorintiler.
(0) OPSIYON YOK, (1) HAB YOK, (2) BILINMIYOR, (3) FEN-01, (4) FEN-11, (5) FEN-21, (6) FIO-01,
(7) FIO-11, (8) FPBA-01, (9) FPBA-02, (10) FCAN-01, (11) FDNA-01, (12) FENA-01, (13) FENA-11,
(14) FLON-01, (15) FRSA-00, (16) FMBA-01, (17) FFOA-01, (18) FFOA-02, (19) FSEN-01,
(20) FEN-31, (21) F1O-21, (22) FSCA-01, (23) FSEA-21, (24) FIO-31, (25) FECA-01, (26) FENA-21,
(27) FB COMMON, (28) FMAC-01, (29) FEPL-01, (30) FCNA-01

9.21 | OPSIYON SLT2 FW blogu: Yok
Secenek yuvasi 2'deki opsiyonel modiil tipini gériintiiler. Bkz. 9.20 OPSIYON SLT1.

9.22 | OPSIYON SLT3 FW blogu: Yok

Secenek yuvasi 3'deki opsiyonel modiil tipini gériintiiler. Bkz. 9.20 OPSIYON SLT1.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 10 START/STOP
Ayarlar:

« EXT1 ve EXT2 harici kontrol konumlari i¢in start/stop/yon sinyal kaynaklarinin
secilmesi

* harici hata resetleme, ¢alisma izni ve start izni sinyal kaynaklarinin secilmesi
* acil durdurma kaynaklarinin segilmesi (OFF1 ve OFF3)

* joglama iglevi etkinlestirme sinyali kaynaginin segilmesi.

» start engelleme islevinin devreye alinmasi.

Ayrica, bkz. Joglama boélumu, sayfa 47.

Yazihm blogu: DRIVE LOGIC N
DRIVE LOGIC TLF10 2msec @
(1 0) 2.18 D2D FOLLOWER CW

6.01 STATUS WORD 1|——

Bu blok 6.02 STATUS WORD 2|—>
* EXT1 ve EXT2 harici kontrol 6.03 SPEED CTRL STAT
konumlari icin start/stop/yon sinyal 6.05 LIMIT WORD 1
kaynaklarini seger COAICROITRISTAITS

6.09 POS CTRL STATUS
6.10 POS CTRL STATUS2
6.11 POS CORR STATUS

harici hata resetleme, ¢alisma izni
ve start izni sinyal kaynaklarini

seger
+ acil durdurma kaynaklarini seger | ™! 10.01 EXT1 START FUNC
[ DISTATUS.0 ]
(OFF1 ve OFF3) W < 10.02 EXT1 START IN1
 joglama etkinlestirme sinyali | 10:03 EXTLSTARTINZ

Lint ) 10.04 EXT2 START FUNC

< 10.05 EXT2 START IN1

< 10.06 EXT2 START IN2

< 10.07 JOG1 START

< 10.08 FAULT RESET SEL

< 10.09 RUN ENABLE

< 10.10 EM STOP OFF3

< 10.11 EM STOP OFF1
10.12 START INHIBIT

< 10.13 FB CW USED

< 10.14 JOG2 START

< 10.15 JOG ENABLE

< 10.16 D2D CW USED

< 10.17 START ENABLE

kaynagini seger. I
start engelleme iglevini devreye alir.| gjzo0m

[ FALSE]
[ DI STATUS2]
(2/2.01DI13)

[ TRUE]
[TRUE]

[ TRUE]

[ Disabled ]

[ FBAMAIN CW]
(4/2.12)

[ FALSE ]

[ FALSE]

[ D2D MAIN CW ]

(4/2.17)
[ TRUE]

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.18 D2D FOLLOWER CW (sayfa 71)

blok gikislari 6.01 DURUM WORD1 (sayfa 74)

6.02 DURUM WORD?2 (sayfa 75)

6.03 HIZ KONT DURUMU (sayfa 76)

6.05 LIMIT WORD1 (sayfa 76)

6.07 TORK LIM DURUMU(sayfa 77)

6.09...6.11 cikislari Hiz ve Tork Kontrol Programi ile kullaniimaz.

10.01 | EXT1 START FONK FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

EXT1 harici kontrol konumunda start ve stop kontroli igin kaynagi secer.
Not: Bu parametre suriiclu ¢alisirken degistirilemez.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(0) Secilmedi Kaynak segcili degil.
(1) In1 Start ve stop komutlarinin kaynagdi 10.02 EXT1 START IN1
parametresi ile secilir. Start/stop asagidaki sekilde kontrol edilir:
10,02 Par. Komut
0->1 Start
1->0 Stop
(2) 3 kablolu Start ve stop komutlarinin kaynagdi 10.02 EXT1 START IN1 ve 10.03
EXT1 START IN2 parametreleri ile segilir. Start/stop asagidaki sekilde
kontrol edilir:
Par. 10.02 | Par. 10.03 Komut
0->1 1 Start
Any 1->0 Stop
Herhangi bir 0 Stop
(3) FBA Kaynaktan start ve stop kontrolii 10.13 KULLANILAN FB CW
parametresi ile segilir.
(4) D2D Start ve stop kontrolii D2D Kontrol Word'll Gizerinden bir bagka siirlict
ile segilir.
(5) IN1 F IN2R 10.02 EXT1 START IN1 tarafindan segilen kaynak ileri start sinyali,

10.03 EXT1 START IN2 tarafindan secilen kaynak ise geri start
sinyalidir.

Par. 10.02 | Par. 10.03 Komut
0 0 Stop
1 0 ileri start
0 1 Geri start
1 1 Stop

(6) IN1S IN2DIR

10.02 EXT1 START IN1 tarafindan secilen kaynak start sinyali
(0 = stop, 1 = start), 10.03 EXT1 START IN2 tarafindan secilen
kaynak ise yon sinyalidir (0 = ileri, 1 = geri).

10.02

EXT1 START IN1

FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

EXT1 harici kontrol konumunda start ve stop komutlari icin 1 kaynagdini seger. Bkz. parametresi 10.01
EXT1 START FONK, (1) In1 ve (2) 3 kablolu segenekleri.

Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.03

EXT1 START IN2

FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

EXT1 harici kontrol konumunda start ve stop komutlari igin 2 kaynagini seger. Bkz. 10.01 EXT1
START FONK parametresi, (2) 3 kablolu se¢enegi.

Not: Bu parametre siricu caligirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

Parametreler ve yazilim bloklari
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10.04 | EXT2 START FONK FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

EXT2 harici kontrol konumunda start ve stop kontrolu icin kaynagi secer.
Not: Bu parametre suriiclu ¢alisirken degistirilemez.

(0) Secilmedi Kaynak segili degil.

(1) In1 Start ve stop komutlarinin kaynagi 10.05 EXT2 START IN1
parametresi ile secilir. Start/stop asagidaki sekilde kontrol edilir:

Par. 10.05 Komut
0->1 Start
1->0 Stop

(2) 3 kablolu Start ve stop komutlarinin kaynagi 10.05 EXT2 START IN1 ve 10.06
EXT2 START IN2 parametreleri ile segcilir. Start/stop asagidaki sekilde
kontrol edilir:

Par. 10.05 | Par. 10.06 Komut
0->1 1 Start

Herhangi bir 1->0 Stop

Herhangi bir 0 Stop

(3) FBA Kaynaktan start ve stop kontrolti 10.13 KULLANILAN FB CW
parametresi ile segilir.

(4) D2D Start ve stop kontrolii D2D Kontrol Word'l tGizerinden bir baska siriicl
ile secilir.

(5) IN1 F IN2R 10.05 EXT2 START IN1 tarafindan secilen kaynak ileri start sinyali,
10.06 EXT2 START IN2 tarafindan secilen kaynak ise geri start
sinyalidir.

Par. 10.05 | Par. 10.06 Komut
0 0 Stop
1 0 leri start
0 1 Geri start
1 1 Stop
(6) IN1S IN2DIR 10.05 EXT2 START IN1 tarafindan secilen kaynak start sinyali

(0 = stop, 1 = start), 10.06 EXT2 START IN2 tarafindan segilen
kaynak ise yon sinyalidir (0 = ileri, 1 = geri).

10.05 | EXT2 START IN1 FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

EXT2 harici kontrol konumunda start ve stop komutlari igin 1 kaynagini seger. Bkz. parametresi 10.04
EXT2 START FONK, (1) In1 ve (2) 3 kablolu segenekleri.

Not: Bu parametre surlici galisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.06 | EXT2 START IN2 FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

EXT2 harici kontrol konumunda start ve stop komutlari igin 2 kaynagdini secer. Bkz. 10.04 EXT2
START FONK parametresi, (2) 3 kablolu segenegi.

Not: Bu parametre surlicu ¢alisirken degistirilemez.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.07

JOG1 START FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Eger 10.15 JOG AKTIF parametresi ile etkinlestiriimigse, joglama iglevi 1'in etkinlestiriimesi igin
kaynagdi secer. 1 = Aktif. (Joglama islevi 1 ayni zamanda, 10.15 parametresinden bagimsiz olarak
fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir.)

Bkz. Joglama boélumd, sayfa 47. Dider joglama islevi parametrelerine de bakin: 10.14 JOG2 START,
10.15 JOG AKTIF, 24.03 HIZ REF1 IN / 24.04 HIZ REF2 IN, 24.10 JOG1 HIZ REF, 24.11 JOG2 HIZ
REF, 25.09 JOG KALKIS ZM, 25.10 JOG DURUS ZM ve 22.06 SIFIR HIZ GECIK.

Not: Bu parametre siriici ¢alisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.08

HATA RESET SEC FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Harici hata resetleme sinyali icin kaynak secer. Eger hata agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni
ortadan kalkmigsa, sinyal sirlcly(l resetler. 1 = Hata resetleme.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.09

RUN AKTIF FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Calisma izni sinyali icin kaynak secer. Calisma izni sinyali kapal ise, surtcu start etmez veya
calisiyorsa stop eder. 1 = Calisma izni.

Ayrica bkz. parametre 10.17 START ENABLE.
Not: Bu parametre siriici ¢calisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.10

ACIL STOP 3 FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

OFF3 acil stop kaynagini seger. 0 = OFF3 etkin: Siirlicl, 25.11 ACIL DURUS ZM acil durdurma
rampasi suresinde stop edildi.

Acil durdurma ayni zamanda fieldbus araciliiyla etkinlestirilebilir (2.12 FBA ANA CW).
Bkz. Acil durdurma bolimi, sayfa 56.
Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.11

ACIL STOP OFF1 FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

OFF1 acil stop kaynagini seger. 0 = OFF1 etkin: Siriicl aktif yavaslama stresi ile stop edildi.
Acil durdurma ayni zamanda fieldbus araciliiyla etkinlestirilebilir (2.12 FBA ANA CW).

Bkz. Acil durdurma bolim, sayfa 56.

Not: Bu parametre siriici ¢caligirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

Parametreler ve yazilim bloklari
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10.12 | START izNi FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Start engelleme fonksiyonunu etkinlestirir. Start engelleme islevi siiriciniin asagdidaki durumlarda
yeniden baslatilmasini engeller (yani beklenmeyen startlara kargi korur):

« sirlcu hata ile agar ve hata resetlenir.

+ galisma izni sinyali, baslatma komutu aktifken etkinlesir. Bkz. 10.09 RUN AKTIF parametresi.
 kontroliin yerelden uzaktan kontrole geger.

* harici kontrol EXT1'den EXT2'ye veya EXT2'den EXT1'e gecger.

Etkin start engelleme, stop komutu ile resetlenebilir.

Belirli uygulamalarda suriictiniin yeniden agilmasina izin verilmesinin gerekli oldugunu unutmayin.

(0) Pasif Start engelleme iglevi devre disi.
(1) Aktif Start engelleme iglevi aktif.
10.13 | KULLANILAN FB CW FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Harici start ve stop kontrol konumu olarak fieldbus (FBA) secili iken kontrol word'i kaynagini seger
(bkz. 10.01 EXT1 START FONK ve 10.04 EXT2 START FONK parametreleri). Varsayilan olarak
kaynak 2.12 FBA ANA CW parametresidir.

Not: Bu parametre surlici galisirken degistirilemez.

Deger isareti: Grup ve dizin

10.14 | JOG2 START FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Eger 10.15 JOG AKTIF parametresi ile etkinlestiriimisse, joglama islevi 2'in etkinlestirilmesi icin
kaynagi seger. 1 = Aktif. (Joglama islevi 2 ayni zamanda, 10.15 parametresinden bagimsiz olarak
fieldbus araciliiyla etkinlestirilebilir.)

Not: Bu parametre surliclu ¢alisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.15 | JOG AKTIF FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

10.07 JOG1 START ve 10.14 JOG2 START parametrelerinin devreye alinmasi icin kaynagi seger.

Not: Joglama bu parametre kullanilarak yalnizca herhangi bir harici kontrol konumundan start komutu
etkin degil iken devreye alinabilir. Dider taraftan, eder joglama komutu zaten aktif ise, suriict fieldbus
araciligiyla jog komutlari disinda harici kontrol konumundan start edilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

10.16 | D2D CW USED FW blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Sdrici-suricd iletisimi kontrol word'lintin kaynagini secger. Varsayilan olarak kaynak 2.17 D2D ANA
CW parametresidir.

Deger isareti: Grup ve dizin

Parametreler ve yazilim bloklari
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10.17

START izN YAZ blogu: DRIVE LOGIC (yukariya bakin)

Start izni sinyali igin kaynak seger. Start izni sinyali kapal ise siriici start etmez veya galisiyorsa
durur. 1 = Start izni.

Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.
Not: Start izni sinyalinin iglevi Calisma izni sinyalininkinden farkhdir.

Ornek: Start izni ve Calisma izni kullanilarak harici damper kontrol uygulamasi. Motor yalnizca
damper tam agik halde iken calistirilabilir..

Surlcu start edildi

Start/Stop komutlari |
(grup 10)

Start izni sinyali (10.17)

WORD'U 1 bit 2)
| Damper agik

|
|
|
|
|
Start edildi (6.01 DURUM |
|
|
|
|

Damper durumu |

-
I Damper | amper
acma suresi | k|apama
Damper tamamen | suresi
acildiginda, damperin ug
anahtarindan galisma izni
sinyali (10.09) | |
| |
Motor hizi |
|

Hizlanma siresi Yavaslama
(25.03) suresi (25.04)

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 11 START/STOP MODU

Bu parametreler start ve stop islevlerinin yani sira otomatik fazlama modunu secer,
motorun DC miknatislama slresini tanimlar ve DC tutma iglevini konfigure eder.

Yazihm blogu: START/STOP MODE

START/STOP MODU — TLF10 2meec @
~—  ————{11.01 START MODE

(1 1 ) [500 ms ]

11.02 DC MAGN TIME
11.03 STOP MODE

11.04 DC HOLD SPEED
11.05 DC HOLD CUR REF
11.06 DC HOLD

11.07 AUTOPHASING MODE

[Ramp ]
[5.0rpm]
[30%]
[ Disabled ]

[ Turning ]

11.01 | START MODU FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)

Motor start fonksiyonunu seger.
Notlar:

* 99.05 MOTOR KONT MODU parametresi (1) Skaler olarak ayarlanmigsa, bu parametrenin higbir
etkisi yoktur.

* DC miknatislama segcili oldugunda ((0) Hizli veya (1) Sabit zaman) dénen bir makineye start etmek
mumkin degildir.

» Sabit miknatisli motorlarda otomatik start kullaniimalidir.

» Bu parametre suricu galisirken degistirilemez.

(0) Hizh Yiksek bir kesme momenti gerektiginde DC miknatislama
secilmelidir. SUrtcu start 6ncesinde motoru 6nceden miknatislar.
Onceden miknatislama siiresi otomatik olarak belirlenir, genelde
motor boyutuna gére 200 ms ile 2 s arasinda degisir.

(1) Sabit zaman Eger sabit bir 5n-miknatislama siresi gerekiyorsa, HIZLI DC
miknatislama yerine sabit DC miknatislama secilmelidir (6r. eger
motor starti mekanik bir fren birakilmasi ile es zamanl olmak
durumundaysa). Bu segim ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n-
miknatislama suresi segilirse miimkun olan en yulksek kirilma
momentini garanti eder. On miknatislama siiresi 11.02 DC MAG
ZAMANI parametresi tarafindan tanimlanir.

UYARI! Siriici ayarlanan miknatislama siiresi gegtiginde,
A motor miknatislama tamamlanmamis olsa dahi start eder.
Tam bir kirllma momentinin gerektigi uygulamalarda, sabit
miknatislama suresinin tam miknatislama ve moment tretimi
saglayacak uzunlukta oldugundan emin olun.

(2) Otomatik Otomatik start bir gok durumda optimal motor startini garantiler. Déner
yukte start etme fonksiyonu (dénen bir makineye start etme) ve
otomatik restart fonksiyonunu (stop edilen bir motor motor akisinin
kaybolmasini beklemeden aninda restart edilebilir) igerir. Strlci
motor kontrol programi, motorun mekanik durumuyla beraber akiy1 da
teshis eder ve her kosul altinda motoru aninda start eder.

Parametreler ve yazilim bloklari
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11.02 | DC MAG ZAMANI FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)

Sabit DC miknatislama siiresini tanimlar. Bkz. 11.01 START MODU parametresi. Start komutunun
ardindan siriicii otomatik olarak ayarli stirede motoru énceden miknatislar.

Tam miknatislama olmasini garantilemek igin bu degeri rotor siire sabitine esit veya buytuk bir degere
ayarlayin. Bilinmedigi durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini deg@erleri kullanin:

Motor nominal giic | Sabit miknatislama suiresi
degeri

<1kW > 50ila 100 ms

1-10 kW > 100 ila 200 ms

10 - 200 kW > 200 ila 1000 ms

200 - 1000 kW > 1000 ila 2000 ms

Not: Bu parametre siriici ¢alisirken degistirilemez.

0...10000 ms DC miknatislama sliresi.

11.03 | STOP MODU FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)

Motor stop yéntemini secer.

(1) Serbest dur Motor glic beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor serbest durus
yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, siriiciiniin serbest
A durus ile stop edilmesinin glivenli oldugundan emin olun.
Mekanik fren fonksiyonu hakkinda daha fazla bilgi almak igin
bkz. 35 parametre grubu.

(2) Frenli dur Rampa boyunca stop etme. Bkz. 25 parametre grubu.

11.04 | DC TUTMA HIZI FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)

DC tutma hizini tanimlar. Bkz. 11.06 DC TUTMA parametresi.

0...1000 rpm DC tutma hizi.
11.05 | DC TUTMA AKIM RF FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)
Motor nominal akiminin ytzdesi olarak DC tutma akimini tanimlar. Bkz. 11.06 DC TUTMA
parametresi.
0...100% DC tutma akimi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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11.06

DC TUTMA

FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)

DC tutma iglevini devreye alir. Fonksiyon, rotorun sifir hizda kilittenmesini miimkun kilar.

Hem referans ve hem de hiz 11.04 DC TUTMA HIZ| parametresinin altina dustigunde, siricu
sunizoidal akim Uretmeyi durdurur ve motora DC enjekte eder. Akim 11.05 DC TUTMA AKIM RF
parametresi ile ayarlanir. Referans hizi 11.04 DC TUTMA HIZI parametresini astiginda normal strlci

calismasina devam eder.

Motor hizi

DC Tutma

Referans

11.04 DC TUTMA HIZI

Notlar:

\

« Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir etkisi yoktur.
» DC tutma fonksiyonu sadece, hiz kontroli modunda etkinlestirilebilir.
* 99.05 MOTOR KONT MODU parametresi (1) Skaler olarak ayarlanmigsa DC tutma fonksiyonu

etkinlestirilemez.

» Motora DC akim enjekte etmek motorun isinmasina yol agar. Uzun DC tutma sirelerinin gerektigi
uygulamalarda harici olarak havalandiriimis motorlar kullaniimahdir. DC tutma periyodu uzunsa,
motora sabit yik uygulandiginda DC tutma motor saftinin dénmesine engel olamaz.

(0) Pasif DC tutma fonksiyonu devre disi.
(1) Aktif DC tutma fonksiyonu aktif.
11.07 | OTOFAZ MODU FW blogu: START/STOP MODU (yukariya bakin)

Otofaz rutininin yuratilme yontemini seger. Ayrica, bkz. Otomatik fazlama bolimu, sayfa 38.

(0) D6nen

Bu mod en hassas otomatik fazlama sonucunu verir. Bu mod, motorun
doénmesine izin veriliyor ve baslatma zamani kritik degil ise
kullanilabilir ve onerilir. Not: Bu mod motorun ID run sirasinda
dénmesine neden olacaktir.

(1) Sabit 1

(0) Dénen modundan daha hizli ancak ayni hassasiyette degil. Motor
donmeyecektir.

(2) Sabit 2

DONEN modunun kullanilamamasi ve (1) Sabit 1 modunun olumsuz
sonug vermesi durumunda kullanilabilecek alternatif bir sabit otomatik
fazlama modu. Ancak bu mod, (1) Sabit 1 moduna goére oldukga
yavastir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Dijital giris ve ¢ikislar ile role ¢ikisi ayarlari.
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Yazilim blogu:
DIO1
(6)

DIO1'in dijital giris veya dijital ¢ikis
olarak kullaniimasini secer ve dijital
cikisa bir gercek sinyal baglar. Blok
ayni zamanda DIO durumunu
gOsterir.

[ Output ]

[ STATUS WORD 2.2 ]
(4/ 6.02.READY RELAY)

DIO1

18

TLF7 2 msec

®3)

2.03 DIO STATUS

12.01 DIO1 CONF
< 12.04 DIO1 OUT PTR

2.03
Bit0

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

2.03 DIO DURUMU (sayfa 66)

Yazilim blogu:
DIO2
(7)

DIO2'nin dijital ya da frekans girisi
veya dijital ¢ikis olarak kullaniimasini
secer ve dijital ¢cikisa bir gergek sinyal
baglar. Blok ayni zamanda DIO
durumunu gosterir.

Frekans girigi, standart fonksiyon
bloklari ile dlgeklendirilebilir. Bkz.
Standart fonksiyon bloklari bolimu.

[ Output ]

[ STATUS WORD 2.3 ]
(4/6.02.MODULATING
[ 1000Hz ]

[3Hz]

[1500]

[o]

DIO2

19

TLF7 2 msec

@

2.03 DIO STATUS
2.10 DIO2 FREQ IN

12.02 DIO2 CONF

< 12.05 DIO2 OUT PTR
12.14 DIO2 F MAX
12.15 DIO2 F MIN
12.16 DIO2 F MAX SCALE
12.17 DIO2 F MIN SCALE

2.03
Bit1

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

2.03 DIO DURUMU (sayfa 66)
2.10 DIO2 FRE GIRIS (sayfa 66)

Yazilim blogu:
DIO3
(8)

DI103'un dijital giris veya dijital/frekans
cikisi olarak kullaniimasini secer,
dijital/frekans ¢ikisina gergek bir
sinyal baglar ve frekans gikisini
olceklendirir. Blok ayni zamanda DIO
durumunu gosterir.

[ Output ]
[ STATUS WORD 1.10]

(4/6.0LFAULT)
[ SPEED ACT]

(7 /1.01)
[ 1000Hz ]
[3Hz]
[1500]

[o1

DIO3

20

TLF7 2 msec

)

2.03 DIO

2.11 DIO3 FREQ OUT

12.03 DIO3 CONF

< 12.06 DIO3 OUT PTR

< 12.07 DIO3 F OUT PTR
12.08 DIO3 F MAX
12.09 DIO3 F MIN
12.10 DIO3 F MAX SCALE
12.11 DIO3 F MIN SCALE

2.03
Bit 2

STATUS

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok c¢ikiglari

2.03 DIO DURUMU (sayfa 66)
2.11 DIO3 FRE CIKIS (sayfa 66)

12.01 | DIO1 KONFIG

FW blogu: DIO1 (yukariya bakin)

DIO1'in dijital giris veya dijital ¢ikis olarak kullaniimasini seger.

(0) Gikis

DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanihr.

(1) Girig

DIO1 dijital giris olarak kullantlir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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12.02 | DIO2 KONFIG FW blogu: DIO2 (yukariya bakin)
DIO2'nin dijital giris, dijital gikis veya frekans girisi olarak kullaniimasini seger.
(0) Cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanilr.
(1) Giris DIO2 dijital giris olarak kullantlir.
(2) Fre giris DIO2 frekans girisi olarak kullanilr.
12.03 | DIO3 KONFIG FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)
DI103'un dijital giris, dijital ¢ikis veya frekans ¢ikisi olarak kullaniimasini seger.
(0) Cikis DIO2 dijital gikis olarak kullanilir.
(1) Giris DIO2 dijital giris olarak kullantlir.
(2) Fre cikis DIO2 frekans ¢ikisi olarak kullantlir.
12.04 | DIO1 CIKIS PTR FW blogu: DIO1 (yukariya bakin)
DIO1 dijital gikisina baglanacak siiriicii sinyalini seger (12.01 DIO1 KONFIG, (0) Cikis olarak
ayarlanmig iken).
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
12.05 | DIO2 CIKIS PTR FW blogu: DIO2 (yukariya bakin)
DIO2 dijital gikigina baglanacak siiriict sinyalini seger (12.02 DIO2 KONFIG, (0) Gikis olarak
ayarlanmig iken).
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
12.06 | DIO3 CIKIS PTR FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)
DIO3 dijital ¢ikisina baglanacak siiriicii sinyalini seger (12.03 DIO3 KONFIG, (0) Cikis olarak
ayarlanmis iken).
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
12.07 | DIO3 F OUT PTR FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)
Frekans cikisina baglanacak siiriicii sinyalini seger (12.03 DIO3 KONFIG, (2) Fre ¢ikis olarak
ayarlanmig iken).
Deger isareti: Grup ve dizin
12.08 | DIO3 F MAX FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)
12.03 DIO3 KONFIG (2) Fre gikis olarak ayarlanmigsa, DIO3 maksimum cikig frekansini tanimlar.
3...32768 Hz Maksimum DIO3 ¢ikis frekansi.
12.09 | DIO3 F MIN FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)
12.03 DIO3 KONFIG (2) Fre gikis olarak ayarlanmigsa, DIO3 minimum ¢ikis frekansini tanimlar.
3...32768 Hz Minimum DIO3 ¢ikis frekansi.

Parametreler ve yazilim bloklari




97

12.10

DIO3 F MAX SKALA FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)

12.03 DIO3 KONFIG parametresi (2) Fre cikis olarak ayarlanmigsa, maksimum DIO3 frekans cikis
degerine (12.08 DIO3 F MAX parametresi tarafindan tanimlanir) karsilik gelen sinyalin gergek
degderini (12.07 DIO3 F OUT PTR parametresi tarafindan segilir) tanimlar.

fpios (Hz) fpio3 (H2)
A A

12.08 |
12.08

12.09 12.09 | | ‘
12.11 12.10 Sinyal (gercek) 12.10 12.11 “Sinyal
12.07 . (gergek) 12.07
parametresiyle parametresiyle
segilir. segilir.
0...32768 DIO3 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal degeri.
12.11 | DIO3 F MIN SKALA FW blogu: DIO3 (yukariya bakin)

12.03 DIO3 KONFIG parametresi (2) Fre cikisolarak ayarlanmissa, minimum DIO3 frekans cikis
degerine (12.09 DIO3 F MIN parametresi tarafindan tanimlanir) karsilik gelen sinyal gergek
degerini(12.07 DIO3 F OUT PTR parametresi tarafindan segilir) tanimlar.

0...32768 DIO3 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gercek sinyal degeri.
Yazilim blogu: RO
RO TLF7 2 msec @)
(5) 2.02 RO STATUS|
Role gikisina gergek sinyal baglar. wiamgy < T (R U PR

Blok ayni zamanda réle ¢ikisi
durumunu gosterir.

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.02 RO DURUMU (sayfa 66)

blok ¢ikiglari

12.12

RO1 CIKIS PTR FW blogu: RO (yukariya bakin)

RO1 réle ¢ikisina baglanacak suriicu sinyalini seger.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

Yazilim blogu: DI

DI TLF7 2 msec (112

(4) 2,01 DI STATUS|——>
Dijital giriglerin durum word'inii 12,13 DU INVERT MASK

gosterir. Istendiginde her tiirlii DI'nin
durumunu ters gevirir.

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.01 DI DURUMU (sayfa 66)

blok ¢ikiglari

Parametreler ve yazilim bloklari
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12.13

DI INVERT MASK FW blogu: DI (yukariya bakin)

Dijital girislerin durumunu 2.01 DI DURUMU tarafindan bildirilen sekilde tersine gevirir. Ornegin
0b000100 degeri, sinyalde DI3'in durumunu tersine gevirir.

0b000000...0b111111 DI durumu tersine ¢gevirme maskesi.

12.14

DIO2 F MAX FW blogu: DIO2 (yukariya bakin)

12.02 DIO2 KONFIG parametresi (2) Fre giris olarak ayarlanmissa, DIO2 igin maksimum girig
frekansini tanimlar.

DIO2’'ye bagli frekans sinyali, asagida gosterildigi gibi, 12.14...12.17 parametreleri ile dahili bir sinyale
dlgeklendirilir (2.10 DIO2 FRE GIRIS):

2.10 DIO2 FRE GIRIS
A

1216 - - - - - - - - - - -

1217 1
|
|
|
12.15 12.14 " Tpio2 (Hz)
3...32768 Hz DIO2 maksimum frekansi.
12.15 | DIO2 F MIN FW blogu: DIO2 (yukariya bakin)

12.02 DIO2 KONFIG parametresi (2) Fre giris olarak ayarlanmissa, DIO2 igin minimum giris
frekansini tanimlar. Bkz. 12.14 DIO2 F MAX parametresi.

3...32768 Hz DIO2 minimum frekansi.

12.16

DIO2 F MAX SCALE FW blogu: DIO2 (yukariya bakin)

parametresi tarafindan tanimlanan maksimum giris frekansina karsilik gelen degeri tanimlar 12.14
DIO2 F MAX. Bkz. 12.14 DIO2 F MAX parametresi.

-32768...32768 DIO2 maksimum frekansina karsilik gelen élgeklendiriimis deger.

12.17

DIO2 F MIN SCALE FW blogu: DIO2 (yukariya bakin)

12.15 DIO2 F MIN parametresi tarafindan tanimlanan minimum giris frekansina karsilik gelen degeri
tanimlar. Bkz. parametre 12.14 DIO2 F MAX.

-32768...32768 DIO2 minimum frekansina karsilik gelen dlgeklendirilmis deger.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 13 ANALOG GIiRi$

Analog girigler igin ayarlar.

Sirdcl iki adet programlanabilir analog girise sahiptir, Al1 ve Al2. Her iki giris gerilim
veya akim girisi olarak kullanilabilir (-11...11 V veya -22...22 mA). Giris tipi, JCU
Kumanda Unitesi tizerindeki sirasiyla J1 ve J2 jumper'lari ile segilir.

Analog giriglerdeki sapma tam olcek araliginda %1, ¢ozunurlik ise 11 bittir (+
isareti). Donanim filtre zaman sabiti yaklagik 0,25 ms'dir.

Analog girigler, hiz ve moment referansi igin kaynak olarak kullanilabilir.

Analog giris denetimi, standart fonksiyon bloklari ile eklenebilir. Bkz. Standart
fonksiyon bloklari bolimu.

Yazilim blogu: AT1
23
Al1 TLF7 2 msec (6)
(12) 204 AL
» . o 2.05 AIL SCALED [
Analog giris Al1 sinyalini filtreler ve
- - po foowsl 113.01 A1 FILT TIME
Olgeklendirir ve Al1 denetimini seger. | . om
. e e o e . . 13.02 AI1l MAX
Ayrica girigin degerini gosterir. [ T000mA]

13.03 AlL MIN
13.04 AI1 MAX SCALE
L0000 14305 A1 MIN SCALE

[ 1500000 ]

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.04 Al1 (sayfa 66)
blok gikislari 2.05 A1 SKALA (sayfa 66)

13.01

Al1 FILT ZAMANI FW blogu: Al1 (yukariya bakin)

Al1 analog girisi igin filtreleme sire sabitini tanimlar.

% ZFiItreIenmemi§ sinyal  0=1-(1-¢eT
100, - | = filtre girisi (adim)
63 = O = filtre ¢ikigl

Filtrelenmis sinyal t = siire
T = filtreleme silire sabiti

— t
T

Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arayiz donanimina bagh olarak da filtrelenir (yaklasik 0,25 ms sure
sabiti). Bu herhangi bir parametre ile degistirilemez.

0...30s Al1 icin filtre zaman sabiti.

13.02

Al1 MAX FW blogu: Al1 (yukariya bakin)

Al1 analog girisi igin maksimum degeri tanimlar. Tip, JCU Kumanda Unitesi tizerindeki jumper J1 ile
segilir.

11,11V /-22..22 mA Maksimum Al1 giris degeri.

Parametreler ve yazilim bloklari
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13.03 | Al1 MIN FW blogu: Al1 (yukariya bakin)
Al1 analog girisi icin minimum degeri tanimlar. Tip, JCU Kumanda Unitesi {izerindeki jumper J1 ile
segilir.
-1 11V /-22..22 mA Minimum Al1 giris degeri.

13.04 | Al1 MAX SKALA FW blogu: Al1 (yukariya bakin)

13.02 Al1 MAX parametresi tarafindan tanimlanan maksimum analog giris degerine karsilik
gelengercek degeri tanimlar.

A Al (6lgeklendirilmis)

13.04f - - - - -
|
|
|
|
13.03 ! R

| 13.02 AI(mA/V)

|

|

|

|

—————— 13.05
-32768...32768 13.02 parametresi de@erine karsilik gelen gergek deger.
13.05 | Al1 MIN SKALA FW blogu: Al1 (yukariya bakin)

13.03 Al1 MIN parametresi tarafindan tanimlanan minimum analog giris degerine karsilik gelen gergek
degeri tanimlar. Bkz. parametre 13.04 Al1 MAX SKALA.

-32768...32768 13.03 parametresi degerine karsilik gelen gercek deger.
Yazilim blogu: AI2
A|2 TLF7 2 msec @)
(13) 206 A2

2.07 AI2 SCALED [ —
Analog giris Al2 sinyalini filtreler ve

Glgeklendirir ve Al2 denetimini seger. | ;o0m;
Ayrica girigin degerini gosterir. [-10000mA]

[100.000]

[0.000s] 13.06 AI2 FILT TIME

13.07 AI2 MAX
13.08 AI2 MIN
13.09 AI2 MAX SCALE

(1000001 13.10 AI2 MIN SCALE

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.06 Al2 (sayfa 66)
blok ¢ikislari 2.07 Al2 SKALA (sayfa 66)

13.06 | Al2 FILT ZAMANI FW blogu: Al2 (yukariya bakin)

Analog giris Al2 icin filtreleme siresi sabitini tanimlar. Bkz. 13.01 Al1 FILT ZAMANI parametresi.

0...30s Al2 igin filtre zaman sabiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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13.07 | Al2 MAX FW blogu: Al2 (yukariya bakin)
Al2 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. Tip, JCU Kumanda Unitesi {izerindeki jumper J2 ile
segilir.
1111V /-22..22 mA Maksimum Al2 giris degeri.
13.08 | Al2 MIN FW blogu: Al2 (yukariya bakin)
Al2 analog girigi igin minimum degeri tanimlar. Tip, JCU Kumanda Unitesi izerindeki jumper J2 ile
segilir.
11,11V /-22...22 mA Minimum Al2 giris deg@eri.
13.09 | AI2 MAX SKALA FW blogu: Al2 (yukariya bakin)
13.07 Al2 MAX parametresi tarafindan tanimlanan maksimum analog giris degerine kargilik
gelengercgek degeri tanimlar.
a Al (Slgeklendirilmis)
13.09r - - - - -
|
|
|
|
13.08 ! R
| 13.07 AI(mA/V)
|
|
|
|
—————— 13.10
-32768...32768 13.07 parametresi degerine karsilik gelen gercek deger.
13.10 | AI2 MIN SKALA FW blogu: Al2 (yukariya bakin)
13.08 Al2 MIN parametresi tarafindan tanimlanan minimum analog giris degerine karsilik gelen
gercek degeri tanimlar. Bkz. parametre 13.09 Al2 MAX SKALA.
-32768...32768 13.08 parametresi degerine karsilik gelen gercek deger.
13.11 | AITUNE FW blogu: Yok

Al ayarlama iglevini tetikler.

Sinyali girise baglayin ve uygun ayarlama islevini segin.

(0) Hareket yok

Al ayar etkin degil.

(1) Al1 Min Gegerli analog giris Al1 sinyal degeri, 13.03 Al1 MIN parametresine
minimum Al1 degeri olarak ayarlanir. Deger otomatik olarak (0)
Hareket yok’a doner.

(2) Al1 Max Gecerli analog giris Al1 sinyal degeri, 13.02 Al1 MAX parametresine

maksimum Al1 degeri olarak ayarlanir. Deger otomatik olarak (0)

Hareket yok’a doner.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(3) Al2 Min Gecerli analog giris Al1 sinyal degeri, 13.08 Al2 MIN parametresine
minimum Al1 deg@eri olarak ayarlanir. Deger otomatik olarak (0)
Hareket yok’a doner.

(4) Al2 Max Gegerli analog giris Al2 sinyal degeri, 13.07 Al2 MAX parametresine

minimum Al2 degeri olarak ayarlanir. Deger otomatik olarak (0)
Hareket yok’a doner.

13.12 | Al SUPERVISYON HATA FW blogu: Yok

Analog bir giris sinyali limitine ulasildiginda suricinin nasil tepki verecegini secer. Sinir 13.13 Al

SUPERVIS GERC parametresi ile segilir.

(0) Hayir Eylem olmaz.

(1) Hata Sdruci, Al SUPERVISION hatasi ile agar.

(2) Giivenli Hiz Siiriicii Al SUPERVISION alarmi olusturur ve hizi, 46.02 GUVENLI
HIZ parametresi tarafindan tanimlanan hiza ayarlar.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda ¢alismaya
A devam etmenin glivenli oldugundan emin olun.

(3) Son Hiz Sirtcl, Al SUPERVISION olusturur Uretir ve hizi, striictinin galistigi
seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan
ortalama hiza gore belirlenir.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda galismaya
A devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
13.13 | Al SUPERVIS GERC FW blogu: Yok

Analog girig sinyali denetim limitini secer.

Bit Denetim 13.12 Al SUPERVISION parametresi ile segilir ve agagidaki
durumda etkinlesir
0 Al1<min | A1 sinyali degeri, denklemle tanimlanan degerin altina duserse:
13.03 Al1 MIN parametresi - 0,5 mA veya V
1 Al1>max | Al1 sinyali de@eri, denklemle tanimlanan degeri asarsa:
13.02 Al1 MAX parametresi + 0,5 mA veya V
2 Al2<min | Al2 sinyali degeri, denklemle tanimlanan degerin altina diserse:
13.08 AI2 MIN parametresi - 0,5 mA veya V
3 Al2>maks | Al2 sinyali degeri, denklemle tanimlanan degeri asarsa:
13.07 AI2 MAX parametresi + 0,5 mA veya V

Ornek: Eger parametre degeri 0010 (bin) olarak ayarlanirsa, bit 1 Al1>max segilir.

0b0000...0b1111

Al1/Al2 sinyal denetimi segimi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 15 ANALOG GIKIS

Analog ¢ikislar icin ayarlar.

Sirdcl iki programlanabilir analog ¢ikis sunar: bir akim ¢ikisi AO1 (0...20 mA) ve bir
gerilim ¢ikist AO2 (-10...10 V).

Analog ¢ikislarin ¢ézanarliga 11 bit (+ isareti) ve sapma ise tam 6lgek araliginda
%2'dir.
Analog cikis sinyalleri, motor hizi, proses hizi (6l¢ekli motor hizi), ¢ikis frekansi,

ctkis akimi, motor momenti, motor gucu, vs., ile orantili olabilir. Analog bir ¢ikiga seri
haberlesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mumkinduir (6rn fieldbus baglantisi).

Yazilim blogu: A0l
25
Ao1 TLF7 2 msec (8)
(14) 2.08A01
. . [ CURRENT PERC]
Gercek sinyali AO1 analog cikisina | a1 S EHE LB AL
. R g L0A0sT 1 15,02 AO1 FILT TIME
baglar ve cikis sinyalini filtreler ve —
- 2 . - 15.03 AO1 MAX
Iceklendirir. Ayri Ikisin d rini
O(}et e d yrica cikis ege Le00mAl_ | 15,04 AOL MIN
gosterir. (100000 15.05 AO1 MAX SCALE
£.000 15.06 AO1 MIN SCALE

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.08 AO1 (sayfa 66)
blok ¢ikiglari

15.01

AO1 PATTERN FW blogu: AO1 (yukariya bakin)

Analog ¢ikigina AO1 baglanacak suricu sinyalini secer.

Deger isareti: Grup ve dizin

15.02 | AO1 FILT ZAMANI FW blogu: AO1 (yukariya bakin)
AO1 analog cikist igin filtreleme siire sabitini tanimlar.
% Filtrelenmemis sinyal o=1-(1- e-VT)
100
63 | = filtre girisi (adim)
A . O =filtre gikisi
Filtrelenmis sinyal t = siire
T = filtreleme sire sabiti
— t
T
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arayliz donanimina bagli olarak da filtrelenir (yaklasik 0,5 ms sire
sabiti). Bu herhangi bir parametre ile degistirilemez.
0...30s AO1 igin filtre zaman sabiti.
15.03 | AO1 MAX FW blogu: AO1 (yukariya bakin)
AO1 analog ¢ikisi igcin maksimum degeri tanimlar.
0...22.7 mA Maksimum AO1 ¢ikis degeri.
15.04 | AO1 MIN FW blogu: AO1 (yukariya bakin)

AO1 analog ¢ikisi igin minimum degeri tanimlar.

Parametreler ve yazilim bloklari
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0...22.7 mA

Minimum AO1 ¢ikis degeri.

15.05 | AO1 MAX SKALA

FW blogu: AO1 (yukariya bakin)

15.03 AO1 MAX parametresi
gelengercek degeri tanimlar.

AO (mA)
A
15037 - -~

15.04 |

tarafindan tanimlanan maksimum analog ¢ikis degerine karsilik

AO (mA)
15.03 4

15.04

15.06 15.05

" AO (gergek) 15.05 15.06 " AO (gergek)

-32768...32767

15.03 parametresi degerine karsilik gelen gercek deger.

15.06 | AO1 MIN SKALA

FW blogu: AO1 (yukariya bakin)

15.04 AO1 MIN parametresi tarafindan tanimlanan minimum analog ¢ikis degerine karsilik
gelengercek degeri tanimlar. Bkz. parametre 15.05 AO1 MAX SKALA.

-32768...32767

15.04 parametresi degerine karsilik gelen gergek deger.

Yazilhim blogu:

AO2
(15)

Gergek sinyali AO2 analog ¢ikisina
baglar ve ¢ikis sinyalini filtreler ve
Olgeklendirir. Ayrica ¢ikisin degerini
gosterir.

AO2
26

TLF7 2 msec ©)

2.09A02 | ——

LsrepacTeeRe] 1< 15.07 AG2 PTR
foawsy 1 1508 AO2 FILT TIME
15.09 AO2 MAX
15.10 AG2 MIN
15.11 AO2 MAX SCALE

15.12 AO2 MIN SCALE

[10.000V]
[-10000V]
[ 100000 ]

[ -100.000 ]

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

2.09 AO2 (sayfa 66)

15.07 | AO2 PATTERN

FW blogu: AO2 (yukariya bakin)

Analog cikisina AO2 baglanacak siirlict sinyalini seger.

Deger isareti: Grup ve dizin

15.08 | AO2 FILT ZAMANI

FW blogu: AO2 (yukariya bakin)

AO2 analog ¢ikigl igin filtrelem

e sure sabitini tanimlar. Bkz. 15.02 AO1 FILT ZAMANI parametresi.

0...30s

AO2 igin filtre zaman sabiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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15.09 | AO2 MAX FW blogu: AO2 (yukariya bakin)

AQO2 analog ¢ikisI igin maksimum degeri tanimlar.

-10...10 VvV Maksimum AO2 ¢ikis degeri.

15.10 | AO2 MIN FW blogu: AO2 (yukariya bakin)

AQO2 analog ¢ikisi igin minimum degeri tanimlar.

-10...10V Minimum AO2 ¢ikis degeri.

15.11 | AO2 MAX SKALA FW blogu: AO2 (yukariya bakin)

15.09 AO2 MAX parametresi tarafindan tanimlanan maksimum analog ¢ikis degerine karsilik gelen
gercek degeri tanimlar.
AO (V)

A

AO (V
V) 15.094

A
1500 - - - —— - — -

15 1 0 | 1 5 1 O - | ‘
1512 1511 AO(gergek) 15.11 1512  AO(gergek)
-32768...32767 15.09 parametresi de@erine karsilik gelen gercek deger.
15.12 | AO2 MIN SKALA FW blogu: AO2 (yukariya bakin)

15.10 AO2 MIN parametresi tarafindan tanimlanan minimum analog ¢ikis degerine karsilik
gelengergek dederi tanimlar. Bkz. parametre 15.11 AO2 MAX SKALA.

-32768...32767 15.10 parametresi degerine karsilik gelen gercek deger.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 16 SISTEM

Yerel kontrol ve parametre erisim ayarlari, varsayilan parametre degerlerinin geri
yuklenmesi, parametrelerin kalici bellege kaydedilmesi.

16.01

LOKAL KILIT

FW blogu: Yok

emin olun!

A

Lokal kontroliin devre disi birakilmasi icin kaynagi seger (PC aracindaki Al/Birak digmesi, panel
LOC/REM tusu). 1 = Lokal kontrol engellenir. 0 = Lokal kontrol aktif.

UYARI! Aktiflestirmeden dnce surlicliyl stop etmek igin kontrol paneline gerek olmadigindan

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

16.02

PARAM KiLIT

FW blogu: Yok

Not: Bu parametre ancak 16.03

Parametre kilidinin durumunu secer. Kilit parametre degisimine engel olur.

SIFRE parametresi araciligiyla uygun sifrenin girilmesi sonrasi ayarlanabilir.

(0) Kilitli

Kilitli. Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez.

(1) Acik

Kilit acik. Parametre degerleri degistirilebilir.

(2) Kaydedilmedi

Kilit agik. Parametre degerleri degistirilebilir, ancak gii¢ kapatildiginda
degisiklikler saklanmayacaktir.

16.03

SIFRE

FW blogu: Yok

Bu parametreye 358 girdikten

sonra 16.02 PARAM KILIT parametresi ayarlanabilir.

Deger otomatik olarak 0’a doner.

16.04

FAB DEGERLER

FW blogu: Yok

Uygulamanin orijinal ayarlarini geri yikler; yani parametre fabrika varsayilan degerlerini.
Not: Bu parametre surlcu ¢alisirken degistirilemez.

(0) Yapildi

Geri ylikleme tamamlandi.

(1) Fab degerler

Motor verileri, ID run sonuglari ve fieldbus, slrici-siricl baglantisi
ve enkoder konfiglrrasyon verileri hari¢ tUm parametre degerleri icin
varsaylilan deg@erler geri yuklenir.

(2) Temizle Motor verileri, ID run sonuglari ve fieldbus ve enkoder konfiglirasyon
verileri dahil tim parametre degerleri igin varsayilan degerler geri yiklenir.
PC araci iletisimi geri ylkleme sirasinda kesintiye ugradi. Geri ytklemenin
tamamlanmasinin ardindan surlcu islemcisi yeniden baslatildi.
16.07 | PARAM KAYIT FW blogu: Yok

Gegerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder.
Ayrica, bkz. Parametreler (izerinden programlama bdlumu, sayfa 30.

(0) Yapildi

Kaydetme tamamlandi.

(1) Kaydet

Kaydetme devam ediyor.

Parametreler ve yazilim bloklari
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16.09

KULL SET SEC

FW blogu: Yok

Dort adete kadar 6zel parametre ayari setinin kaydedilebilmesini ve geri yuklenebilmesini saglar.
Sirtcunidn kapatilmasindan énce kullanimda olan set gli¢ tekrar agildiginda kullanimda olur.

Not: Bir kullanici seti yiklendikten sonra yapilan higbir parametre degisikligi otomatik olarak yiiklenen
sete saklanmaz - bu parametre kullanilarak saklanmalari gereklidir.

(1) istek yok

Yukleme veya kaydetme islemi tamamlandi; normal ¢alisma.

(2) Yikle 1 Kullanici parametre ayari 1'i yukle.
(3) Yikle 2 Kullanici parametre ayari 2'i yukle.
(4) Yikle 3 Kullanici parametre ayari 3'i yikle.
(5) Yikle 4 Kullanici parametre ayari 4'i yukle.

(6) Kaydet 1

Kullanici parametre ayari 1'i kaydet.

(7) Kaydet 2

Kullanici parametre ayari 2'i kaydet.

(8) Kaydet 3

Kullanici parametre ayari 3'i kaydet.

(9) Kaydet 4

Kullanici parametre ayari 4'i kaydet.

(10) 10 modu

16.11 ve 16.12 parametrelerini kullanarak kullanici parametre setini yiikle.

16.10

KULL SET LOG

FW blogu: Yok

Kullanici parametre ayarlarinin durumunu gésterir (bkz. 16.09 KULL SET SEC parametresi). Salt okunur.

N/A

Kullanici ayari kaydedilmemis.

(1) Yiikliyor

Bir kullanici ayari yikleniyor.

(2) Kaydediyor

Bir kullanici ayari kaydediliyor.

(4) Hata

Gegersiz ya da bos parametre ayari.

(8) Set1 10 gerg

Kullanici parametre seti 1, 16.11 ve 16.12 parametreleri kullanilarak
secilmis.

(16) Set2 10 gerg

Kullanici parametre seti 2, 16.11 ve 16.12 parametreleri kullanilarak
segcilmis.

(32) Set3 10 gerg

Kullanici parametre seti 3, 16.11 ve 16.12 parametreleri kullanilarak
secilmis.

(64) Set4 10 gerg

Kullanici parametre seti 4, 16.11 ve 16.12 parametreleri kullanilarak
segilmis.

(128) Set1 par ger

Kullanici parametre seti 1, 16.09 parametresi kullanilarak yuklenmis.

(256) Set2 par ger

Kullanici parametre seti 2, 16.09 parametresi kullanilarak yiklenmis.

(512) Set3 par ger

Kullanici parametre seti 3, 16.09 parametresi kullanilarak yuklenmis.

(1024) Set4 par ger

Kullanici parametre seti 4, 16.09 parametresi kullanilarak yiklenmis.

Parametreler ve yazilim bloklari



108

16.11

KULL IO SET LOW

FW blogu: Yok

16.12 KULL 10 SET HI parametresi ile birlikte 16.09 KULL SET SEC parametresi (10) IO modu
seklinde ayarlandiginda kullanici parametre setini seger. Bu parametre tarafindan tanimlanan
kaynagin durumu ve 16.12 parametresi, asagidaki sekilde kullanici parametre setini seger:

Kaynak durumu 16.11 Kaynak durumu 16.12 Segilen kullanici
parametresi ile tanimlanir parametresi ile tanimlanir parametre seti
TRUE FALSE Set 1
TRUE FALSE Set 2
FALSE TRUE Set 3
TRUE TRUE Set4
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
16.12 | KULL 1O SET HI FW blogu: Yok
Bkz. 16.11 KULL IO SET LOW parametresi.
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
16.13 | ZAMAN ONCELIGI FW blogu: Yok
Sdrlci tarafindan master gergek zamanli saat olarak kullanilan gergek zamanli saat kaynagini seger.
Bazi segimlerde oncelik siralamasi iginde birden fazla kaynak segilir.
(0) FB_D2D_MMI Fieldbus (en ylksek 6ncelik); stirici-siricli baglantisi; insan-makine
arabirimi (kontrol paneli veya PC).
(1) D2D_FB_MMI Sirtcu-surici baglantisi (en yiksek 6ncelik); fieldbus; insan-makine
arabirimi (kontrol paneli veya PC).
(2) FB_D2D Fieldbus (en ylksek 6ncelik); strlict-strtict baglantisi.
(3) D2D_FB Sirucu-surici baglantisi (en yiksek 6ncelik); fieldbus.
(4) Sadece FB Yalnizca fieldbus.
(5) Sadece D2D Yalnizca surici-surict baglantisi.
(6) MMI_FB_D2D insan-makine arabirimi (kontrol paneli veya PC) (en yiiksek dncelik);
fieldbus; sirlci-suricl baglantisi.
(7) Sadece MMI Yalnizca insan-makine arabirimi (kontrol paneli veya PC).
(8) Dahili Master gergek zamanli saat olarak harici kaynak kullaniimaz.
16.20 | SURUCU BASLATMA FW blogu: Yok

(0) Eylem yok

Yeniden baglatma talep edilmez.

(1) Sdrtclyd yeniden baglat

Sdrlci kontrol Unitesini yeniden baglatir.

Parametreler ve yazilim bloklari




Grup 17 PANEL

Panel ekrani igin sinyal segimi.
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17.01 | SINYAL1 PAR FW blogu: Yok
Kontrol panelinde gérintulenecek ilk sinyali belirler. Varsayilan sinyal 1.03 FREKANS seklindedir.
Deger isareti: Grup ve dizin

17.02 | SINYAL2 PAR FW blogu: Yok
Kontrol panelinde goérintilenecek ikinci sinyali belirler. Varsayilan sinyal 1.04 AKIM seklindedir.
Deger isareti: Grup ve dizin

17.03 | SINYAL3 PAR FW blogu: Yok

Kontrol panelinde gérintulenecek tg¢tncl sinyali belirler. Varsayilan sinyal 1.06 TORK seklindedir.

Deger isareti: Grup ve dizin

17.04

SINYAL1 MODU

FW blogu: Yok

17.01 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyalin, opsiyonel kontrol panelinde

gOruntilenme seklini tanimlar.

(-1) Devre digi

Sinyal goriintiilenmez. Devre digi birakilmayan diger sinyaller, ilgili
sinyal adlari ile bir arada gosterilir.

(0) Normal

Sinyali, birim ile birlikte sayisal bir deger olarak gdsterir.

(1) Cubuk

Sinyali, yatay ¢ubuk olarak gosterir.

(2) Sirtcl ismi

Sdrlci ismini gosterir. (Strlci ismi, DriveStudio PC araci kullanilarak
ayarlanabilir.)

(3) Sdricd tipi

Siricu tipini gosterir.

17.05

SINYAL2 MODU

FW blogu: Yok

17.01 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyalin, opsiyonel kontrol panelinde

gOruntilenme seklini tanimlar.

(-1) Devre digi

Sinyal goriintiilenmez. Devre digi birakilmayan diger sinyaller, ilgili
sinyal adlari ile bir arada gosterilir.

(0) Normal

Sinyali, birim ile birlikte sayisal bir deger olarak gdsterir.

(1) Cubuk

Sinyali, yatay ¢ubuk olarak gdsterir.

(2) Sartcl ismi

Sdrdci ismini gésterir. (Stricu ismi, DriveStudio PC araci kullanilarak
ayarlanabilir.)

(3) Sdricd tipi

Siricdu tipini gosterir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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17.06 | SINYAL3 MODU FW blogu: Yok

17.01 SIGNAL1 PARAM parametresi tarafindan segilen sinyalin, opsiyonel kontrol panelinde
gOruntlilenme seklini tanimlar.

(-1) Devre disi Sinyal géruntilenmez. Devre disi birakilmayan diger sinyaller, ilgili
sinyal adlari ile bir arada gosterilir.

(0) Normal Sinyali, birim ile birlikte sayisal bir deger olarak gosterir.
(1) Cubuk Sinyali, yatay ¢ubuk olarak gosterir.
(2) Sirlcl ismi Sirtcu ismini gésterir. (Suricil ismi, DriveStudio PC araci kullanilarak

ayarlanabilir.)

(3) Sirtcd tipi Sdrlcd tipini gosterir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 20 LIMITLER

Sirdcl galisma limitleri tanimi.

Yazilim blogu:
9 LIMITS B

LIMITLER oo ®
(20)

3.20 MAX SPEED REF|———

e e 3.21 MIN SPEED REF|——
Sirtcl hizini, akim ve moment

limitlerini ayarlar, pozitif/negatif hiz Apmesek 1 20.01 MAXIMUM SPEED
referansi devreye alma komutu omeshe) | 20.02 MINIMUM SPEED
kaynagini seger ve termik akim % < ANIBIFROTEHAD (31
sinirlamayi devreye alir. Comewma | 2204 NEG SPEED ENA
- 20.05 MAXIMUM CURRENT
Abvevake 1 20.06 MAXIMUM TORQUE
(bvevake 1 20.07 MINIMUM TORQUE

Diger parametre gruplarinda bulunan | 3.20 MAX SPEED REF (sayfa 73)
blok gikiglari 3.21 MIN SPEED REF (sayfa 73)

20.01 | MAX HIZ FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)

izin verilen maksimum hizi tanimlar. Ayni zamanda, bkz. 22.08 HIZ HATA SINIRI parametresi.

0...30000 rpm izin verilen maksimum hiz.

20.02 | MIN HIZ FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)

izin verilen minimum hizi tanimlar. Ayni zamanda, bkz. 22.08 HIZ HATA SINIRI parametresi.

-30000...0 rpm izin verilen minimum hiz.

Parametreler ve yazilim bloklari
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20.03 | POZITIF HIZ AKT FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)
Pozitif hiz referansi devreye alma komutu kaynagini secer.
1= Pozitif hiz referansi etkinlestirilir.
0 = Pozitif hiz referansi sifir hiz referansi olarak yorumlanir (Asagidaki sekilde 3.03 RAMPALANIYOR,
pozitif hiz devreye alma sinyalinin silinmesinin ardindan sifir olarak ayarlanmistir). Farkh kontrol
modlarinda iglemler:
Hiz kontroll: Hiz referansi sifir olarak ayarlanmistir ve motor etkin olan yavaslama rampasinda stop
edilir.
Tork kontroli: Moment sinir sifir olarak ayarlanmigtir ve kontrol cihazi tarafindan stop edilir.
20.03 POZITIFHIZAKT [
) | | I LI
20.04 NEGATIF HIZ AKT
0.04 NEG | I : =_|_ _
3.03 RAMPALANIYOR | | |
108 ENC1HIZI[ N | | |
I \ | -
Ornek: Motor ileri dogru dénmektedir. Motoru durdurmak igin pozitif hiz devreye alma sinyali,
bir donanim limit anahtari tarafindan etkinlestirilir (6rn. dijital giris Gzerinden). EGer pozitif hiz devreye
alma sinyali devre digi olarak kalirsa ve negatif hiz devreye alma sinyali etkinse, motor yalnizca ters
yénde donebilir.
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
20.04 | NEGATIF HIZ AKT FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)
Negatif hiz referansi devreye alma komutu kaynagini seger. Bkz. 20.03 POZITIF HIZ AKT
parametresi.
Bit isareti: Grup, dizin ve bit
20.05 | MAX AKIM FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)
izin verilen maksimum motor akimini tanimlar.
0...30000 A izin verilen maksimum motor akimi.
20.06 | MAX TORK FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)
Sdrici maksimum moment limitini tanimlar (motor nominal momentinin yuzdesi olarak).
0...1600% Maksimum moment limiti.
20.07 | MIN TORK FW blogu: LIMITLER (yukariya bakin)
Sdrici minimum moment limitini tanimlar (motor nominal momentinin ylizdesi olarak).
-1600...0% Minimum moment limiti.
20.08 | TERM AKIM LMT FW blogu: Yok
Termik akim sinirlamayi devreye alir. Termik akim siniri, inverter termik koruma islevi tarafindan
hesaplanir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(0) Pasif Hesaplanan termik sinir kullaniimaz. Eger inverter ¢ikis akimi gok
fazla ise, IGBT ASIRI ISI alarmi olugturulur ve ardindan motor IGBT
ASIRI ISI hatasi ile agar.

(1) Aktif Hesaplanan termik akim degeri, inverter ¢ikis akimini sinirlar (yani

motor akimi).

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 22 HIZ GERIBESLEMESI

Ayarlar:

22.02 SPEED ACT FTIME
22.03 MOTOR GEAR MUL

1.08 ENCODER 1 SPEED
1.10 ENCODER 2 SPEED
1.14 SPEED ESTIMATED

22.01 SPEED FB SEL

22.04 MOTOR GEAR DIV

26.07 SPEED WINDOW

3.03 SPEEDREF RAMP IN

3.05 SPEEDREF USED

22.07 ABOVE SPEED LIM

22.05 ZERO SPEED LIMIT

22.06 ZERO SPEED DELAY

surucu kontrolinde kullanilan hiz geri beslemesinin segilmesi

Olcllen hiz sinyalindeki kesintilerin filtrelenmesi

motor enkoderi digli islevi

durma iglevi igin sifir hiz sinir

Sifir Hiz Gecikme iglevi i¢in gecikme

gergek hiz denetimi igin sinirlari tanimlama.

hiz geri besleme sinyali korumasi kaybi.

|
X
y

-

1.01 SPEED ACT

(
|\
R

(

ABS —

a>b
a=b
a<b

OPMODE =

POSITION SYNCRON

ABS —

a>b
a=b
a<b

a>b
a=b
a<b

ABS —

a>b
a=b
a<b

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 3 AT SETPOINT

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 2 ABOVE LIMIT

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 0 SPEED ACT NEG

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 1 ZERO SPEED

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilim blogu: SPEED FEEDBACK .
SPEED FEEDBACK TLFS 250 psec @
(22) 1.01 SPEED ACT [

[ Estimated ) 22.01 SPEED FB SEL

22.02 SPEED ACT FTIME
M 127,03 MOTOR GEAR MUL
m 122,04 MOTOR GEAR DIV
[2000rpm | 22.05 ZERO SPEED LIMIT
22.06 ZERO SPEED DELAY
fowml 127,07 ABOVE SPEED LIM
15000 ) 22.08 SPEED TRIPMARGIN
22.09 SPEED FB FAULT

[3.000 ms ]

[0ms]

[ Fault ]

Diger parametre gruplarinda bulunan | 1.01 GERCEK HIZ (sayfa 63)
blok c¢ikiglari

22.01

HIZ GB SECIMi FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)

Kontrolde kullanilan hiz geri besleme degerini secer.

(0) Tahmini Hesaplanmis hiz tahmini.

(1) Enc1 hizi Enkoder 1 ile dlglilen gergek hiz. Enkoder 90.01 ENC 1 SEC
parametresi ile segilir.

(2) Enc2 hizi Enkoder 2 ile dlgulen gergek hiz. Enkoder 90.02 ENC 2 SEC
parametresi ile segilir.

22.02

GERC HIZ FiLT zM FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)

Gergek hiz filtresi igin termik zaman sabitini; yani gergek hizin, nominal hizin %63'Une ulagsma
suresini tanimlar (filirelenen hiz = 1.01 GERCEK HIZ).

Kullanilan hiz referansi sabit kaliyorsa, hiz dlgiiminde olasi parazitler gergek hiz filtresi ile
filtrelenebilir. Filtre ile dalgalanmalarin dustrilmesi, hiz kontrol cihazinin ayarlanmasi ile ilgili
sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre slresi sabiti ile yliksek hizlanma siresi birbiri ile geligir. Cok
uzun filtre siresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.

Eger hiz 6lgiminde 6nemli derecede girisim mevcutsa, filtre suresi sabiti yiik ve motorun toplam
ataletine orantili olmalidir, bu durumda mekanik stire sabiti olan

tmech = (Mhom ! Thom) * Jiot * 2n/ 60'In %10...30'u, burada

Jiot = YUk ve motorun toplam ataleti (ylk ve motor arasindaki digli orani dikkate alinmahdir)

Npom = Motorun nominal hizi

Thom = motorun nominal torku

(0) Tahmini (bkz. parametre 22.01 HIZ GB SECIMI) diginda bir hiz geri besleme degerine sahip, hizli
bir dinamik tork veya hiz tepkisi almak igin, gercek hiz filtre siresi sifir olarak ayarlanmalidir.

Ayni zamanda, bkz. 26.06 HIZ HATA FLT ZM parametresi.

0...10000 ms Gergek hiz filtresi icin zaman sabiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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22.03 | MOTOR DIiSLi CARP FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)
Motor enkoderi disli islevi icin motor digli numaralayicisini tanimlar.
22.03 MOTOR GEAR MUL _ Actual speed
22.04 MOTOR GEAR DIV Input speed
burada giris hizi, enkoder 1/2 hizi (1.08 ENC 1 HIZI / 1.10 ENC 2 HIZI) veya hiz tahminine (1.14
TAHMINI HIZ) esittir.
Not: Eger motor digli orani 1 degil ise, motor modeli hiz geri besleme degerinin yerine tahmini hizi
kullanir.
Ayrica, bkz. motor enkoderi disli islevi bélim, sayfa 51.
281281 Motor enkoderi disli numaralayicisi. Not: 0 ayari dahili olarak 1
seklinde degistirilir.
22.04 | MOTOR DISLI BOL FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)
Motor enkoderi disli islevi icin motor disli paydasini tanimlar. Bkz. 22.03 MOTOR DIiSLi CARP
parametresi.
1...2314 Motor enkoderi disli paydasi.
22.05 | SIFIR HIZ LMT FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)
Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz sinirina ulasana kadar bir hiz rampasinda stop
edilir. Limit sonrasinda, motor serbest durus yapar.
Not: Cok disUlk ayar suricinin hic durmamasina neden olabilir.
0...30000 rpm Sifir hiz limiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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22.06

SIFIR HIZ GECIK FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)

Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu fonksiyon, sorunsuz ve hizli restart etmenin
gerektigi uygulamalarda faydaldir. Sirici, gecikme sirasinda rotorun konumunu hassas bir sekilde
takip eder.

Sifir Hiz Gecikmesi Yok Sifir Hiz Gecikmesi ile

Hiz Hiz

Hiz kontrol cihazi eneriili kalir.
Motor gercek 0 hiza dogru
yavaglar.

Hiz kontrol cihazi
kapali: Motor serbest
durus yapar.

|

------- 2205 SIFIRHIZLMT -~ - oo N

Zaman _— Siire
22.06 SIFIR HIZ GECIK

Sifir Hiz Gecikmesi Yok

Siricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Motorun gergek hizi 22.05 SIFIR HIZ LMT
parametresinin degerinin altina diistiigiinde, siiriicii kontrol cihazi kapatilir. inverter modiilasyonu
stop edilir ve motor durusa dogru ilerler.

Sifir Hiz Gecikmesi ile

Sdrlci bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Motorun gergek hizi 22.05 SIFIR HIZ LMT
parametresinin deg@erinin altina dustiginde, sifir hiz gecikme fonksiyonu aktiflesir. Gecikme sirasinda
fonksiyon hiz kontrol cihazini gerilim yikli durumda tutar: inverter modulasyon yapar, motor
miknatislanir ve slriict hizli restart igin hazirdir. Sifir hiz gecikmesi, 6rnegin joglama islevi ile
kullanilabilir.

0...30000 ms Sifir hiz gecikmesi.

22.07

UST HIZ LMT FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)

Gergek hiz igin denetim limitini tanimlar. Ayrica, bkz. parametre 2.13 FBA ANA SW, bit 10.

0...30000 rpm Gergek hiz igin denetim limiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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22.08

HIZ HATA SINIRI

FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)

Motor izin verilen maksimum hizini 20.01 MAX HIZ ve 20.02 MIN HIZ ile birlikte tanimlar (asirn hiz
korumasi). Eger gergek hiz (1.01 GERCEK HIZ), 20.01 veya 20.02 parametresi tarafindan tanimlanan
hizi 22.08 HIZ HATA SINIRI degerinden fazla asarsa, suriicii ASIRI HIZ hatasi ile agar.

Ornek: Eger maksimum hiz 1420 d/dak ve hiz agma marji 300 d/dak ise, siiriicii 1720 d/dak

degerinde acar.

Hiz

}22.08 HIZ HATA SINIRI

20.01 MAX HIZ

t

20.02 MIN HIZ

}22.08 HIZ HATA SINIRI

0...10000 rpm

Hiz agma mariji.

22.09

SPEED FB FAULT

FW blogu: SPEED FEEDBACK (yukariya bakin)

Hiz geri beslemesi veri kaybi durumunda islemi seger.

Not:Bu parametre (1) Uyari veya (2) Hayir olarak ayarlanmissa, geri bildirim eksikligi dahili hata
durumuna yol agar. Dahili hatay ortadan kaldirmak ve hiz geri bildirimini tekrar etkinlestirmek igin
90.10 ENC PAR TAZELEME parametresini kullanin.

(0) Hata

Siiriicii hata ile agar (problem tipine bagl olarak OPSIYON MOD HAB
HATA, ENC 1/2 HATASI, ENC1/2 KABLO veya HIZ GERIBESLEME).

(1) Uyar

Sirucu agik gevrim kontroll ile galismaya devam eder ve bir alarm
olusturur (problem tiiriine baglh olarak OPSIYON MOD HAB HATA,
ENC 1/2 HATASI, ENC 1/2 KABLO HATASI veya HIZ
GERIBESLEMESI).

(2) Hayir

Sirucu agik gevrim kontroll ile galismaya devam eder. Hata veya
alarm olusturulmaz. Enkoderin galisma durumu 90.10 ENC PAR
TAZELEME parametresiyle tekrar etkinlestirilene kadar, enkoderin hizi
sifirdir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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22.10 | SPD SUPERV EST FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (bkz. sayfa 160)

Enkoder denetimi igin etkinlestirme seviyesini tanimlar. Siirlict su durumlarda 22.09 SPEED FB
FAULT'e gore tepki verir:

+ tahmini hiz (1.14 TAHMINI HIZ), 22.10 SPD SUPERV EST'den biiyiikse VE
« filtrelenmis enkoder hizi* 22.11 SPD SUPERV ENC'den dlslkse.

Hiz
99.09 MOT NOM HIzl

e 1.14 TAHMINI HIZ**

———————— 22.10 SPD SUPERV EST

———————— 22.11 SPD SUPERV ENC

* k%

e——————————— Filtrelenmis enkoder hizI*,

*Enkoder 1/2 hizinin filtrelenmis sonucu. 22.12 SPD SUPERYV FILT parametresi bu hiza ait
filtreleme katsayisini tanimlar.

**Normal galistirmada, filtrelenmis enkoder hizi 1.14 TAHMINI HIZ sinyaline esittir.

Enkoder denetimi, bu parametreyi maksimum hiza ayarlayarak devre digi birakilabilir.

0...30000 rpm Enkoder denetimi igin etkinlestirme seviyesi.

22.11 | SPD SUPERV ENC FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (bkz. sayfa 160)

Enkoder denetiminde kullanilan enkoder hizinin etkinlestirme seviyesini tanimlar. Bkz. 22.10 SPD
SUPERYV EST parametresi.

0...30000 rpm Enkoder hizi igin etkinlestirme seviyesi.

22.12 | SPD SUPERYV FILT FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (bkz. sayfa 160)

Enkoder denetiminde kullanilan enkoder hizi filtrelemesi igin siire sabitini tanimlar. Bkz. 22.10 SPD
SUPERYV EST parametresi.

0...10000 ms Enkoder hizi filtrelemesi icin siire sabiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 24 HIZ REF MODU
Ayarlar:
* hiz referansi secimi
* hiz referansi degistirme (6lgeklendirme ve tersine ¢cevirme)
» sabit hiz ve joglama referanslari
* mutlak minimum hiz referansi tanimi.

Kullanicinin segimine bagl olarak tek seferde hiz referansi 1 veya hiz referansi 2
etkindir.

Hiz referansi, asagidakilerden biri olabilir (6ncelik sirasina goére):

» hata hizi referansi (kontrol paneli veya PC araci haberlesme kesintisinde)
* lokal hiz referansi (panelden)

+ fieldbus lokal referansi

* joglama referansi 1/2

* sabit hiz referansi 1/2

* harici hiz referansi.

Not: Sabit hiz, harici hiz referansina gére onceliklidir.

Hiz referansi ayarlanan minimum ve maksimum hiz degerlerine gore sinirlanir ve
tanimlanan hizlanma ve yavaslama degerlerine goére rampalanir ve sekillendirilebilir.
Bkz. parametre grubu 25 (sayfa 125).

24.01 SPEED
REF1 SEL

ZERO
Al
?leA REF1 ———  3.01 SPEED REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2
ENC1 SPEED
ENC2 SPEED

24.02 SPEED
REF2 SEL

ZERO
Al
A2
EBA REF1 |——— 3.02 SPEED REF2
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2
ENC1 SPEED
ENC2 SPEED

Parametreler ve yazilim bloklari



24.09 CONST SPEED ENA
24.08 CONST SPEED

20.03 POS SPEED ENA —l

20.01 MAXIMUM SPEED

06.01 STATUS WORD 1
bit 9 LOCAL FB

|

3.01 SPEED REF1 —
(\

3.02 SPEED REF2 —

24.05 SPEED REF 1/2 SEL 4
24.06 SPEED SHARE

<

24.07 SPEEDREF NEG ENA — 1

24.10 SPEED REF JOG1 —(

24.11 SPEED REF JOG2 —
10.13 FB CW USED
bit 10 JOGGING

06.02 STATUS WORD 2
bit 5 JOGGING

2.14 FBA MAIN REF1 —(

(\_

Local speed reference 4,_

06.01 STATUS WORD 1 bit 11
LOCAL PANEL

46.02 SPEED REF SAFE
SAFE SPEED COMMAND
24.12 SPEED REF MIN ABS

20.02 MINIMUM SPEED
20.04 NEG SPEED ENA
06.02 STATUS WORD 2

121

03.03 SPEEDREF
RAMP IN

bit 12 RAMP IN 0

Yazilim blogu:

SPEED REF SEL
(23)

iki hiz referansi, REF1 veya REF2
icin secgim listesinden kaynagi seger
Ayrica her iki hiz referansinin
degerini gosterir.

Kaynaklar alternatif olarak degeri
isareti parametreleri ile segilebilir.
Bkz. yazilim blogu, HIZ REF MODU
sayfa 122.

SPEED REF SEL

TLF2 500 psec

1)

[AlL]

[ZERO]

3.01 SPEED REF1
3.02 SPEED REF2

24.01 SPEED REF1 SEL
24.02 SPEED REF2 SEL

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikislari

3.01 HIZ REF1 (sayfa 72)
3.02 HIZ REF2 (sayfa 72)

24.01 | HIZ REF1 SEC

FW blogu: SPEED REF SEL (yukariya bakin)

parametresi ile segilebilir.

Hiz referansi 1 icin kaynak secer (3.01 HIZ REF1).
Hiz referansi 1/2 kaynagi ayni zamanda 24.03 HIZ REF1 IN / 24.04 HIZ REF2 IN deder isareti

0) SIFIR Sifir referans.
(0)

(1) A1 Al1 analog girisi.
(2) AI2 Al2 analog girisi.

(3) FBA REF1

Fieldbus referansi 1.

(4) FBA REF2

Fieldbus referansi 2.

(5) D2D REF1

Surlcu - slricd referansi 1.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(6) D2D REF2

Suiricl - sdrtcd referansi 2.

(7) ENC1 HizI

Enkoder 1 (1.08 ENC 1 HiZl).

(8) ENC2 HizI

Enkoder 2 (1.10 ENC 2 HIZI).

24.02 | HIZ REF2 SEC

FW blogu: SPEED REF SEL (yukariya bakin)

Hiz referansi 2 i¢in kaynak secer (3.02 HIZ REF2).
Bkz. 24.01 HIZ REF1 SEC parametresi.

Yazihm blogu:

HIZ REF MODU
(24)

Bu blok

« iki hiz referansi, REF1 veya REF2

icin kaynagi secer

hiz referansini élgeklendirir ve

tersine gevirir

sabit hiz referansini tanimlar
joglama islevi 1 ve 2 i¢in hiz

referansini tanimlar

hiz referansi mutlak minimum

limitini tanimlar.

SPEED REF MOD

TLF2 500 psec @)

3.03 SPEEDREF RAMP IN [———

[ AI1 SCALED ]
(3/2.05)
[ SPEED REF2]
(6/3.02)
[ FALSE]

< 24.03 SPEED REF1 IN

< 24.04 SPEED REF2 IN

< 24.05 SPEED REF 1/2SEL
24.06 SPEED SHARE

< 24.07 SPEEDREF NEG ENA
24.08 CONST SPEED

< 24.09 CONST SPEED ENA
24.10 SPEED REF JOG1
24.11 SPEED REF JOG2
24.12 SPEED REFMIN ABS

[1.000]
[ FALSE]
[0rpm]
[ FALSE]
[0rpm]
[0rpm]

[0rpm]

Diger parametre gruplarinda bulunan

blok ¢ikislar

3.03 RAMPALANIYOR (sayfa 72)

24.03 | HIZ REF1 IN

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Hiz referansi 1 i¢in kaynak secer (24.01 HIZ REF1 SEC parametresi ayarini gecgersiz kilar).
Varsayilan de@er P.3.1 seklindedir, yani HIZ REF RAMPASI blogunun ¢ikisi olan 3.01 HIZ REF1.

Deger isareti: Grup ve dizin

24.04 | HIZ REF2 IN

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Hiz referansi 2 igin kaynak seger (24.02 HIZ REF2 SEC parametresi ayarini gegersiz kilar).
Varsayilan deger P.3.2 seklindedir, yani HIZ REF RAMPASI blogunun c¢ikigi olan 3.02 HIZ REF2.

Deger isareti: Grup ve dizin

24.05 | HIZ REF 1/2 SEC

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Hiz referansi 1 ve 2 arasinda segim yapar. Referans 1/2 kaynagi 24.03 HIZ REF1 IN / 24.04 HIZ
REF2 IN parametresi tarafindan tanimlanir. 0 = Hiz referansi 1.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

24.06 | HIZ PAYLASIMI

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Hiz referansi 1/2 igin dlgeklendirme faktorunl tanimlar (hiz referansi 1 veya 2 tanimlanan deger ile
carpilr). Hiz referansi 1 veya 2 24.05 HIZ REF 1/2 SEG parametresi ile segilir.

-8...8

Hiz referansi 1/2 igin dlgeklendirme faktora.

Parametreler ve yazilim bloklari
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24.07 | NEGATIF HIZ AKTF FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)
Hiz referansi tersine ¢evirme icin kaynagi seger. 1 = Hiz referansinin isareti degistirilir (ters gcevirme
etkin).
Bit isareti: Grup, dizin ve bit

24.08 | SABIT HIZ FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Sabit hizi tanimlar.

-30000...30000 rpm

Sabit hiz.

24.09

SABIT HIZ AKTF

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Sabit hiz referansinin 24.08 SABIT HIZ parametresi ile tanimlanmasinin kullaniminin devreye

alinmasi igin kaynagi secer. 1

= Etkinlestir.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

24.10

JOG1 HIZ REF

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Joglama iglevi 1 igin hiz refera

nsini tanimlar. Bkz. bolim Joglama sayfa 47.

-30000...30000 rpm

Joglama 1 igin hiz referansi.

2411

JOG2 HIZ REF

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Joglama iglevi 2 igin hiz refera

nsini tanimlar. Bkz. boélim Joglama sayfa 47.

-30000...30000 rpm

Joglama 2 igin hiz referansi.

2412

MUTLAK MIN HIZ

FW blogu: HIZ REF MODU (yukariya bakin)

Hiz referansi igin mutlak minimum limiti tanimlar.

20.01 MAX HIZ

Limitli hiz referansi

Hiz referansi

0...30000 rpm

Hiz referansi igin mutlak minimum limit.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 25 HIZ REF RAMPASI

Asagidakiler gibi hiz referansi rampa ayarlari

* hiz rampasi girigi i¢cin kaynak segimi.

* hizlanma ve yavaslama surelerini (joglama icin de)
* hizlanma ve yavaslama rampa bicimleri

+ acil durdurma OFF3 rampa suresi

* hiz referansi dengeleme iglevi (rampa jeneratoru ¢ikigini tanimlanmig bir degere
zorlama).

Not: Acil durdurma OFF1 etkin rampa suresini kullanir.

06.02 STATUS WORD 2
bit 14 RAMP OUT 0

25.13 SPEEDREF BAL ENA

06.02 STATUS WORD 2 bit 13

RAMP HOLD
Ramp & Shape IT/T
03.03 SPEEDREF RAMP IN m ( (\ - 03.04
( N~ SPEED REF
25.02 SPEED SCALING | ’7 o RAMPED
25.12 SPEEDREF BAL M

25.10 DEC TIME JOGGING —
06.02 STATUS WORD 2 |
bit 5 JOGGING
25.11 EM STOP TIME —1

25.03 ACC TIME —/\-(

25.04 DEC TIME —
(\

25.09 ACC TIME JOGGING —M

06.01 STATUS WORD 1 OR M

bit 5 EM STOP
25.05 SHAPE TIME ACC1
O
25.06 SHAPE TIME ACC2 (\

[ | W

25.07 SHAPE TIME DEC1 :l
25.08 SHAPE TIME DEC2 (\

0

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilim blogu:

HIZ REF RAMPASI
(25)

Bu blok

* hiz rampasi girisi i¢in kaynagi secer

hizlanma ve yavaslama surelerini
ayarlar (joglama islevi i¢in de)
hizlanma ve yavaglama rampa
bicimlerini ayarlar

acil durdurma OFF3 rampa suiresini
ayarlar

rampa jeneratoru gikigini
tanimlanmisg bir degere zorlar
rampalanmis ve sekillendirilmis hiz
referansi deg@erini gosterir.

[ SPEEDREF RAMP IN
Esllsgdur:gm 1
[1.000s]
[1.0005]
[0.0005]
[0.0005]
[0.0005]
[0.0005]
[0.0005]
[0.0005]
[1.000s]
[0rpm]

[ FALSE]

SPEED REF RAMP

28

)

3.04 SPEEDREF RAMPED —

< 25.01 SPEED RAMP IN
25.02 SPEED SCALING

25.05 SHAPE TIME ACC1
25.06 SHAPE TIME ACC2
25.07 SHAPE TIME DEC1
25.08 SHAPE TIME DEC2
25.09 ACC TIME JOGGING
25.10 DEC TIME JOGGING
25.11 EM STOP TIME
25.12 SPEEDREF BAL

< 25.13 SPEEDREF BAL ENA

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikislar

3.04 RAMPA SONA ERDI (sayfa 72)

25.01 | HIZ RAMPA IN

FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hiz rampasi giriginin kaynagini gosterir. Varsayilan deger P.3.3 seklindedir, yani 3.03 yazilim
blogunun gikisi olan RAMPALANIYOR HIZ REF MODU sinyali.

Deger isareti: Grup ve dizin

25.02 | HIZ SKALASI

FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hizlanma ve yavaslamada kullanilan hiz deg@erini tanimlar (25.03/25.09 ve 25.04/25.10/25.11
parametreleri). Ayni zamanda fieldbus referansi dlgeklendirmeyi etkiler (bkz. Ek A - Fieldbus kontrolii,
bolim Fieldbus referanslari, sayfa 344).

0...30000 rpm

Hizlanmal/yavaslama hiz degeri.

Parametreler ve yazilim bloklari
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25.03

KALKIS ZAM FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hizlanma stresini, yani hizi sifirdan 25.02 HIZ SKALASI parametresiyle tanimlanan hiz degerine
¢tkarmak igin gereken sureyi tanimlar.

Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizh bir sekilde artarsa motor hizi hizlanma
oranini takip eder.

Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir sekilde artarsa motor hizi referans
sinyalini takip eder.

Eger hizlanma suresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suricd, siirici moment limitlerinin digina gikmamak igin
otomatik olarak hizlanmay uzatir.

0...1800 s Hizlanma slresi.

25.04

DURUS ZAM FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Yavasglama suresini, yani hizi sifirdan 25.02 HIZ SKALASI parametresiyle tanimlanan hiz degerinden
sifira diglirmek igin gereken sureyi tanimlar.

Eger hiz referansi ayarlanmis yavaglama oranindan daha yavas bir sekilde azalirsa motor hizi
referans sinyalini takip eder.

Eger referans ayarlanmis yavaglama oranindan daha hizh bir sekilde degisirse motor hizi yavaslama
oranini takip eder.

Eger yavaslama suresi ¢ok kisa ayarlanmissa sirucu, striicti moment limitlerinin digina ¢cikmamak
icin otomatik olarak yavaglamayi uzatir. Eger yavaslama suresinin ¢ok kisa olduguna dair bir stiphe
varsa DC agiri gerilim kontroltiniin agik oldugundan emin olun (47.01 YUKSEK VOLT KONT
parametresi).

Not: Eger ylksek ataletli bir uygulama i¢in kisa bir yavaglama silresi gerekiyorsa, suriclde bir
elektrik frenleme opsiyonu olmalidir, fren kiyici (dahili) ve fren direnci gibi.

0...1800 s Yavaslama stresi.

25.05

S KALKIS 1 FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hizlanma baglangicinda hizlanma rampasinin seklini secer.

0,00 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve yavas rampalar i¢in uygundur.
0.01...1000,00 s: S-egrisi rampasi. S egrisi rampalari konveydr ve kaldirma uygulamalari igin idealdir.
S-egrisi rampasinin her iki ucunda simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga bulunur.

Not: Joglama ya da acil rampa stop etkin iken hizlanma ve yavaslama sekli sureleri sifir seklinde
zorlanir.

Dogrusal rampa:
Par. 25.06=0s

Dogrusal rampa:
Par. 25.07=0s

l

S-egrisi rampasi:
Par.25.07>0s

Hiz Hiz

Dogrusal rampa:
Par.25.05=0s

Dogrusal rampa:

S-egrisi rampasi: Par.2508=0s

Par. 25.06 >0 s

S-egrisi rampasi:
Par.25.05>0s

S

S-egrisi rampasi:
Par.25.08>0s

Sdre Zaman

0...1000 s Hizlanma basinda rampa sekli.

Parametreler ve yazilim bloklari
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25.06

S KALKIS 2 FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hizlanma bitisinde hizlanma rampasinin seklini seger. Bkz. 25.05 S KALKIS 1 parametresi.

0...1000 s Hizlanma sonunda rampa sekli.

25.07

S DURUS 1 FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Yavaslama baslangicinda yavaslama rampasinin seklini seger. Bkz. 25.05 S KALKIS 1 parametresi.

0...1000 s Yavaslama basinda rampa sekli.

25.08

S DURUS 2 FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Yavaslama bitisinde yavaslama rampasinin seklini secer. Bkz. 25.05 S KALKIS 1 parametresi.

0...1000 s Yavaglama sonunda rampa sekli.

25.09

JOG KALKIS ZM FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Joglama iglevi igin hizlanma suresini, yani hizin sifirdan 25.02 HIZ SKALASI parametresi ile
tanimlanan hiz degerine ¢ikmasi icin gereken sureyi tanimlar.

0...1800 s Joglama igin hizlanma siiresi.

25.10

JOG DURUS ZM FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Joglama iglevi igin yavaslama siiresini, yani hizin 25.02 HIZ SKALASI parametresi ile tanimlanan hiz
degerinden sifira diismesi igin gereken siireyi tanimlar.

0...1800 s Joglama i¢in yavaslama suresi.

25.11

ACIL DURUS ZM FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Acil durdurma OFF3 etkinlestirilmesi durumunda sirlcinin durdurulacagi sureyi tanimlar (yani hizin
25.02 HIZ SKALASI parametresi ile tanimlanan degerden sifira diismesi igin gereken siire). Acil
durdurma etkinlestirme kaynagi 10.10 ACIL STOP 3 parametresi ile segcilir. Acil durdurma ayni
zamanda fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir (2.12 FBA ANA CW).

Acil durdurma OFF1 etkin rampa stiresini kullanir.

0...1800 s Acil durdurma OFF3 yavaglama suresi.

25.12

BALANS HizI FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hiz rampa dengeleme i¢in referansi tanimlar, yani hiz referansi rampa yazilim blogu ¢ikisi
tanimlanmis degere zorlanir.

Dengeleme devreye alma sinyali igin kaynak 25.13 BALANS HIZI parametresi ile segilir.

-30000...30000 rpm Hiz rampasi dengeleme referansi.

25.13

BALANS HIZI AKT FW blogu: HIZ REF RAMPASI (yukariya bakin)

Hiz rampasi dengeleme devreye alma igin kaynagi secer. Bkz. 25.12 BALANS HIZI parametresi.
1 = Hiz rampasi dengeleme aktif.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 26 HIZ HATASI

Hiz hatasi, hiz referansi ile hiz geri beslemesi karsilastirilarak belirlenir. Hata, geri
besleme ve referansta kesinti durumunda birinci sira diistik gegisli filtre kullanilarak
filtrelenebilir. Buna ek olarak, hizlanmayi dengelemek igin bir tork yikseltimi
uygulanabilir; tork, hiz referansi ve yuk ataletindeki degisim hiziyla baglantilidir
(bunun turevidir). Hiz hatasi de@eri, pencere fonksiyonu kullanilarak denetlenebilir.

+ 3.04 RAMPA SONA ERDI sinyali hiz referansi olarak kullanilir.

26.11 SPEED WIN HI

OPMODE = 26.08 ACC COMP DER TIME

POSITION SYNCRON

| 26.09 ACC COMP FTIME

26.04 SPEED FEED PCTRL —(

20.01 MAXIMUM SPEED —8
6.12 OP

MODE ACK
03.04 SPEED REF NCTRL —{ SPEED / n
POSITION 1
4.01 SPEED REF PCTRL —| STNCHRON -
‘ HOMING
PROF VEL
26.05 SPEED STEP —(\
0 —
06.02 STATUS WORD 2 bit 14
RAMP OUT 0

06.02 STATUS WORD 2 bit 12

9:|o-

| TAccCom

1

N———3.07 ACC COMP TORQ

i — —L —— 3.06 SPEED ERROR FILT
7— .

RAMP IN 0
20.02 MINIMUM SPEED

1.01 SPEED ACT NCTRL —
26.06 SPD ERR FTIME
26.10 SPEED WIN FUNC
26.12 SPEED WIN LO

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilim blogu:

HIZ HATASI
(26)

Bu blok

« farkli kontrol modlarinda hiz hatasi
hesaplama (hiz referansi - gergek
hiz) kaynagini secer

* hiz referansi icin kaynak secger

* hiz hatasi filtreleme zamanini seger

* hiz hatasina ek bir hiz adimi
tanimlar

* hiz hatasi penceresi iglevi ile hiz
hatasinin denetimini tanimlar

* hizlanma sirasinda atalet
kompanzasyonunu tanimlar

« kullanilan hiz referansini, filtrelenen
hiz hatasini ve hizlanma
kompanzasyonunun ¢ikigini
gosterir.

SPEED ACT

(7/1.01)
SPEEDREF RAMPED

(6/3.04)
SPEEDREF RAMPED

(6/3.04)
SPEEDREF RAMPED

(6/3.04)
[0.00 rpm ]
[0.0ms]
[100rpm ]
[0.00s]
[8.0ms]
[ Disabled ]
[0rpm]

[orpm]

SPEED ERROR

TLF3 250 psec

@)

3.05 SPEEDREF USED [———
3.06 SPEED ERROR FILT [ ——
3.07 ACCCOMP TORQ [

< 26.01 SPEED ACT NCTRL
< 26.02 SPEED REF NCTRL
< 26.03 SPEED REF PCTRL
< 26.04 SPEED FEED PCTRL
26.05 SPEED STEP
26.06 SPEED ERR FTIME
26.07 SPEED WINDOW

26.08 ACC COMP DERTIME

26.09 ACC COMP FTIME
26.10 SPEED WIN FUNC
26.11 SPEED WIN HI
26.12 SPEED WIN LO

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikislari

3.05 HIZ REF KULLANDI (sayfa 72)

3.06 HIZ HATA FILTRE (sayfa 72)

3.07 KALKIS KOMP TORK (sayfa 72)

26.01 | GERCEK HIZ (H)

FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Hiz kontroli modunda gergek hiz i¢in kaynadi secer.
Not: Bu parametre Kkilitli, yani kullanici ayarlari yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

26.02 | HIZ REF SEC (H)

FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Hiz kontroli modunda hiz referansi igin kaynagi seger.
Not: Bu parametre Kkilitli, yani kullanici ayarlari yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

26.03 | HIZ REF SEC (P)

FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Konum ve senkronizasyon kontroli modlarinda hiz referansi i¢in kaynagi secer.
Not: Bu parametre yalnizca konumlandirma uygulamalari igindir.

Deger isareti: Grup ve dizin

26.04 | HIZ BESLEME(P)

FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Bu parametre yalnizca konumlandirma uygulamalari igindir.

Deger isareti: Grup ve dizin

Parametreler ve yazilim bloklari
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26.05 | HIZ BASMAGI FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)
Hiz kontrol cihazi girisine verilen ek bir hiz adimini tanimlar (hiz hatasi degerine eklenir).
-30000...30000 rpm Hiz basamag.

26.06 | HIZ HATA FLT zZM FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)
Hiz hatasi diisuk gegis filtresi zaman sabitini tanimlar.
Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa (servo uygulamasi), hiz 6lgiimiinde olasi parazitler hiz hata
filtresi ile filtrelenebilir. Filtre ile dalgalanmalarin diigiriilmesi, hiz kontrol cihazinin ayarlanmasi ile ilgili
sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre stiresi sabiti ile yliksek hizlanma suresi birbiri ile gelisir. Cok
uzun filtre slresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.
Ayni zamanda, bkz. 22.02 GERC HIZ FILT ZM parametresi.
0...1000 ms Hiz hatasi dusuk gegis filtresi zaman sabiti. 0 ms = filtreleme devre

disi.

26.07 | HIZ ARALIGI FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)
Motor hizi pencere denetimi mutlak deg@erini, yani gercek hiz ile rampalanmamis hiz referansi
arasindaki farkin (1.01 GERCEK HIZ - 3.03 RAMPALANIYOR) mutlak degerini tanimlar. Motor hizi bu
parametre ile tanimlanan sinirlar iginde iken 2.13 bit 8 (AT_SETPOINT) sinyali degeri 1 seklindedir.
Eger motor hizi tanimlanan sinirlar icinde degil ise bit 8, 0 seklindedir.
0...30000 rpm Motor hiz penceresi denetimi icin gercek deger.

26.08 | KALKIS KOMP D ZM FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Hizlanma (yavaslama) kompanzasyonu igin tiirev slresini tanimlar. Hiz kontroli dinamik referans
degisikligini iyilestirmek igin kullanilir.

Hizlanma sirasindaki ataleti kompanse etmek igin hiz kontrol cihazi ¢ikisina hiz referansinin bir tiirevi
eklenir. Tiirev alma prensibi 28.04 TUREV SURE parametresi igin agiklanmistir.

Not: Parametre degeri, yik ve motorun toplam ataletine orantili, yani mekanik sure sabitinin yaklagik
%50...100'u olmalidir (tpecn)- Bkz. mekanik zaman sabiti denklemi, 22.02 GERG HIZ FILT ZM
parametresi.

Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa fonksiyon devre digi birakilir.

Asagidaki sekil yliksek atalete sahip bir yiik, rampa boyunca hizlandirildiinda meydana gelen hiz
tepkilerini gosterir.

Hizlanma kompanzasyonu yok Hizlanma dengelemesi dahil
% | - = Hiz referansi % A
—— Gergek hiz

— t

Ayni zamanda, bkz. 26.09 KALKIS KOMP F ZM parametresi.

Hizlanma kompanzasyon torku kaynagi ayni zamanda 28.06 KALKIS KOMP parametresi ile
secilebilir. Bkz. 28 parametre grubu.

0...600 s Hizlanma/yavasglama kompanzasyonu icin turev siresi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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26.09 | KALKIS KOMP F ZzZM FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)
Hizlanma kompanzasyonu igin filtre siiresini tanimlar.
0...1000 ms Hizlanma kompanzasyonu igin filtre slresi. 0 ms = filtreleme devre
disl.
26.10 | SPEED WIN FUNC FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Hiz hata penceresi kontrollnu etkinlestirir veya devre digi birakir.

Hiz hata penceresi kontrol(, hiz ve moment kontrolli siriici igin hiz denetim fonksiyonu olusturur

(calisma modu ekleyin). Hiz hata degerini (hiz referansi — gergek hiz) denetler. Normal galisma

araliginda pencere, hiz kontrol6r girigini sifirda tutar. Hiz kontroléri sadece asagidaki durumlarda

harekete gegirilir

* hiz hatasi, penceresinin st sinirini (26.11 SPEED WIN HI parametresi) asarsa veya

* negatif hiz hatasinin mutlak degeri pencerenin alt sinirini (SPEED WIN LO 26.12 parametresi)
asarsa.

Hiz hatasi pencerenin disina ¢iktiginda, hata degerinin fazla gelen kismi hiz kontrol6riine baglanir.

Tork segici, hiz kontroloriiniin, kendi giris ve kazancina (28.02 PROPORT GAIN parametresi) goére

Urettigi referans terimini tork referansina ekler. Sonug suriici igin dahili moment referansi olarak

kullanihr.

Ornek: Bir yiik kaybi oldugunda siiriiciiniin dahili referansi motor hizinin asiri artisina engel olmak
Uizere dusurilir. Pencere kontroll devre digi olsaydi, motor hizi sirictiniin hiz limitine ulasana kadar
artard1.

(0) Pasif Hiz hata penceresi kontrollii devre disi.

(1) Abs Hiz hata penceresi kontroll etkin. 26.11 ve 26.12 parametreleri
tarafindan tanimlanan sinirlar mutlaktir.

(2) Relatif Hiz hata penceresi kontroll etkin. 26.11 ve 26.12 parametreleri
tarafindan tanimlanan sinirlar hiz referansina baghdir.

26.11 | SPEED WIN HI FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)
Hiz hata penceresinin st sinirini tanimlar. SPEED WIN FUNC 26.10 parametresinin ayarina bagh
olarak, bu ya mutlak bir degerdir ya da hiz referansina baglidir.
0...3000 rpm Hiz hata penceresinin Ust siniri.

26.12 | SPEED WIN LO FW blogu: HIZ HATASI (yukariya bakin)

Hiz hata penceresinin alt sinirini tanimlar. SPEED WIN FUNC 26.10 parametresinin ayarina bagl
olarak, bu ya mutlak bir dederdir ya da hiz referansina baglidir.

0...3000 rpm Hiz hata penceresinin alt siniri.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 28 HIZ

28.11 MAX TORQ SP CTRL

KONTROL

Asagidakiler gibi hiz kontrol cihazi ayarlari

* hiz hatasi igin kaynak segimi

» PID tip hiz kontrol cihazi degiskenleri ayarlama.

* hiz kontrol cihazi ¢ikis momentini sinirlama

* hizlanma kompanzasyonu momenti i¢in kaynak secimi

 bir harici degeri hiz kontrol cihazi ¢ikisina zorlama (dengeleme iglevi ile).

» birden fazla surtcu tarafindan ¢alistirilan Master/Follower uygulamasinda yuk
paylasimini ayarlama (sarkma islevi ile).

Hiz kontrol cihazinda bir sarma engelleme islevi bulunmaktadir (yani | payi moment
referans sinirlama sirasinda dondurulmustur).

Tork kontrol modunda hiz kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmustur.

3.07 ACC COMP TORQ
28.04 DERIVATION TIME
28.05 DERIV FILT TIME |
28.02 PROPORT GAIN q
<5t V— — Ty 06.05 LIMIT WORD 1
’7 bit 2 SPD CTL TLIM MAX
3.06 SPEED ERROR FILT Kp + (
—— 3.08 TORQ REF SP CTRL
28.03 INTEGRATION TIME ) T
|__06.05 LIMIT WORD 1
Ti —|dt bit 1 SPD CTL TLIM MIN
- |__06.05 SPEED CTRL STAT
it 4 BAL ACTIVE
28.08 BAL REFERENCE it c
28.12 PI ADAPT MAX SPD —I 28.09 SPEEDCTRL BAL EN
28.14 P GAIN ADPT COEF -1 28.10 MIN TORQ SP CTRL
1.01 SPEED ACT — F(X)
dl
Ko ¢ X

28.15 1 TIME ADPT COEF J_
28.13 PI ADAPT MIN SPD

28.07 DROOPING RATE 4

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilim blogu: SPEED CONTROL
7
HIZ KONTROL TUF3 250 psec ®
(28) 3.08 TORQ REF SP CTRL|——>
Bu blok f:f?oz"“’k FLT < 28.01 SPEED ERR NCTRL
. Lo 1 28,02 PROPORT GAIN

s hiz hgta3| igin kayngk seger [0505] B TTEESER TR
» PID tip hiz kontrol cihazi foowsl | 59 04 DERIVATION TIME

degiskenlerini ayarlar fsoms] | 28.05 DERIV FILT TIME
* hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti A o < 28.06 ACC COMPENSATION

sinirlarini tanimlar foo%l | 28.07 DROOPING RATE

* hizlanma kompanzasyonu momenti
icin kaynak secer

* hiz kontrol cihazi ¢ikigini harici bir
degere zorlayan dengeleme islevini

[0rpm]
konflgure eder Com 28.12 PI ADAPT MAX SPD
. . _— eml 1 28.13 PI ADAPT MIN SPD

» sarkma islevini konfigiire eder o]
- 28.14 P GAIN ADPT COEF

(Master/Follower uygulamasinda [1000]

yuk paylasimini ayarlama)
 sinirh hiz kontrol cihazi ¢ikis
momenti de@erini gbsterir.

(00%) 28.08 BAL REFERENCE

< 28.09 SPEEDCTRL BAL EN
28.10 MIN TORQ SP CTRL
28.11 MAX TORQ SP CTRL

[ FALSE]
[-300.0 %]

[300.0 %]

28.15 I TIME ADPT COEF

Diger parametre gruplarinda bulunan | 3.08 TORK REF SP KONT (sayfa 72)
blok ¢ikislari

28.01

HIZ HATASI(H) FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hiz hatasi igin kaynak segilmesi (referans - gergek). Varsayilan deger P.3.6 seklindedir, yani 3.06
yazilim blogunun gikigi olan HIZ HATA FILTRE HIZ HATASI parametresi.

Not: Bu parametre Kkilitli, yani kullanici ayarlari yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

28.02

PROPORT GAIN FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hiz kontrol cihazi oransal kazanimini (K) tanimlar. Cok biylik kazang hizda salinim meydana
getirebilir. Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldig1 durumlarda hiz kontrol cihazi
cikisini gosterir.

%
Kazang = K, = 1
T, = Entegrasyon slresi = 0
Tp= Turev siresi =0

Hata degeri

Kontrol cihazi Kontrol cihazi ¢ikisi

cikisi =K, x e : e = Hata degeri
1

t

Eger kazanim 1 olarak ayarlanirsa, hata degerinde %10 degisim (referans - gergek deger) hiz kontrol
cihazi ¢ikisinin %10 degismesine neden olur.

Not: Bu parametre hiz kontrolorii otomatik ayar fonksiyonu tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bkz.
28.16 Pl TUNE MODE parametresi.

0...200 Hiz kontrol cihaz igin oransal kazanim.

Parametreler ve yazilim bloklari
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28.03

ENTEGRAL SURE FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Proses hiz kontrol cihazi i¢in entegral siresini tanimlar. Entegrasyon suresi, kontrol cihazi gikisinin,
hata degeri sabit ve hiz kontrol cihazi oransal kazanimi 1 iken degisme oranini tanimlar. Entegral slre
kisaldikga surekli hata degerinin diizeltimesi de hizlanir. Entegral slrenin gok kisa olmasi kontrol(
dengesiz hale getirir.

Eger parametre degeri sifir olarak ayarlanmissa kontrol cihazinin | kismi devre disidir.

Kontrol cihazi ¢ikisinin sinirlanmis olmasi durumunda sarma engelleme entegratéri durdurur. Bkz.
6.05 LIMIT WORD1.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldi§i durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini
gOsterir.

% Kontrol cihazi gikig!
Kazang = Kp =1
K, x e T, = Entegrasyon suresi = > 0
P Tp= Turev siiresi =0

Kpxe : e = Hata degeri
: ol
%/—/ t

T

Not: Bu parametre hiz kontroléri otomatik ayar fonksiyonu tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bkz.
28.16 PI TUNE MODE parametresi.

0...600 s Hiz kontrol cihazi igin entegral sure.

Parametreler ve yazilim bloklari
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28.04 | TUREV SURE FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hiz kontrol cihazi tirev suresini tanimlar. Hata de@eri degistiginde tlrev alma kontrol cihazi gikisini
glglendirir. Tirev siresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz kontrol cihazi ¢ikigi o kadar gok
glglendirilir. Eger tlirev siresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa PID kontrol
cihazi olarak galisir. Tiirev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar.
Hiz hatasi tirevi, kesintilerin engellenmesi amaciyla diisiik gegis filtresi ile filtrelenmelidir.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldi§i durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikisini
gOsterir.

Kazang = K, = 1

T, = Entegrasyon suresi > 0

Tp= Turev slresi >0

T.= Ornek zaman periyodu = 250 ps

e = Hata degeri

Ae = iki 6rnek arasindaki hata degeri degisimi

%
Kontrol cihazi gikisi
Ae
K.x Th X—
p D Ts Kp x e >
P Hata degeri
I _ .
Kpxe | e = Hata degeri
T t
Not: Bu parametre degerinin, sadece bir puls enkoder kullanildigi durumlarda degistiriimesi tavsiye edilir.
0...10s Hiz kontrol cihazi igin tirev slresi.
28.05 | D FLT zZM FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Tlrev filtre sliresi sabitini tanimlar.

0...1000 ms Turev filtresi zaman sabiti.

28.06

KALKIS KOMP FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hizlanma kompanzasyonu momenti igin kaynak seger.

Varsayilan deger P.3.7 seklindedir, yani 3.07 yazilim blogunun ¢ikisi olan KALKIS KOMP TORK HIZ
HATASI sinyali.

Not: Bu parametre Kilitli, yani kullanici ayarlari yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

Parametreler ve yazilim bloklari
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28.07

DUSUS ORANI FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Sarkma hizini tanimlar (Motor nominal hizinin yiizdesi olarak). Sarkma, striict yUku arttikga
sUricinin hizini hafifge dusdrir. Belli bir galisma noktasinda gergek hizin azalmasi sarkma hiz
ayarina ve surtici yukine baghdir ( = moment referansi / hiz kontrolér ¢ikisi). %100 hiz kontrol cihazi
¢ikisinda, sarkma nominal seviyededir, yani bu parametrenin degerine esittir. Sarkma etkisi, yukin
azalmasiyla birlikte sifira dogru dogrusal olarak azalr.

Birden fazla sirlcu tarafindan galistirilan Master/Follower uygulamasinda ylk paylasimini ayarlamak
icin sarkma orani kullanilabilir. Master/Follower uygulamasinda motor saftlar birbirine baglanir.

Bir prosesin dogru sarkma hizi pratikte her duruma gére ayri ayri bulunmalidir.

Hiz azalmasi = Hiz kontrolor ¢ikisi x Sarkma x Maks. hiz
Ornek: Hiz Kontrolér gikisi %50’dir, sarkma hizi %1, siirliciiniin maksimum hizi 1500 d/dak. Hiz
azalmasi = 0.50 x 0.01 x 1500 rpm = 7.5 rpm.

Motor hizi (nominalin

A ytizdesi)

Sarkma yok o
100% = — — — — — — .11}28.07DUSUS ORANI

Sarkma |

l Hiz kontrol cihazi / Stiriici

L > cikisi/ %/ yiki
100%

0...100% Sarkma orani.

28.08

BALANS REF FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hiz kontroli ¢ikisi dengelemede kullanilan referansi, yani hiz kontrol cihazi ¢ikisina zorlanacak olan
harici bir degeri tanimlar. Cikis dengeleme sirasinda sorunsuz galismayi garanti etmek igin hiz kontrol
cihazi D kismi devre disi birakilir ve yavaslama kompanzasyonu payi sifir olarak ayarlanir.

Dengeleme devreye alma sinyali icin kaynak 28.09 BALANS AKT (H) parametresi ile segilir.

-1600...1600% Hiz kontrol ¢ikisi dengeleme referansi.

28.09

BALANS AKT (H) FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hiz kontrolu ¢ikisi dengeleme izni sinyali igin kaynak secger. Bkz. 28.08 BALANS REF parametresi. 1
= Etkin. 0 = Devre digl.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

28.10

MIN TORK SP KONT FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Minimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momentini tanimlar.

-1600...1600% Minimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti.

28.11

MAX TORK SP KONT FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Maksimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momentini tanimlar.

-1600...1600% Maksimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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28.12

PI ADAPT MAX SPD FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Hiz kontrol cihazi uyumlulugu icin maksimum gercgek hiz.

Hiz kontrol cihazi kazanimi ve entegral suresi, gergek hiza gére uyarlanabilir. Bunun igin, kazanim
(28.02 PROPORT GAIN) ve entegral siire (28.03 ENTEGRAL SURE) belirli hizlardaki katsayilarla
carpilir. Katsayilar, kazanim ve entegral sure i¢in ayri ayri tanimlanir.

Gergek hiz 28.13 PI ADAPT MIN SPD degerinden kuglk veya bu degere esit olursa, 28.02
PROPORT GAIN ve 28.03 ENTEGRAL SURE sirasiyla 28.14 P GAIN ADPT COEF ve 28.15 | TIME
ADPT COEF ile garpilir.

Gergek hiz 28.12 PI ADAPT MAX SPD degerini asar veya bu degere esit olursa, herhangi bir
uyarlama yapilmaz; yani, 28.02 PROPORT GAIN ve 28.03 ENTEGRAL SURE bu sekilde kullanilir.

28.13 PI ADAPT MIN SPD ve 28.12 PI ADAPT MAX SPD arasinda katsayilar, kirilma noktalari
temelinde dogrusal olarak hesaplanir.

Kp veya T, icin katsay! Kp = Oransal kazanim
T, = Entegral sure

1,000

28.14 P GAIN ADPT COEF veya
28.15 | TIME ADPT COEF

» Gergek hiz (d/dak)

0 28.13 PI ADAPT 28.12 PI ADAPT
MIN SPD MAX SPD
0...30000 rpm Hiz kontrol cihazi uyumlulugu igin maksimum gergek hiz.
28.13 | PI ADAPT MIN SPD FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)
Hiz kontrol cihazi uyumlulugu igin minimum gergek hiz. Bkz. 28.12 Pl ADAPT MAX SPD parametresi.
0...30000 rpm Hiz kontrol cihazi uyumlulugu igin minimum gercek hiz.
28.14 | P GAIN ADPT COEF FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)
Oransal kazanim katsayisi. Bkz. 28.12 Pl ADAPT MAX SPD parametresi.
0,000 ... 10,000 Oransal kazanim katsayisi
28.15 | | TIME ADPT COEF FW blogu: HIZ KONTROL (yukariya bakin)

Entegrasyon siiresi katsayisi. Bkz. 28.12 Pl ADAPT MAX SPD parametresi.

0,000 ... 10,000 Entegrasyon suresi katsayisi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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28.16 | PI TUNE MODE FW blogu: Yok

Hiz kontrol cihazinin otomatik ayar fonksiyonunu etkinlestirir.

Otomatik ayar, 28.02 PROPORT GAIN, 28.03 ENTEGRAL SURE ve ayrica 1.31 MECH TIME
CONST parametrelerini otomatik olarak ayarlayacaktir. Eger Kullanici otomatik ayar modu segilirse,
26.06 HIZ HATA FLT ZM parametresi de otomatik olarak ayarlanir.

Otomatik ayar rutininin durumu 6.03 HIZ KONT DURUMU parametresi tarafindan gdsterilir.

UYARI! Otomatik ayar rutini sirasinda motor, tork ve akim sinirlarina ulasacaktir. OTOMATIK
A AYAR RUTINI GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP
OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Notlar:

» Otomatik ayar fonksiyonunu kullanmadan 6nce asagidaki parametreler ayarlanmahdir:

+ Calistirma esnasinda degisen tim parametreler bolim Devreye alma'de (sayfa 15) agiklandigi
gibidir.

+ 22.05 SIFIR HIZ LMT

* Hiz 6lgceklemesi ve referans rampa ayarlari 25 parametre grubundadir.

+ 26.06 HIZ HATA FLT ZM

» Eger Kullanici otomatik ayarlama modu istenirse: 28.17 TUNE BANDWIDTH ve 28.18 TUNE
DAMPING.

« Bir otomatik ayar talep edilmeden 6nce sirtcul lokal moda getirilmeli ve durdurulmaldir.

« Bu parametreyle bir otomatik ayar talep ettikten sonra surtclyt 20 saniye icinde baslatin.

» Otomatik ayar rutini tamamlanana kadar bekleyin (bu parametre (0) Yapildi dederine donismuistr).
Rutin, slirict durdurularak iptal edilebilir.

» Otomatik ayarlama iglevinin ayarladidi parametrelerin degerlerini kontrol edin.

Ayrica, bkz. Hiz kontrol cihazi ayari bolimu, sayfa 48.

(0) Yapildi Ayar talebi yok (normal ¢alisma). Otomatik ayar tamamlandiktan
sonra parametre de bu degere doner.

(1) Yumusak Yumusak galisma igin 6n ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik ayar
talebi.

(2) Orta Orta-siki galisma igin 6n ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik ayar
talebi.

(3) Siki Siki galisma igin 6n ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik ayar talebi.

(4) Kullanici 28.17 TUNE BANDWIDTH ve 28.18 TUNE DAMPING parametreleri
tarafindan tanimlanmis ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik ayar
talebi.

28.17 | TUNE BANDWIDTH FW blogu: Yok

Otomatik ayarlama proseduirtu icin hiz kontrol cihazi bant genisligi, Kullanici modu (bkz. 28.16 Pl
TUNE MODE parametresi).

Daha kisitli hiz kontrol cihazi ayarlarinda daha genis bir bant genisligi sonuglari.

0,00 ... 2000,00 Hz Kullanici otomatik ayar modu igin bant genisligini ayarlayin.

28.18 | TUNE DAMPING FW blogu: Yok

Otomatik ayarlama prosediiru i¢in hiz kontrol cihazi séniimlemesi, Kullanici modu (bkz. 28.16 PI
TUNE MODE parametresi).

Daha giivenli ve yumusak galismada daha yiiksek séniimleme sonuglari.

0,0 ... 200.0 Kullanici otomatik ayar modu i¢in hiz kontrol cihazini sénimleme.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 32 TORK REFERANS

Moment kontrolu igin referans ayarlari.

Moment kontroliinde surtcl hizi tanimlanmis minimum ve maksimum sinirlar
arasinda sinirlanir. Hiz ile iligkili moment sinirlari hesaplanir ve giris momenti
referansi bu sinirlara gére sinirlanir. izin verilen maksimum hiz asildiginda ASIRI
HIZ hatasi olusturulur.

32.01 TORQ REF1
SEL

ZERO
Al ——3.09 TORQ REF1
A2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2

32.02 TORQ REF
ADD SEL

ZERO

Al

Al2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2

3.12 TORQUE REF ADD

22.08 SPEED TRIP MARGIN

1.01 SPEED ACT

32.07 TORQ RAMP UP
32.04 MAXIMUM TORQ REF
32.06 LOAD SHARE

3.11 TORQ REF RUSHLIM

3.09 TORQ REF
! (\_ 74_ /~ [+ RusHCTRL

LOCAL CONTROL REF —,7

LOCAL CONTROL
32.05 MINIMUM TORQ REF

32.08 TORQ RAMP DOWN
20.01 MAXIMUM SPEED
20.02 MINIMUM SPEED

|\O6A05 LIMIT WORD 1 L 06.05 LIMIT WORD 1
bit 3 TORQ REF MAX bit 5 TLIM MAX SPEED
bit 4 TORQ REF MIN bit 6 TLIM MIN SPEED

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilim blogu: TORQ REF SEL
TORQ REF SEL TLFL 500 psec )
(32) 3.09 TORQ REF1 |——

3.12 TORQUE REF ADD [—
Moment referansi 1 i¢in kaynak seger

(parametre secgenek listesinden) ve
moment referans eki igin kaynak
seger (0rn. mekanik arabirimlerin
kompanzasyonu igin kullanilir). Ayni
zamanda moment referansi ve
referans ekleme degerlerini gosterir.

[AR2] 32.01 TORQ REF1 SEL

Lol 132,02 TORQ REF ADD SEL

Diger parametre gruplarinda bulunan | 3.09 TORK REF1 (sayfa 72)
blok ¢ikislari 3.12 TORK REF ILAVE (sayfa 72)

32.01 | TORK REF1 FW blogu: TORQ REF SEL (yukariya bakin)

Tork referansi 1 igin kaynak secer. Ayrica, bkz. parametre 32.03 TORK REF IN.

(0) SIFIR Sifir referans.
(1) A1 Al1 analog girisi.
(2) AlI2 Al2 analog girisi.
(3) FBA REF1 Fieldbus referansi 1.
(4) FBA REF2 Fieldbus referansi 2.
(5) D2D REF1 Siricu - surlcu referansi 1.
(6) D2D REF2 Sdrilci - suricu referansi 2.
32.02 | TORK REF EK SEC FW blogu: TORQ REF SEL (yukariya bakin)

Tork referans eki igin kaynak seger, 3.12 TORK REF ILAVE. Varsayilan olarak 34.10 T REF EK KAY
parametresi 3.12 TORK REF ILAVE sinyaline baglidr.

Referans moment referansi seg¢iminin ardindan eklendiginden bu parametre hiz ve moment kontrolii
modlarinda kullanilabilir. Bkz. 34 parametre grubundaki blok semasi (sayfa 148).

(0) SIFIR Sifir referans ekleme.

(1) A1 Al1 analog girigi.

(2) Al2 Al2 analog girisi.

(3) FBA REF1 Fieldbus referansi 1.

(4) FBA REF2 Fieldbus referansi 2.

(5) D2D REF1 Siricu - surlcu referansi 1.
(6) D2D REF2 Siricl - sirlcl referansi 2.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilhim blogu:

TORQ REF MOD
(33)

Bu blok

* moment referansi i¢in kaynak secer

« tanimlanmig yuk paylagimi
faktoriine gore giris momenti
referansini 6lgeklendirir

* moment referansi igin sinirlari
tanimlar

* moment referansi icin rampa yukari
ve rampa asagi surelerini tanimlar

» rampalanmis moment referansi
degerini ve kontrol tarafindan
sinirlanmig moment referans
degerini gosterir.

TORQ REFMOD |

TRQREF 500 psec )

[ TORQ REF1 ]
(8/3.09)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
_(Orivevalue) ]

(Drive value)

Drive value)

3.10 TORQ REF RAMPED
3.11 TORQ REF RUSHLIM

< 32.03 TORQ REF IN
32.04 MAXIMUM TORQ REF
32.05 MINIMUM TORQ REF
32.06 LOAD SHARE
32.07 TORQ RAMP UP
32.08 TORQ RAMP DOWN
32.09 RUSH CTRL GAIN
32.10 RUSH CTRL TI

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok c¢ikiglari

3.10 TORK RAMPALANDI (sayfa 72)
3.11 TORK REF RUSHLMT (sayfa 72)

32.03

TORK REF IN FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)

Moment rampa iglevi igin moment referans girisi kaynagini seger. Varsayilan deger P.3.9 seklindedir,
yani 3.09 yazilim blogunun ¢ikisi olan TORK REF1 TORQ REF SEL sinyali.

Deger isareti: Grup ve dizin

32.04 | MAX TORK REF FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)
Maksimum moment referansini tanimlar.
0...1000% Maksimum moment referansi.

32.05 | MIN TORK REF FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)
Minimum moment referansini tanimlar.
-1000...0% Minimum moment referansi.

32.06 | YUK PAYLASIMI FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)

Harici moment referansini gerekli seviyeye o6lgeklendirir (harici moment referansi segilen deger ile
carpilir).
Not: Eger lokal moment referansi kullanilirsa ylUk pay! él¢eklendirme uygulanmaz.

-8...8 Harici moment referansi ¢arpani.
32.07 | TORK RAMPA YUK FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)
Moment referansi yukari rampa suresini tanimlar; érn, referansin sifirdan nominal motor momentine
artmasi igin gegen siire.
0...60s Moment referansi rampa ¢ikis suresi.
32.08 | TORK RAMPA ASAGI FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)

Moment referansi asagi rampa suresini tanimlar; érn, referansin nominal motor momentinden sifira
dismesi icin gegen sure.

Parametreler ve yazilim bloklari
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0...60s Moment referansi rampa inis suresi.
32.09 | RUSH CTRL GAIN FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)
Rush kontrol cihazinin oransal kazancini tanimlar.
1...10000 Rush kontrol cihazinin oransal kazanimi.
32.10 | RUSH CTRL TI FW blogu: TORQ REF MOD (yukariya bakin)

Rush kontrol cihazi igin entegr.

asyon suresini tanimlar.

0,1...10s

Rush kontrol cihazinin entegrasyon stresi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Sinyal denetiminin konfiglrasyonu.

(17)

Yazilim blogu:
SUPERVISION

SUPERVISION

TLF11 10 msec 6

6.14 SUPERV STATUS [

[ Disabled 33.01 SUPERV1 FUNC

< 33.02 SUPERV1 ACT
33.03 SUPERV1 LIM HI
33.04 SUPERV1 LIM LO
33.05 SUPERV2 FUNC

< 33.06 SUPERV2 ACT
33.07 SUPERV2 LIM HI
33.08 SUPERV2 LIM LO
33.09 SUPERV3 FUNC

< 33.10 SUPERV3 ACT
33.11 SUPERV3 LIM HI
33.12 SUPERV3 LIM LO

[ SPEED ACT]
(7/101)
[0.00]
[0.00]

[ Disabled ]
[ CURRENT ]
(1/1.04)
[0.00]
[0.00]

[ Disabled ]
[ TORQUE]
(1/1.06)
[0.00]

[0.00]

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

6.14 SUPERV STATUS (sayfa 77)

33.01

SUPERV1 FUNC

FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)

Denetim 1 modunu secer.

(0) Pasif

Denetim 1 kullanimda degil.

(1) Dustik

33.02 SUPERV1 ACT parametresi tarafindan segilen sinyal, 33.04
SUPERV1 LIM LO parametresi degerinin altina diserse, 6.14
SUPERV STATUS 0 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.03
SUPERV1 LIM HI parametresinin degderini agmalidir.

(2) Yiiksek

33.02 SUPERV1 ACT parametresi tarafindan segilen sinyal, 33.03
SUPERV1 LIM HI parametresi degerini asarsa, 6.14 SUPERV
STATUS 0 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.04
SUPERV1 LIM LO parametresinin degerinin altinda olmalidir.

(3) Abs Low

33.02 SUPERV1 ACT parametresi tarafindan segcilen sinyalin mutlak
degeri, 33.04 SUPERV1 LIM LO parametresi degerinin altina digerse,
6.14 SUPERV STATUS 0 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyalin
mutlak degeri, 33.03 SUPERV1 LIM HI parametresinin degerini
asmalidir.

(4) Abs High

33.02 SUPERV1 ACT parametresi tarafindan segcilen sinyalin mutlak
degeri, 33.03 SUPERV1 LIM HI parametresi dederini asarsa, 6.14
SUPERV STATUS 0 biti etkinlesgtirilir. Biti temizlemek igin sinyalin
mutlak degeri, 33.04 SUPERV1 LIM LO parametresinin altinda
olmalidir.

33.02

SUPERV1 ACT

FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)

Denetim 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz. parametre 33.01 SUPERV1 FUNC.

Deger isareti: Grup ve dizin

Parametreler ve yazilim bloklari
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33.03 | SUPERV1 LIM HI FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)
Denetim 1 icin Ust limiti ayarlar. Bkz. parametre 33.01 SUPERV1 FUNC.
-32768...32768 Denetim 1 icin ust limit.
33.04 | SUPERV1 LIM LO FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)
Denetim 1 igin alt limiti ayarlar. Bkz. parametre 33.01 SUPERV1 FUNC.
-32768...32768 Denetim 1 igin alt limit.
33.05 | SUPERV2 FUNC FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)
Denetim 2 modunu seger.
(0) Pasif Denetim 2 kullanimda degil.
(1) Dusuk 33.06 SUPERV2 ACT parametresi tarafindan segilen sinyal, 33.08
SUPERV2 LIM LO parametresi degerinin altina diserse, 6.14
SUPERV STATUS 1 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.07
SUPERV2 LIM HI parametresinin degerini agsmalidir.
(2) Yiksek 33.06 SUPERV2 ACT parametresi tarafindan segilen sinyal, 33.07
SUPERV2 LIM HI parametresi dederini asarsa, 6.14 SUPERV
STATUS 1 biti etkinlegtirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.08
SUPERV2 LIM LO parametresinin degerinin altinda olmalidir.
(3) Abs Low 33.06 SUPERV2 ACT parametresi tarafindan segilen sinyalin mutlak
degeri, 33.08 SUPERV2 LIM LO parametresi dederinin altina diigerse,
6.14 SUPERV STATUS 1 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyalin
mutlak degeri, 33.07 SUPERV2 LIM HI parametresinin degerini
asmalidir.
(4) Abs High 33.06 SUPERV2 ACT parametresi tarafindan segilen sinyalin mutlak
degeri, 33.07 SUPERV2 LIM HI parametresi dederini asarsa, 6.14
SUPERYV STATUS 1 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek icin sinyalin
mutlak degeri, 33.08 SUPERV2 LIM LO parametresinin altinda
olmalidir.
33.06 | SUPERV2 ACT FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)
Denetim 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz. parametre 33.05 SUPERV2 FUNC.
Deger isareti: Grup ve dizin
33.07 | SUPERV2 LIM HI FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)
Denetim 2 igin Ust limiti ayarlar. Bkz. parametre 33.05 SUPERV2 FUNC.
-32768...32768 Denetim 2 igin Gst limit.
33.08 | SUPERV2 LIM LO FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)
Denetim 2 icin alt limiti ayarlar. Bkz. parametre 33.05 SUPERV2 FUNC.
-32768...32768 Denetim 2 igin alt limit.

Parametreler ve yazilim bloklari
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33.09

SUPERV3 FUNC

FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)

Denetim 3 modunu seger.

(0) Pasif

Denetim 3 kullanimda degil.

(1) Diisiik

33.10 SUPERV3 ACT parametresi tarafindan segilen sinyal, 33.12
SUPERV3 LIM LO parametresi deg@erinin altina diigerse, 6.14
SUPERV STATUS 2 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek icin sinyal, 33.11
SUPERV3 LIM HI parametresinin degerini agsmahdir.

(2) Yiksek

33.10 SUPERV3 ACT parametresi tarafindan segilen sinyal, 33.11
SUPERV3 LIM HI parametresi dederini asarsa, 6.14 SUPERV
STATUS 2 biti etkinlegtirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.12
SUPERV3 LIM LO parametresinin degerinin altinda olmalidir.

(3) Abs Low

33.10 SUPERV3 ACT parametresi tarafindan segilen sinyalin mutlak
degderi, 33.12 SUPERV3 LIM LO parametresi dederinin altina diigerse,
6.14 SUPERV STATUS 2 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyalin
mutlak degeri, 33.11 SUPERV3 LIM HI parametresinin degerini
asmalidir.

(4) Abs High

33.10 SUPERV3 ACT parametresi tarafindan segilen sinyalin mutlak
degderi, 33.11 SUPERV3 LIM HI parametresi degerini asarsa, 6.14
SUPERYV STATUS 2 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek icin sinyalin
mutlak degeri, 33.12 SUPERV3 LIM LO parametresinin altinda
olmalidir.

33.10

SUPERV3 ACT

FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)

Denetim 3 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz. parametre 33.09 SUPERV3 FUNC.

Deger isareti: Grup ve dizin

33.11

SUPERV3 LIM HI

FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)

Denetim 3 igin Ust limiti ayarlar. Bkz. parametre 33.09 SUPERV3 FUNC.

-32768...32768

Denetim 3 icin Ust limit.

33.12

SUPERV3 LIM LO

FW blogu: SUPERVISION (yukariya bakin)

Denetim 3 icin alt limiti ayarlar.

Bkz. parametre 33.09 SUPERV3 FUNC.

-32768...32768

Denetim 3 igin alt limit.

33.17

BiTO CVRME KYNGI

FW blogu: Yok

33.17...33.22 parametreleri serbest sekilde secilebilen kaynak bitlerinin ters ¢cevrilmesini saglar. Ters
cevrilen bitler 6.17 BIT INVERTED SW parametresi tarafindan gosterilir.
Bu parametre ters gevrilmis degeri 6.17 BIT INVERTED SW ile gOsterilen kaynak biti, bit 01 seger.

DI1 DI1 dijital girisi (2.01 DI STATUS ile gésterildigi sekilde, bit 0).
DI2 DI2 dijital girisi (2.01 DI STATUS ile gésterildigi sekilde, bit 1).
DI3 DI3 dijital girisi (2.01 DI STATUS ile gésterildigi sekilde, bit 2).
Di4 DI4 dijital girisi (2.01 DI STATUS ile gésterildigi sekilde, bit 3).

Parametreler ve yazilim bloklari
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DI5 DI5 dijital girisi (2.01 DI STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 4).
DI6 DI6 dijital girisi (2.01 DI STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 5).
RO1 Réle ¢ikisi RO1 (2.02 RO STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 0).
RO2 Role ¢ikisi RO2 (2.02 RO STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 1).
RO3 Réle ¢ikisi RO3 (2.02 RO STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 2).
RO4 Role ¢ikisi RO4 (2.02 RO STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 3).
RO5 Réle ¢ikisi RO5 (2.02 RO STATUS ile gosterildigi sekilde, bit 4).
Calisiyor 6.01 STATUS WORD 1 3. biti (bkz. sayfa 120).

Sabit Sabit ve bit pointer ayarlari (bkz. Bit pointer parameter, sayfa 89).
Pointer

33.18

BiT1 CVRME KYNGI

FW blogu: Yok

Ters cevrilmis degeri 6.17 BIT INVERTED SW ile gosterilen kaynak biti, bit 1'i seger. Segenekler igin,
bkz. parametre 33.17 BITO INVERT SRC.

33.19

BiT2 CVRME KYNGI

FW blogu: Yok

Ters ¢evrilmis degeri 6.17 BIT

INVERTED SW ile gosterilen kaynak biti, bit 2'yi seger. Segenekler igin,

bkz. parametre 33.17 BITO INVERT SRC.

33.20

BiT3 CVRME KYNGI

FW blogu: Yok

Ters gevrilmis degeri 6.17 BIT

INVERTED SW ile gbsterilen kaynak biti, bit 3'li seger. Segenekler igin,

bkz. parametre 33.17 BITO INVERT SRC.

33.21

BiT4 CVRME KYNGI

FW blogu: Yok

Ters gevrilmis degeri 6.17 BIT

INVERTED SW ile gosterilen kaynak biti, bit 4'U secer. Segenekler igin,

bkz. parametre 33.17 BITO INVERT SRC.

33.22

BIT5 CVRME KYNGI

FW blogu: Yok

Ters cevrilmis degeri 6.17 BIT INVERTED SW ile gdsterilen kaynak biti, bit 5'i segcer. Segenekler igin,
bkz. parametre 33.17 BITO INVERT SRC.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 34 REFERANS KONTROL
Referans kaynagi ve tipi secimi.

Bu gruptaki parametreleri kullanarak EXT1 veya EXT2 harici kontrol konumunun
kullanimi segilebilir (tek seferde bir tanesi aktiftir). Bu parametreler ayni zamanda
kontrol modunu (HIZ/TORK/MIN/MAX/ILAVE) ve yerel veya harici kontrolde
kullanilan tork referansini secer. 34.03 EXT1 KONTR MOD1 ve 34.04 EXT1 KONTR
MOD2 parametreleri kullanilarak EXT1 konumu igin iki farkli kontrol modunu se¢gmek
mumkundur; her iki modda da ayni start/stop komutlari kullanihr.

Kontrol konumlari ve kontrol modlari hakkinda daha fazla bilgi almak icin bkz.
Stirticli kontrolli ve ézellikleri bélumu. Farkli konumlarda start/stop kontroli igin bkz.
10 parametre grubu (sayfa 86).

34.07 LOCAL
CTRL MODE

SPEED
TORQUE
POSITION

34.02 EXT1 MODE 1/2SEL —————

34.01 EXT1
CTRL MODE1

SPEED
TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION
SYNCHRON
HOMING

PROF VEL ( JOGGING
34.01 EXT1 LOCAL FIELDBUS
CTRL MODE2
6.12 OP MODE ACK
LOCAL EXT1/EXT2

SPEED
TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION
SYNCHRON
HOMING
PROF VEL

10.01 EXT1
START FUNC

IN1
3-WIRE

FBA

D2D

INTF IN2R
IN1S IN2DIR

34.05 EXT2
CTRL MODE1
SPEED

TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION

SYNCHRON
HOMING
PROF VEL

10.04 EXT2
START FUNC

IN1

3-WIRE

FBA

D2D

INTF IN2R
IN1S IN2DIR

34.01 EXT1/EXT2 SEL

Parametreler ve yazilim bloklari
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6.12 OP MODE ACK

1= SPEED (B)
3.11 TORQ REF RUSHLIM —— A
2=TORQUE (A)
3=MIN (A/B) 3.13 TORQ REF TO TC
3.08 TORQ REF SP CTRL—— B A=MAX(A/B)
5=ADD (A+B)
99.05 MOTOR CTRL MODE Q

3.12 TORQUE REF ADD

Yazihm blogu:

REFERANS KONTROL
(34)

Bu blok

* harici kontrol konumlari EXT1 ve
EXT2 arasinda seg¢im yontemini
tanimlar

* kontrol modu (HIZ/TORK/MIN/
MAX/ADD) segimini tanimlar

« yerel veya harici kontrolde
kullanilan moment referansini
seger

* moment referansini (moment
kontrolii) ve ¢alisma modunu
gOsterir.

REFERENCE CTRL

TLF8 250 psec 3)

3.13 TORQ REF TO TC|——
6.12 OP MODE ACK [

[ DISTATUS]

30100 < 34.01 EXT1/EXT2 SEL

[ DISTATUSS ]

(2/2.01016) < 34.02 EXT1 MODE 1/2SEL
[Speed ]

34.03 EXT1 CTRL MODEL
[ Homing | 34.04 EXT1 CTRL MODE2

[ Position ] 34.05 EXT2 CTRL MODE1

[ Speed | 34.07 LOCAL CTRL MODE
TORQ REF SP CTRL

T < 34.08 TREF SPEED SRC
TORQ REF RUSHLIM

(8/3.11) < 34.09 TREF TORQ SRC
[ TORQUE REF ADD ]

< 34.10 TORQ REF ADD SRC

(8/3.12)

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

3.13 TORK REF CIKISI (sayfa 72)
6.12 OP MOD BILGISI (sayfa 77)

34.01 | EXT1/EXT2 SEC

FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

EXT1/EXT2 segimi i¢in harici kontrol konumunu seger. 0 = EXT1. 1 = EXT2.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

34.02 | EXT1 MOD 1-2 SEC

FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

EXT1 igin kontrol modu 1/2 seg¢imi igin kaynak seger. 1 = mod 2. 0 = mod 1.
Kontrol modu 1/2, 34.03 EXT1 KONTR MOD1 / 34.04 EXT1 KONTR MOD2 parametresi ile segilir.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

34.03 | EXT1 KONTR MOD1

FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

EXT1 harici kontrol konumu igin kontrol modu 1 seger.

(1) Hiz Hiz kontrolii. Tork referansi, 3.08 yazilim blogunun gikisi olan TORK
REF SP KONT HIZ KONTROL seklindedir. Tork referansi kaynagi
34.08 TREF HIZ KAY parametresi ile degistirilebilir.

(2) Tork Tork kontroll. Tork referansi, 3.11 yazilim blogunun ¢ikisi olan TORK

REF RUSHLMT TORQ REF MOD seklindedir. Tork referansi kaynagi
34.09 TREF TORK KAY parametresi ile degistirilebilir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(3) Min (1) Hiz ve (2) Tork segimi kombinasyonlari: Tork segici, tork referansi
ile hiz kontrol cihazi ¢ikisini karsilastirir ve bunlardan kiguk olan
kullanilir.

(4) Max (1) Hiz ve (2) Tork segimi kombinasyonlari: Tork segici, tork referansi
ile hiz kontrol cihazi ¢ikisini kargilastirir ve bunlardan biyuk olan
kullanilir.

(5) llave (1) Hiz ve (2) Tork se¢imi kombinasyonlari: Tork segici, hiz kontrol
cihazi ¢ikigini tork referansina ekler.

34.04 | EXT1 KONTR MOD2 FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

EXT1 harici kontrol konumu igin kontrol modu 2 secger.
Secgenekler igin bkz. 34.03 EXT1 KONTR MOD1 parametresi.

34.05

EXT2 KONTR MOD1 FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

EXT2 harici kontrol konumu igin kontrol modu seger.
Secenekler igin bkz. 34.03 EXT1 KONTR MOD1 parametresi.

34.07

LOKAL KONT MOD FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

Lokal kontrol igin kontrol modu secer.
Not: Bu parametre siriici ¢caligirken degistirilemez.

(1) Hiz Hiz kontrolu. Tork referansi, 3.08 yazilim blogunun ¢ikisi olan TORK
REF SP KONT HIZ KONTROL seklindedir. Tork referansi kaynagi
34.08 TREF HIZ KAY parametresi ile degistirilebilir.

(2) Tork Tork kontroll. Tork referansi, 3.11 yazilim blogunun ¢ikisi olan TORK
REF RUSHLMT TORQ REF MOD seklindedir. Tork referansi kaynagi
34.09 TREF TORK KAY parametresi ile degistirilebilir.

34.08

TREF HIZ KAY FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

Moment referansi icin kaynagi secer (hiz kontrol cihazindan). Varsayilan deger P.3.8 seklindedir, yani
3.08 yazilim blogunun gikisi olan TORK REF SP KONT HIZ KONTROL.

Not: Bu parametre Kilitli, yani kullanici ayarlari yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

34.09

TREF TORK KAY FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

Moment referansi igin kaynagdi seger (moment referansi zincirinden). Varsayilan deger P.3.11
seklindedir, yani 3.11 yazilim blogunun ¢ikisi olan TORK REF RUSHLMT TORQ REF MOD.

Not: Bu parametre Kilitli, yani kullanici ayarlari yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

34.10

T REF EK KAY FW blogu: REFERANS KONTROL (yukariya bakin)

Moment se¢imi sonrasinda moment degerine eklenen moment referans igin kaynak secer. Varsayilan
deger P.3.12 seklindedir, yani 3.12 yazilim blogunun ¢ikigi olan TORK REF ILAVE TORQ REF SEL.

Not: Bu parametre kilitli, yani kullanici ayarlar yapilamaz.

Deger isareti: Grup ve dizin

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 35 MEK FREN KONTROL

Mekanik fren kontroll ayarlari. Ayrica, bkz. Mekanik fren kontrolii bélima, sayfa 52.

Yazihm blogu: MECH BRAKECTRL
MEK FREN KONTROL TLF10 2msec @
(35) 3.14 BRAKE TORQ MEM [———

3.15 BRAKE COMMAND ——>

[NO]

35.01 BRAKE CONTROL
< 35.02 BRAKE ACKNOWL
35.03 BRAKE OPEN DELAY
35.04 BRAKE CLOSE DLY
35.05 BRAKE CLOSE SPD
35.06 BRAKE OPEN TORQ
< 35.07 BRAKE CLOSE REQ
< 35.08 BRAKE OPEN HOLD
35.09 BRAKE FAULT FUNC

[FALSE ]

[0.00s]

[0.00s]

[100.0 rpm

[00%]

[FALSE]

[FALSE]

[FAULT]

Diger parametre gruplarinda bulunan | 3.14 FREN TORK HAFIZA (sayfa 72)
blok gikislari 3.15 FREN KOMUTU (sayfa 73)

35.01 | FREN KONTROL FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukartya bakin)

Denetimli ya da denetimsiz olarak fren kontrol islevini etkinlestirir.
Not: Bu parametre surtcu calisirken degistirilemez.

(0) HAYIR Pasif.
(1) TEYIT ILE Denetimli fren kontroli (denetim, 35.02 FREN ONAY| parametresi
tarafindan etkinlestirilir).
(2) TEYITSIZ Denetimli fren kontrol(.
35.02 | FREN ONAYI FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)

Harici fren agik/kapali denetimi etkinlestirme igin kaynak secger (35.01 FREN KONTROL parametresi
= (1) TEYIT ILE iken). Harici agma/kapama denetim sinyal kullanimi opsiyoneldir. 1 = Fren acik. 0 =
Fren kapali.

Fren denetimi genellikle bir dijital giris ile kontrol edilir. Ayni zamanda fieldbus gibi bir harici kontrol
sistemi ile de kontrol edilebilir.

Fren kontroli hatasi tespit edildiginde suruct, 35.09 FREN HATA FONK parametresi tarafindan
tanimlanan sekilde tepki verir.

Not: Bu parametre suricu ¢aligirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

35.03 | FREN AG GECIK FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)

Fren agma gecikmesini (= dahili agik fren komutu ile motor hiz kontrolliniin birakiimasi arasindaki
gecikme) tanimlar. Siriici motoru miknatisladiginda gecikme sayaci start eder ve motor torkunu freni
serbest birakmak icin gereken seviyeye yikseltir (35.06 FREN AC TORKU parametresi). Sayacin
start etmesiyle es zamanl olarak fren fonksiyonu, freni kontrol eden réle ¢ikisini enerjilendirir ve fren
aglimaya baslar.

Gecikme stresini, fren imalatgisinin belirttigi frenin mekanik agilma gecikmesi ile ayni olacak sekilde
ayarlayin.

Parametreler ve yazilim bloklari
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0...5s

Fren agma gecikmesi.

35.04

FREN KAPA GECIK

FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)

Fren kapama gecikmesini tanimlar. Gecikme sayaci, suriici stop komutunu aldiktan sonra motor
gercek hizinin ayarli seviyenin (35.05 FREN KAPA HIZI parametresi) altina distugu zaman start eder.
Sayacin start etmesiyle es zamanli olarak fren kontrol fonksiyonu, freni kontrol eden réle ¢ikisinin
enerjisini keser ve fren kapanmaya baslar. Gecikme sirasinda fren fonksiyonu, motor hizinin sifirin
altina diismesine engel olarak motoru yUkli tutar.

Gecikme suresini, fren imalatcisinin belirttigi fren mekanik kapatma suresi (=kapanma sirasinda
calisma gecikmesi) ile ayni olacak sekilde ayarlayin.

0...60s Fren kapama gecikmesi.

35.05 | FREN KAPA HIZI FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)
Fren kapama hizini tanimlar (mutlak deger). Bkz. 35.04 FREN KAPA GECIK parametresi.
0...1000 rpm Fren kapama hizi.

35.06 | FREN AC TORKU FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)
Fren birakmada motor start momentini tanimlar (motor nominal momentinin yizdesi olarak).
0...1000% Fren agmada motor start momenti.

35.07 | FREN KAPA ISTEGI FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)

Fren kapatma (agma) talebi icin kaynak seger. 1 = Fren kapatma talebi 0 = Fren agma talebi

Not: Bu parametre siriici ¢calisirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

35.08

FREN ACIK TUTMA

FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)

Fren agma komutu tutmanin etkinlestiriimesi icin kaynak seger. 1 = Tutma etkin. 0 = Normal ¢alisma.

Not: Bu parametre siriici ¢caligirken degistirilemez.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

35.09

FREN HATA FONK

FW blogu: MEK FREN KONTROL (yukariya bakin)

Mekanik fren kontroll hatasi durumunda surticinin nasil tepki verecegini tanimlar. Eger fren kontrold
denetimi 35.01 FREN KONTROL parametresi ile etkinlestiriimemisse bu parametre devre disidir.

(0) HATA

Siricu, opsiyonel harici fren onayi sinyalinin fren kontrolu islevi
tarafindan varsayilan durum ile ayni olmamasi durumunda, FREN
KAPANMADI / FREN ACILMADI hatasi ile agar. Sirlcd, fren
birakmada gerekli motor start momentine ulagilamamasi durumunda,
FREN START TORK hatasi ile agar.

(1) ALARM

Siricu, opsiyonel harici fren onayi sinyalinin fren kontrolu islevi
tarafindan varsayilan durum ile ayni olmamasi durumunda, FREN
KAPANMADI / FREN ACMADI alarmini olusturur. Siiriict, fren
birakmada gerekli motor start momentine ulagilamamasi durumunda,
FREN START TORK alarmini olusturur.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(2) OPEN FLT

Opsiyonel harici fren onayi sinyalinin durumu fren kontrol fonksiyonu
tarafindan varsayilan durum ile ayni degilse, suriici FREN
KAPANMADI (freni kapatirken) alarmi verir ve FREN ACMADI hatasi
(freni acarken) ile tetiklenir. Siriicu, fren birakmada gerekli motor
galistirma torkuna ulagilamamasi durumunda, FREN START TORK ile
acar.

Parametreler ve yazilim bloklari




153

Grup 40 MOTOR KONTROL

Asagidakiler gibi motor kontrol ayarlari.

* aki referansi

* surlcu anahtarlama frekansi

* motor kayma kompanzasyonu

+ gerilim rezervi

» aki optimizasyonu

+ skaler kontrol modu i¢in IR kompanzasyonu.
AKi optimizasyonu

Ak1 optimizasyonu, sirict nominal yikdn altinda caligirken motor gurtltl seviyesini
ve toplam eneriji tiketimini azaltir. Toplam verimlilik (motor ve suricindn), yuk
momentine ve hiza bagdli olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir.

Not: Kicuk bir aki referansi ile srtici momenti hizli bir sekilde artirlamadigindan
aki optimizasyonu surtcunun dinamik kontrol performansini sinirlar.

Yazilim blogu: MOTOR CONTROL _,
MOTOR KONTROL MISC_3 2 msec ®

(40)

3.16 FLUX REF USED |——

Bu blok asagidakiler gibi motor 317 TORQUE REFUSED

kontrol ayarlarini tanimlar

(Drive valug)

40.01 FLUX REF

Orvevad _____140.02 SF REF
* aki referansi (Orive valug) 065 L @
+ siriict anahtarlama frekansi (ovevlus 000 TAGE RESERVE
* motor kayma kompanzasyonu (Drive valug) 40.05 FLUX OPT
+ gerilim rezervi ~(orveveld 140,06 FORCE OPEN LOOP
+ aki optimizasyonu Orvevaud 140,07 IR COMPENSATION
» Skaler kontrol modu igin IR Ovevad 140,10 FLUX BRAKING

kompanzasyonu
* aki frenleme.

Blok ayni zamanda kullanilan aki ve
moment referansini gsterir.

Diger parametre gruplarinda bulunan | 3.16 FLUXREF KULLANDI (sayfa 73)
blok ¢ikiglar 3.17 TORQUE REF USED (sayfa 73)

40.01 | AKI REF FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

Aki referansini tanimlar.

0...200% Akl referansi

40.02 | TASIYICI FREKANS FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

Sirldclnin anahtarlama frekansini tanimlar.

Anahtarlama frekansi 4 kHz degerini astiginda izin verilen siiriicii ¢ikis akimi sinirlanir. ligili Donanim
Kilavuzunda anahtarlama frekansi deger kaybina bakin.

1/2/3/4/5/8/16 kHz Anahtarlama frekansi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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40.03

KAYMA KAZANCI FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

Tahmini motor kaymasini iyilestirmek igin kullanilan kayma kazanimini tanimlar. %100, tam kayma
kazanci demektir, %0 kayma kazanci yok demektir. Hazir deger %100’dur. Tam kayma kazancina
ragmen statik bir hata oldugu tespit edilmisse baska degerler kullanilabilir.

Ornek (nominal yiik ve 40 dev/dak nominal kayma ile): Siiriicliye 1000 dev/dak sabit hiz referansi
verilir. Tam kayma kazancina (= %100) ragmen, motor ekseninden manuel olarak yapilan bir
takometre 6lgimu 998 d/dak hiz degeri verir. Statik hiz hatasi, 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm
seklindedir. Hatayr kompanse etmek i¢in kayma kazanci arttiriimalidir. %105 kazanim degerinde
statik hiz hatasi bulunmaz (2 d/dak / 40 d/dak = %5).

0...200% Kayma kazanci.

40.04

ALAN ZAYIF VOLT FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

izin verilen minimum gerilim rezervini tanimlar. Gerilim rezervi ayarlanan degere diistiigiinde siiriici
saha zayiflatma alanina girer.

Eger ara devre DC gerilimi Uy, = 550 V ve gerilim rezervi %5 ise, sabit calismada maksimum ¢ikis
gerilimi maksimum RMS degeri

0.95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Saha zayiflatma alaninda motor kontroliiniin dinamik performansi gerilim rezervi degerini yukselterek
iyilestirilebilir, ancak surtict saha zayiflatma alanina daha erken girer.

-4...50% izin verilen minimum gerilim rezervi.

40.05

FLUX OPTIMIZE FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

AkI optimizasyon islemini devreye alir. Akl optimizasyonu, motor verimliligini artirir ve garGltiy
azaltir. Ak optimizasyonu, genellikle nominal yik altinda ¢aligan surtculerde kullanilir.

Not: Sabit miknatisl motorlarda, aki optimizasyonu bu parametreden bagimsiz olarak her zaman
aktiftir.

(0) Pasif Ak1 optimizasyonu devre disl.

(1) Aktif Akl optimizasyonu devrede.

40.06

ENCODER IPTAL IN FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

Motor modeli tarafindan kullanilan hiz/konum bilgilerini tanimlar.

(0) FALSE Motor modeli, 22.01 HIZ GB SECIMIi parametresi tarafindan segilen
hiz geri beslemesini kullanir.

(1) TRUE Motor modeli, dahili hiz tahminini kullanir (22.01 HIZ GB SECIMI
parametresi ayari (1) Enc1 hizi / (2) Enc2 hizi olsa dahi).

Parametreler ve yazilim bloklari
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40.07

IR COMPENSATION

FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

Sifir hizda géreceli gikis gerilimi yiikseltmeyi tanimlar (IR kompanzasyonu). islev, DTC motor
kontroliiniin uygulanmadigi durumlarda yiksek kirilma momenti kullanilan uygulamalarda faydahdir.

Bu parametre yalnizca 99.05 MOTOR KONT MODU parametresi (1) Skaler olarak ayarlandiginda etkindir.

U /Uy
0,
(%) Goéreceli ¢ikis gerilimi. IR
kompanzasyonu %15 olarak ayarli.
100%} — — — — — — —
|
|
|
b . I
15% | .- Goreceli ¢ikis gerilimi. IR
°r- | | kompanzasyonu yok
I | .
| | f (Hz)
| Alan zayiflatma noktasi
|
nominal frekansin
%50’si
0...50% IR kompanzasyon.

40.10

AKI FRENLEME

FW blogu: MOTOR KONTROL (yukariya bakin)

Frenleme gucu seviyesini tanimlar.

(0) Pasif Akl frenleme devre digi birakilir.

(1) Orta Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaglama siresi tam
frenlemeye gore daha uzundur.

(2) Tam Maksimum frenleme giicl. Neredeyse mevcut tim akim, mekanik

frenleme enerjisini motorda termal enerjiye donistirmek igin kullanilir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 45 MOT TERMIK KONTROL

Motor termik korumasi ayarlari. Ayrica, bkz. Termik motor koruma bolim, sayfa 41.

Yazihm blogu: MOT THERM PROT
MOT TERMiIK KONTROL ®
(45) 1.17 MOTOR TEMP ———

1.18 MOTOR TEMP EST [———
Motor asin sicaklik korumasi ve

sicaklik dlgimani k(.)n.flgu[e ?der. —
Ayni zamanda tahmini ve 6lgulen Forci
motor sicakhdini gosterir. ]

20C

[t 45,01 MOT TEMP PROT

45.02 MOT TEMP SOURCE
45.03 MOT TEMP ALM LIM
45.04 MOT TEMP FLT LIM
45.05 AMBIENT TEMP
45.06 MOT LOAD CURVE
45.07 ZERO SPEED LOAD
45.08 BREAK POINT

45.09 MOTNOM TEMP RISE
45.10 MOT THERM TIME

[100 %]
100 %
[ 45.00 Hz]
[80C]

[2%s]

Diger parametre gruplarinda bulunan | 1.17 MOTOR ISISI (sayfa 64)
blok gikislari 1.18 TAHMINI MOT ISI (sayfa 64)

45.01 | MOTOR TERM KOR FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Motorda asiri 1Isinma tespit edildiginde suricunun nasil tepki verecegini secer.

(0) Hayir Pasif.

(1) Alarm Sdricd, sicaklik 45.03 MOT TER ALM LMT parametresi tarafindan
tanimlanan alarm seviyesini astiginda MOTOR ASIRI IS] alarmi
olusturur.

(2) Hata Sicaklik 45.03 MOT TER ALM LMT / 45.04 MOT TER FLT LMT

parametresi tarafindan tanimlanan alarm/hata seviyesini astiginda,
striici MOTOR ASIRI ISI alarmi Uretir veya MOTOR OVERTEMP
hatasi ile acar.

45.02 | MOT TERMIK KAY FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Motor sicaklidi korumasini seger. Asiri sicaklik tespit edildiginde sirtci, 45.01 MOTOR TERM KOR
parametresi tarafindan tanimlanan sekilde tepki verir.

(0) TAHMINI Sicaklik, motor termik zaman sabitini (45.10 MOT TERM ZAM
parametresi) ve motor yiik egrisini (45.06...45.08 parametreleri)
kullanan motor termik koruma modeline gére denetlenir. Kullanicinin
ayar yapmasi, genelde ortam sicakliginin motor igin belirtilen normal
galisma sicakhgindan farkli oldugu durumlarda gereklidir.

Motor sicakhidi, motor yik egrisinin lizerindeki bélgede caligirken
artar. Motor sicakligi, motor yik egrisinin altindaki bolgede ¢alisirken
azalir (eger motor asiri Isinmigsa.

UYARI! Eger toz ve kir sebebiyle diizglin bir bicimde sogutma
A yapilmiyorsa model motoru korumaz.

(1) KTY JCU Sicaklik, suriiciniin TH termistor girisine bagh KTY84 sensoril
kullanilarak denetlenir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(2) KTY 1. FEN

Sicaklik, strtcinin 1/2 Yuvalarina takilmig FEN-xx enkoder arabirim
moduline bagh KTY84 sensoru kullanilarak denetlenir. Eger iki
enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa, sicaklik denetimi igin Yuva 1'e
bagli enkoder moduild kullanihir. Not: Bu secim FEN-01 igin gegerli
degildir. *

(3) KTY 2. FEN

Sicaklik, strtctnin 1/2 Yuvalarina takilmis FEN-xx enkoder arabirim
moduline bagh KTY84 sensoru kullanilarak denetlenir. Eger iki
enkoder arabirim modull kullaniliyorsa, sicaklik denetimi icin Yuva 2'e
bagl enkoder modiili kullanihir. Not: Bu segim FEN-01 igin gegerli
degildir. *

(4) PTC JCU

Sicaklik, strtcinin TH termistor girisine baglh 1...3 PTC sensoérleri
kullanilarak denetlenir.

(5) PTC 1. FEN

Sicaklik, strtcinin 1/2 Yuvalarina takilmigs FEN-xx enkoder arabirim
moduline bagh 1...3 PTC sens6ru kullanilarak denetlenir. Eger iki
enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa, sicaklik denetimi igin Yuva 1'e
bagli enkoder moduli kullanilir. *

(6) PTC 2. FEN

Sicaklik, strtcinin 1/2 Yuvalarina takilmig FEN-xx enkoder arabirim
moduline bagh 1...3 PTC senséru kullanilarak denetlenir. Eger iki
enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa, sicaklik denetimi igin Yuva 2'e
bagl enkoder moduli kullanilir. *

*Not: Eger bir FEN-xx modulu

FENseklinde olmalidir. FEN-xx modulu Yuva 1 veya Yuva 2'de olabilir.

kullaniliyorsa, parametre ayari (2) KTY 1. FEN veya (5) PTC 1.

45.03

MOT TER ALM LMT

FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Motor asiri sicaklik korumasi igin alarm sinirini tanimlar (par. 45.01 MOTOR TERM KOR = (1) Alarm

veya (2) Hata iken).

0...200 °C Motor asiri sicaklik alarm limiti.
45.04 | MOT TER FLT LMT FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)
Motor asiri sicaklik korumasi igin hata sinirini tanimlar (par. 45.01 MOTOR TERM KOR = (2) Hata
iken).
0...200 °C Motor asiri sicaklik hata limiti.
45.05 | ORTAM ISISI FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Termik koruma modu i¢in ortam sicakligini tanimlar.

-60...100 °C

Ortam sicakligr.

Parametreler ve yazilim bloklari



158

45.06 | MOT YUK EGRISI FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Yiik egrisini 45.07 SIFIR HIZ YUKU ve 45.08 KIRILMA NOKTASI parametreleriyle birlikte tanimlar.

Deger motor nominal akiminin ylizdesi olarak verilir. Parametre %100 olarak ayarlandiginda
maksimum yuk, 99.06 MOT NOM AKIMI parametresinin degerine esittir (daha yiiksek ylkler motoru
isitir). Ortam sicakligi nominal degerden farkliysa yik egrisi seviyesi ayarlanmalidir.

N | = Motor akimi

(%) Iy = Nominal motor akimi
150 +

45.06

100 £-------- - .

50
45.07

4508 Siirticli ¢ikis frekansi

45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (0) TAHMINI olarak ayarlandiginda motor termik koruma
modeli tarafindan kullanilan yuk egrisi.

50...150% Motor akimi kirllma noktasinin Gizerinde.

45.07 | SIFIR HIZ YUKU FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Yiik egrisini 45.06 MOT YUK EGRISI ve 45.08 KIRILMA NOKTASI parametreleriyle birlikte tanimlar.
Yk egrisinin sifir hizinda maksimum motor yikinu tanimlar. Eger motorun harici bir fani varsa,
sogutmayi daha etkili kilmak igin daha ylksek bir deger kullanilabilir. Motor Ureticisinin dnerilerine
bakin.

Deger motor nominal akiminin ylizdesi olarak verilir.

45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (0) TAHMINI olarak ayarlandiginda motor termik koruma
modeli tarafindan kullanilan yuk egrisi.

50...150% Sifir hizda motor akimi.

45.08 | KIRILMA NOKTASI FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Yiik egrisini 45.06 MOT YUK EGRISI ve 45.07 SIFIR HIZ YUKU parametreleriyle birlikte tanimlar. Yiik
egrisi kesme noktasi frekansini, yani motor yiik egrisinin 45.06 MOT YUK EGRISI parametresi
degerinden 45.07 SIFIR HIZ YUKU parametresi degerine diismeye basladigi noktayi tanimlar.

45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (0) TAHMINI olarak ayarlandiginda motor termik koruma
modeli tarafindan kullanilan yuk egrisi.

0,01...500 Hz Yk egrisi kirilim noktasi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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45.09

MOT NOM ISI

ART FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Motor nominal
bakin.

45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (0) TAHMINI olarak ayarlandiginda motor termik koruma
modeli tarafindan kullanilan sicaklik artis degeri.

akim ile yukld iken motorun sicaklik artisini tanimlar. Motor Ureticisinin dnerilerine

A Sicaklik
Motor nominal
sicaklik artisi
Ortam sicakhgi
— _‘ ___________
t
|
0...300 °C Motor sicaklik artigI.
45.10 | MOT TERM ZAM FW blogu: MOT TERMIK KONTROL (yukariya bakin)

Motor termik korumasi modeli igin termik siire sabitini tanimlar (yani sicakhigin, nominal sicakligin
%63'ine ulagsma siiresi). Motor Ureticisinin dnerilerine bakin.

45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (0) TAHMINI olarak ayarlandiginda kullanilan motor termik

koruma model

Motor
yuk

100% 7

Sicaklik
artis

100%
63%

Motor termik sliresi

100...10000 s

Motor termik stresi.

Parametreler ve yazilim bloklari



160

Grup 46 HATA FONKSIYONLARI

Hata durumu halinde sUrlcu davranisinin tanimi.

Alarm ya da hata mesaji normal olmayan surtici durumunu gdsterir. Olasi sebep ve

ortadan kaldirma yontemleri icin bkz. Hata izleme bdlima.

Yazilim blogu:

HATA FONKSIYONLARI
(46)

Bu blok

* harici hata gosterge sinyali igin
kaynagi tanimlayarak (6rnegin bir
dijital girig) harici hatalarin
denetimini konfigiire eder

 sUrucunun yerel kontrol iletisimi
kesintisi, motor/besleme faz kaybi,
topraklama hatasi veya Guvenli
Moment Kapatma islevi
etkinlestirme gibi durumlardaki
tepkisini (alarm; hata; bazi
durumlarda guivenli hizda devam
etme) seger

» en son hatalarin kodlarini, etkin
hatanin gerceklestigi zamani ve
alarm word'lerini gésterir.

FAULT FUNCTIONS

MISC_3 2 msec (19

8.01 ACTIVE FAULT
8.02 LAST FAULT

8.03 FAULT TIME HI
8.04 FAULT TIME LO
8.05 ALARM LOGGER 1
8.06 ALARM LOGGER 2
8.07 ALARM LOGGER 3
8.08 ALARM LOGGER 4
8.09 ALARM LOGGER 5
8.10 ALARM LOGGER 6
8.15 ALARM WORD 1
8.16 ALARM WORD 2
8.17 ALARM WORD 3
8.18 ALARM WORD 4

rvevag | 5310 SPD SUPERV EST
rvevae | 55 11 Spp SUPERV ENC
rvevag | 53 17 SPD SUPERV FILT
rvevae | 46 01 EXTERNAL FAULT
rvevag | 46,02 SPEED REF SAFE
rvevae | 4603 | OCAL CTRL LOSS
rvevag | 46,04 MOT PHASE LOSS
rvevae | 46 05 EARTH FAULT
rvevag | 46,06 SUPPL PHS LOSS
rvevae | 46 07 STO DIAGNOSTIC
rvevag | 4608 CROSS CONNECTION
rvevae | 46 09 STALL FUNCTION
rvevaig | 4610 STALL CURR LIM
Orivevabe) | 4611 STALL FREQ HI
rvevae | 4617 STALL TIME

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok girigleri

22.10 SPD SUPERV EST (sayfa 119)
22.11 SPD SUPERV ENC (sayfa 119)
22.12 SPD SUPERV FILT (sayfa 119)

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikislar

8.01 AKTIF HATA (sayfa 79)

8.02 SON HATA (sayfa 79)

8.03 HATA ZAM HiI (sayfa 79)

8.04 HATA ZAM LOW (sayfa 79)
8.05 ALARM LOGGER 1 (sayfa 79)
8.06 ALARM LOGGER 2 (sayfa 80)
8.07 ALARM LOGGER 3 (sayfa 80)
8.08 ALARM LOGGER 4 (sayfa 81)
8.09 ALARM LOGGER 5 (sayfa 81)
8.10 ALARM LOGGER 6 (sayfa 81)
8.15 ALARM WORD 1 (sayfa 82)
8.16 ALARM WORD 2 (sayfa 82)
8.17 ALARM WORD 3 (sayfa 83)
8.18 ALARM WORD 4 (sayfa 83)

Parametreler ve yazilim bloklari
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46.01

DIS HATA

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Harici bir hata sinyali igin bir arayuz secger. 0 = Harici hata agma. 1 = Harici hata yok.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

46.02

GUVENLI HIZ

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Hata hizini tanimlar. 13.12 Al SUPERVISYON HATA / 46.03 LOKAL KONT KAYBI / 50.02 HAB KAYIP
FONK ayari (2) Guvenli Hiz seklinde iken alarm gergeklestiginde hiz referansi olarak kullanilir.

-30000...30000 rpm

Hata hizi.

46.03

LOKAL KONT KAYBI

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Sirtctnln kontrol paneli veya

PC araci haberlegsme kesintisine nasil tepki verecegini seger.

(0) Hayir

Eylem yok.

(1) Hata

Sirici LOKAL KONT KAYBI hatasi ile agar.

(2) Guvenli Hiz

Siirlici LOKAL KONT KAYBI alarmi iiretir ve hizi, 46.02 GUVENLI
HIZ parametresi tarafindan tanimlanan hiza ayarlar.

A

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda galismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

(3) Son Hiz Siricl, LOKAL KONT KAYBI alarmi Uretir ve hizi, stricinin gahstig
seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan
ortalama hiza gére belirlenir.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda galismaya
& devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
46.04 | MOT FAZ KAYBI FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Motorda faz kaybi tespit edildiginde sirlclnin nasil tepki verecegini seger.

(0) Hayir Eylem yok.

(1) Hata Sirici MOTOR PHASE hatasi ile agar.

46.05 | TOPRAK HATASI FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi ya da akim dengesizligi tespit edildiginde striiciiniin

nasil tepki verecegini secer.

(0) Hayir Eylem yok.
(1) Uyan Sirici TOPRAK HATASI alarmi olusturur.
(2) Hata Siriici TOPRAK HATASI ile agar.

Parametreler ve yazilim bloklari
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46.06 | GIRIS FAZ KAYBI FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)
Besleme faz kaybi tespit edildiginde surictniin nasil tepki verecegini secer. Bu parametre sadece bir
AC kaynakla kullanilir.
(0) Hayir Reaksiyon yok.
(1) Hata Siriici SUPPLY PHASE hatasi ile agar.
46.07 | STO DAVRANISI FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)
Bir veya her iki Glivenli Tork Kapatma (STO) sinyalinin olmadigini algilayan siricinin nasil tepki
verecegini seger.
Not: Bu parametre yalnizca denetim i¢indir. Bu parametre degeri (3) Hayir olarak ayarlanmis olsa bile
Guvenli Tork Kapatma etkinlesebilir.
Glvenli Tork Kapatma fonksiyonuyla ilgili genel bilgiler igin bkz. strtctunin Donanim kilavuzu ve
Uygulama kilavuzu - ACSM1, ACS850 ve ACQ810 siirticliler igin glivenli tork kapatma
islevi(3AFE68929814 [ingilizce]).
(1) Hata STO sinyallerinden biri veya ikisi birden kayboldugunda, strtici STO
AKTIF ile agar.
(2) Alarm Sirlict calisiyor:
STO sinyallerinden biri veya ikisi birden kayboldugunda, srici STO
AKTIF ile agar.
Sdrlci durduruldu:
STO sinyallerinin ikisi de yoksa, siiriicti STO AKTIF alarmi verir.
Sinyallerin yalnizca biri kayipsa, suricu STO1 KAYBI veya STO2
KAYBI ile acar.
(3) Hayir Sirlict calisiyor:
STO sinyallerinden biri veya ikisi birden kayboldugunda, strici STO
AKTIF ile agar.
Sdrlci durduruldu:
STO sinyallerinin ikisi de yoksa, herhangi bir eylem yapiimaz.
Sinyallerin yalnizca biri kayipsa, suriciu STO1 KAYBI veya STO2
KAYBI ile acgar.
(4) Sadece Alarm STO sinyallerinin ikisi de yoksa, siiriicti STO AKTIF alarmi verir.
Sinyallerin yalnizca biri kayipsa, suricu STO1 KAYBI veya STO2
KAYBI ile acgar.
46.08 | KABLAJ HATASI FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)
Hatal giris besleme ve motor kablo baglantisi (6rnegin, giris besleme kablosu suriici motor
baglantisina baglanmis) durumunda suricinun nasil tepki verecegini seger. Bu parametre sadece bir
AC kaynakla kullanilir.
(0) Hayir Reaksiyon yok.
(1) Hata Sirici KABLAJ HATASI ile acar.

Parametreler ve yazilim bloklari
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46.09

STAL FONK

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Sirlcinln bir motor sikisma durumuna nasil tepki gosterecegini seger. Sikisma durumu asagidaki

gibi tanimlanir:

+ Surucu sikisma akim limitindedir (46.10 STAL AKIM LMT) ve
+ cikis frekansi 46.11 STAL FREKANSI parametresi tarafindan ayarlanan seviyenin altindaysa ve
+ yukaridaki kosullar 46.12 STAL SURESI parametresi tarafindan ayarlanandan daha uzun bir siire

gegerli ise.

Bit Fonksiyon

0 Suprv aktif (Denetimi etkinlestir)
0 = Devre digi: Denetim devre disI.
1 = Etkin: Denetim etkin.

1 Uyar aktif (Uyariyi etkinlestir)
0 = Devre digi
1 = Etkin: Sikisma durumunda suricu bir alarm uretir.

2 Hata aktif (Hatayi etkinlestir)
0 = Devre disi
1 = Etkin: Sikisma durumunda surlcl hata ile acar.

46.10

STAL AKIM LMT

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Motor nominal akiminin yizde

si olarak sikisma akim limiti. Bkz. 46.09 STAL FONK parametresi.

0...1600%

Sikisma akim limiti.

46.11

STAL FREKANSI

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Sikisma frekans limiti. Bkz. 46
Not: Limitin 10 Hz'nin altina a

.09 STAL FONK parametresi.
yarlanmasi énerilmez.

0.5 ... 1000 Hz

Sikisma frekans limiti.

46.12

STAL SURESI

FW blogu: HATA FONKSIYONLARI (yukariya bakin)

Sikisma zamani. Bkz. 46.09 STAL FONK parametresi.

0...3600 s

Sikisma zamani.

46.13

FAN KONTL MODU

FW blogu: Yok

Fan kontrol modunu seger. A -

D kasa tiplerinde mevcuttur. Bkz. Fan kontrol lojigi béluma.

(0) Normal

Kontrol modu modilatérin AGIK/KAPALI durumuna dayanir.

(1) Zorlama KAPALI

Fan her zaman KAPALI.

(2) Zorlama ACIK

Fan her zaman ACIK.

(3) Gelismis

Kontrol modu gli¢ asamasinin, fren kiyicinin ve arayiiz kartinin
Olgilen sicakliklarini esas alir.

46.14

HATA STOP MODU

FW blogu: Yok

Parametreler ve yazilim bloklari
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Kritik olmayan Donanim hatalari i¢in hata sinifi segimi.

Asagidaki hatalari stop moduna yapilandirmak igin bu parametreyi kullanin

0003, 0005, 0007, 0008, 0011, 0012, 0015, 0024, 0025, 0029, 0030, 0036, 0038...0045, 0047...0051,
0053, 0054, 0057, 0059...0062, 0073, 0074, 0317.

(0) Serbest durus Motor gli¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor serbest durus
yapar.

(1) Acil stop rampasi Siricu, acil stop rampasi sliresinde stop edilir (25.11 EM STOP
TIME).

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 47 VOLTAJ KONTROL

Dusuk gerilim ve yuksek gerilim kontroll ve besleme gerilimi ayarlari.

(47)

Yazilim blogu:
VOLTAJ KONTROL

VOLTAGE CTRL

MISC_4 10 msec (¢)]

Bu blok

« asir gerilim ve disuk gerilim
kontrol ayarlarini devreye alir/devre
disi birakir

besleme geriliminin otomatik
tanimlanmasini devreye alir/devre
digi birakir

besleme geriliminin manuel tanimi
icin bir parametre saglar

(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)

(Drive value)

1.19 USED SUPPLY VOLT [———

47.01 OVERVOLTAGE CTRL
47.02 UNDERVOLT CTRL
47.03 SUPPLVOLTAUTO-ID
47.04 SUPPLY VOLTAGE

< 47.05 LOW VOLT MOD ENA
47.06 LOW VOLT DC MIN
47.07 LOW VOLT DC MAX

< 47.08 EXT PU SUPPLY

* kontrol programi tarafindan
kullanilan besleme gerilimini
gOsterir.

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

1.19 BESLEME VOLT (sayfa 64)

47.01

YUKSEK VOLT KONT

FW blogu: VOLTAJ KONTROL (yukariya bakin)

DC ara devrenin asiri gerilim kontrolini devreye alir. Ylksek ataletli ylikiin hizli frenleme yapmasi DC
bara geriliminin asiri gerilim denetim limitine ylikselmesine neden olur. DC geriliminin siniri agmasini
onlemek igin asiri gerilim kontrol cihazi frenleme momentini otomatik olarak azaltir.

Not: Eger suriictde fren kiyici ve direng veya rejeneratif besleme bulunuyorsa, kontrol cihazi devre
disi birakilmahdir.

(0) Pasif Asiri gerilim kontroli devre digi birakilir.
(1) Aktif Asiri gerilim kontrol( etkinlegtirilir.

47.02 | DUSUK VOLT KONT FW blogu: VOLTAJ KONTROL (yukariya bakin)
DC ara devrenin disik gerilim kontrolliini devreye alir. Girig gliciiniin kesilmesi sonucu DC gerilimi
diserse, disiik gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin Gzerinde tutabilmek igcin motor momentini
otomatik olarak diigurir. Motor momentinin dugirtimesi ile yukin ataleti surtcuye rejeneratif enerji
saglar; béylece DC hattinin sarjli kalmasini saglar ve motor serbest durus yapana kadar bir dustk
gerilim agmasi olmasini engeller. Santrifiij veya fan gibi yiksek ataletli sistemlerde, gii¢ kaybinda
calismaya devam etme fonksiyonu gibi davranir.
(0) Pasif Dustk gerilim kontroli devre digi birakilir.
(1) Aktif Dusik gerilim kontroli etkinlestirilir.

47.03 | BESL VOLT OTO-ID FW blogu: VOLTAJ KONTROL (yukariya bakin)

Besleme geriliminin otomatik tanimlanmasini devreye alir. Ayrica, bkz. Gerilim kontrolii ve agma
limitleri bolUmU, sayfa 44.

(0) Pasif Besleme geriliminin otomatik tanimlanmasi devre digi. Strtcu gerilim
kontroll ve agma limitlerini 47.04 BESL VOLTAJI parametresinin

degerini kullanarak ayarlar.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(1) Aktif Besleme geriliminin otomatik tanimlanmasi devrede. Siiriici ara
devre sarjl esnasinda besleme gerilimi seviyesini algilar ve gerilim
kontroli ile agma limitlerini buna gére ayarlar.

47.04 | BESL VOLTAJI FW blogu: VOLTAJ KONTROL (yukariya bakin)

Nominal besleme gerilimini tanimlar. Besleme gerilimi otomatik tanitiminin 47.03 BESL VOLT OTO-ID

parametresi tarafindan devreye alinmamis olmasi durumunda kullantlir.

0...1000 V Nominal besleme gerilimi.

47.05 | LOW VOLT MOD ENA FW blogu: Yok

Duisuk gerilim modunu etkinlestirir/devre disi birakir (veya etkinlestirme/devre disi birakma yapan bir

sinyal kaynagi seger). 0 = Duglk gerilim modu devre digi, 1 = Diguk gerilim modu etkin. Bkz. Diistik

gerilim modu bolimu, sayfa 45.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

47.06 | LOW VOLT DC MIN FW blogu: Yok
Dustk gerilim modu igin minimum DC gerilimi. Bkz. Ddgiik gerilim modu bolimd, sayfa 45.
250...450V Duisuk gerilim modu igin minimum DC gerilimi.

47.07 | LOW VOLT DC MAX FW blogu: Yok

Dusuk gerilim modu igin maksimum DC gerilimi. Bkz. Diigiik gerilim modu bélumu, sayfa 45.

Not: Bu parametrenin degeri (47.06 LOW VOLT DC MIN + 50 V)'dan yiiksek olmalidir.

350...810V Distk gerilim modu igin maksimum DC gerilimi.

47.08 | EXT PU SUPPLY FW blogu: Yok

Bir aku gibi diistik DC besleme gerilimleri igin kullanilan harici giig tnitesi beslemesini etkinlestirir/

devre disi birakir (veya etkinlestirme/devre disi birakma yapan bir sinyal kaynagi seger). 0 = Harici

gl Unitesi beslemesi devre digl, 1 = Harici gli¢ Unitesi beslemesi etkin. Bkz. Diigiik gerilim modu

bolim, sayfa 45.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

Parametreler ve yazilim bloklari




167

Grup 48 FREN KIYICISI

Dahili fren kiyici konfiglirasyonu.

Yazilim blogu: BRAKE CHOPPER

35
FREN KIYICISI _ TLF10 2msec ay
(48) Iosblel | 48,01 BC ENABLE

Bu blok fren kiyici kontrol ve
denetimini konfiglre eder.

[TRUE] < 48.02 BC RUN-TIME ENA

48.03 BRTHERMTIMECONST
48.04 BR POWER MAX CNT
48.05 R BR

48.06 BR TEMP FAULTLIM
48.07 BR TEMP ALARMLIM

[0s]

[ 0.0000kW ]
[0.00000hm ]
[105%]

[95%]1

48.01

FREN KIYICI AKT FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Fren kiyici kontrolGni devreye alir.

Not: Fren kiyici kontroliini etkinlestirmeden 6nce, bir fren direncinin bagl takilmis ve asiri gerilim
kontrolliniin kapali oldugundan emin olun (47.01 YUKSEK VOLT KONT parametresi). Suriiciide dahili
olarak bir fren kiyici bulunmaktadir.

(0) Pasif Fren kiyici kontrolt devre digi birakilr.
(1) AKTIF Fren kiyici kontroliiniu direng asiri yik korumasi ile devreye al.
(2) Aktif Fren kiyici kontroliinii direng asiri yik korumasi olmadan devreye al.

Ornegin direngte, direng asir 1sindiginda siiriicliyli durduracak
sekilde baglanmis bir termik devre kesici bulunuyorsa bu ayar
kullanilabilir.

48.02

FRN KY CL ZM AKT FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Hizli calisma fren kiyici kontrolii icin kaynagi secer.

0 = Fren kiyicinin ¢alismasi dnlenir. Yani, fren kiyici 48.01 parametresiyle etkinlestirilmis ve DC
gerilimi etkinlestirme seviyesinin tizerine ¢gikmis olsa da fren kiyici etkin olmamaya devam eder.

1 = Fren kiyici daima aktiftir, yani DC gerilimi etkinlestirme seviyesine ulasirsa kiyici anahtarlama
yapmaya baglar (suricu ¢alismiyorken bile).

Bu parametre, kiyici kontroliinii yalnizca siriict jeneratdr modunda cgalisirken islev gorecek sekilde
programlamak igin kullanilir. Bu parametre 06.01 STATUS WORD1 bit3 (RUNNING) parametresine
varsayilan olarak bagldir.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

48.03

FRKY TER ZM SBT FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Asiri yik korumasi igin fren direncinin termik zaman sabitini tanimlar.

0...10000 s Fren direnci termik zaman sabiti.

48.04

FR KY MAX GUCU FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Direncin sicakligini izin verilen maksimum degere yukselten maksimum surekli frenleme gucini
tanimlar. Deger, asiri yuk korumasinda kullanilir.

0...10000 kW Maksimum surekli frenleme gtici.

Parametreler ve yazilim bloklari
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48.05

FREN DIRENC DEG

FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Fren direncinin diren¢ degerini

tanimlar. Deger, fren kiyici korumasinda kullanihr.

0.1...1000 ohm

Direnc.

48.06

FR KY ISI HATA L

FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Fren direnci sicaklik élgiimii denetimi icin hata limitini secer. Deger, 48.04 FR KY MAX GUCU
parametresi ile tanimlanan yuk ile yiklendiginde direncin ulastidi sicakligin ytzdesi olarak verilir.

Sinir asildiginda siiriicii FREN DIRENC ASIRI IS hatasi ile acar.

0...150%

Direng sicaklidi hata limiti.

48.07

FRKY ISI AL LMT

FW blogu: FREN KIYICISI (yukariya bakin)

Fren direnci sicaklik 6lgiimii denetimi igin alarm limitini secer. Deger, 48.04 FR KY MAX GUCU
parametresi ile tanimlanan yuk ile yuklendiginde direncin ulastigi sicakligin yizdesi olarak verilir.

Sinir asildiginda siiriicii FREN DIRENC ASIRI IS alarmi olusturur.

0...150%

Direng sicakhgi alarm limiti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Fieldbus iletisimi icin temel ayarlar. Ayrica bkz. Ek A - Fieldbus kontrolii, sayfa 339.

Yazilim blogu:

FIELDBUS
(50)

Bu blok

« fieldbus iletisimini bagslatir

* iletisim denetleme yéntemini seger

« fieldbus referanslarinin ve gergek
degerlerin dlgeklendiriimesini
tanimlar

» programlanabilir durum word bitleri
icin kaynak secer

« fieldbus kontrol ve durum
word'lerini ve referanslari gosterir.

FIELDBUS

36

MISC_2 500 psec

(€]

(Drive valug)
(Drive valug)
(Drive valug)

Drive value)

(Drive valug)

[ SPEED ACT]

(7/1.01)

[ TORQUE ]
(1/1.06)
(Drive valug)

(Drive valug)

Drive value)

(Drive valug)

Drive value)

(Drive valug)

50.01 FBA ENABLE
50.02 COMM LOSS FUNC
50.03 COMM LOSS T OUT
50.04 FBA REF1 MODESEL
50.05 FBA REF2 MODESEL
< 50.06 FBA ACT1 TR SRC
< 50.07 FBA ACT2 TR SRC
< 50.08 FBA SW B12 SRC
< 50.09 FBA SW B13 SRC
< 50.10 FBA SW B14 SRC
< 50.11 FBA SW B15 SRC
50.12 FBA CYCLE TIME
50.20 FB MAIN SW FUNC

2.12 FBA MAIN CW
2.13 FBA MAIN SW
2.14 FBA MAIN REF1
2.15 FBA MAIN REF2

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

2.12 FBA ANA CW (sayfa 67)
2.13 FBA ANA SW (sayfa 69)
2.14 FBA ANA REF1 (sayfa 70)

215 FBAANAR

EF2 (sayfa 70)

50.01 | FBA AKTIF FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Siricu ile fieldbus adaptori arasindaki haberlesmeyi devreye alir.

(0) Pasif iletisim yok.

(1) Aktif Siruci ile fieldbus adaptori arasindaki iletisim etkinlegtirilir.
50.02 | HAB KAYIP FONK FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Sdrlcinin bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki verecegini seger. Zaman gecikmesi 50.03 HAB
KAY ZAMANI parametresi tarafindan tanimlanir.

(0) Hayir

iletisim kesintisi algilama devre digi birakilir.

(1) Hata

iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi (izerine siiriicii,
FIELDBUS HATASI ile agar ve serbest durus yapar.

(2) Guvenli Hiz

iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi (izerine siiriicii,
FIELDBUS HATASI alarmi iiretir ve hizi, 46.02 GUVENLI HIZ
parametresi tarafindan tanimlanan degere ayarlar.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda calismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

A

Parametreler ve yazilim bloklari
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(3) Son Hiz iletisim kesintisi algilama etkindir. iletisim kesintisi oldugunda, siiriici
FIELDBUS HAB ALRM alarmini Uretir ve hizi, suricinun galistigi
seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan
ortalama hiza gore belirlenir.

UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya devam
A etmenin glvenli oldugundan emin olun.
50.03 | HAB KAY ZAMANI FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

50.02 HAB KAYIP FONK parametresi tarafindan tanimlanan islem gergeklesmeden énceki zaman

gecikmesini tanimlar. Zaman sayimi baglanti mesaji giincelleyemediginde baslar.

0,3...6553,5 s Fieldbus iletisim kayb1 islevi gecikmesi.

50.04 | FBA REF1 MOD SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

FBA REF1 fieldbus referansi élgeklendirmesini ve fieldbus'a génderilen gercek degeri secer (FBA ACT1).

(0) Ham data Olgeklendirme yok (yani veri dlgeklendiriimeden aktarilir). Fieldbus'a
gonderilen gergek deger kaynagi, 50.06 FBA GER1 TR SEC
parametresi tarafindan segilir.

(1) Tork Fieldbus adaptér moduili moment referansi lgeklendirme kullanir.
Moment referansi 6lgeklendirme kullanilan fieldbus profili tarafindan
tanimlanir (6rn. ABB Siirlculeri Profili tamsayi degeri 10000, moment
degerinin %100'Une karsilik gelir). 1.06 TORK sinyali, fieldbus'a
gercek deger olarak génderilir. Ilgili fieldbus adaptér moddiliiniin
Kullanim Kilavuzuna bakin.

(2) Hiz Fieldbus adaptdr modulu hiz referansi 6lgeklendirme kullanir. Hiz
referansi dlgeklendirme kullanilan fieldbus profili tarafindan tanimlanir
(6rn. ABB Sdrucdleri Profili tamsay degeri 20000, 25.02 HIZ
SKALASI parametresi degerine karsilk gelir). 1.01 GERCEK HIZ
sinyali, fieldbus'a gergek deger olarak génderilir. llgili fieldbus adaptor
modulinin Kullanim Kilavuzuna bakin.

(5) Oto Yukaridaki segeneklerden biri, aktif kontrol moduna gére otomatik
olarak segilir. Bkz. 34 parametre grubu.

50.05 | FBA REF2 MOD SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Fieldbus referansi FBA REF2 6lgeklendirmesini secer.

Bkz. 50.04 FBA REF1 MOD SEC parametresi.

50.06 | FBA GER1 TR SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

50.04 FBA REF1 MOD SEC / 50.05 FBA REF2 MOD SEGC parametresi (0) Ham data olarak

ayarlandiginda, fieldbus gergek degeri 1 icin kaynak secer.

Deger isareti: Grup ve dizin

Parametreler ve yazilim bloklari
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50.07 | FBA GER2 TR SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

50.04 FBA REF1 MOD SEC / 50.05 FBA REF2 MOD SEC parametresi (0) Ham data olarak
ayarlandiginda, fieldbus gergek degeri 2 icin kaynak secer.

Deger isareti: Grup ve dizin

50.08 | FBA SW B12 SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Serbestge programlanabilir fieldbus durum word biti 28 kaynagini secer (2.13 FBA ANA SW bit 28).
Fieldbus iletisim profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini unutmayin.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

50.09 | FBA SW B13 SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Serbestge programlanabilir fieldbus durum word biti 29 kaynagini seger (2.13 FBA ANA SW bit 29).
Fieldbus iletisim profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini unutmayin.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

50.10 | FBA SW B14 SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Serbestge programlanabilir fieldbus durum word biti 30 kaynagini seger (2.13 FBA ANA SW bit 30).
Fieldbus iletisim profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini unutmayin.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

50.11 | FBA SW B15 SEC FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Serbestge programlanabilir fieldbus durum word biti 31 kaynagini secer (2.13 FBA ANA SW bit 31).
Fieldbus iletisim profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini unutmayin.

Bit isareti: Grup, dizin ve bit

50.12 | FBA CYCLE TIME FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Fieldbus iletisim hizini secger. Varsayilan segim (2) Hizli seklindedir. Hizi diigirmek CPU yikina
azaltir.

Asagidaki tabloda, her bir parametre ayari igin donglisel ve dongtisel diistik verilerin okuma/yazma
araliklari gosterilmigtir.

Se¢im Doéngiisel* | Dongiisel
olmayan*
Yavas 10 ms 10 ms
Normal 2ms 10 ms
Hizh 500 us 2ms

*Dongusel verilere fieldbus CW ve SW, Ref1 ve Ref2 ve Act1 ile Act2 dahildir.
**Dongusel dusik veriler 52 ve 53 parametre gruplarina atanmig parametre verilerini igerir.

(0) Yavas Yavas hiz secilmistir.
(1) Normal Normal hiz segilmigtir.
(2) Hizh Hizli hiz segilmigtir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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50.20

FB MAIN SW FUNC

FW blogu: FIELDBUS (yukariya bakin)

Ozellikle siiriicii uyarlamalari igin gesitli uyumluluk ayarlari igeri.

Bit

Adi

Bilgiler

0

Run enable func

1 = Sadece parametre:
Harici calisma izni sinyali (par. 10.09 RUN AKTIF) 1 degerine
sahipken siirlict bite deger 1 yazar.

0 = Param VE Fb cw:

Harici calisma aktif sinyali (par. 10.09 RUN AKTIF) 1 VE 2.12 FBA
ANA CW 7. bit (CALISMA AKTIF) 1 oldugunda siiriicil, bite 1 deger-
ini yazar.

Mech brake func

1 = Force ramp stop: Siriict, mekanik bir fren kullanildigi zaman
daima rampa durdurmayi kullanir.

0 = Allow coast stop:
Mekanik bir fren kullanildi§i zaman serbest durdurmaya izin verilir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 51 FBA AYARLARI

Diger fieldbus iletisim konfiglirasyonu. Bu parametrelerin ayarlanmasi, yalnizca bir
fieldbus adaptor modulinin takilmis olmasi durumunda gereklidir. Ayrica bkz. Ek A -
Fieldbus kontrolii, sayfa 339.

Notlar:

* Bu parametre grubu, fieldbus adaptéri Kullanim Kilavuzunda parametre grubu 1
veya A olarak sunulur.

* Yeni ayarlar, striclye bir sonraki gli¢ verilmesinde (slrticlyl kapatmadan 6nce
en az 1 dakika bekleyin) veya 51.27 FBA PAR REFRESH parametresi
etkinlestirildiginde gecerli olur.

51.01

FBA TiPI FW blogu: Yok

Takilmig adaptdr moduliine dayal olarak fieldbus protokollni gésterir.

Tanimlanmamig Fieldbus adaptér modili bulunamadi (uygun sekilde baglanmamig
veya 50.01 FBA AKTIF parametresi ile devre digi birakilmig).

(Fieldbus protokolii) Belirtilen protokol igin takilmis fieldbus adaptord.
51.02 | FBA PAR2 FW blogu: Yok
51.26 | FBA PAR26 FW blogu: Yok
51.02...51.26 parametreleri adaptdr moduliine 6zgldir. Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptor
modulinin Kullanim Kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini unutmayin.
51.27 | FBA PAR REFRESH FW blogu: Yok

Tum degistirilmis adaptér modili konfiglirasyon parametre ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra,
deger otomatik olarak (0) YAPILDI deg@erine geri doner.

Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

(0) YAPILDI Yenileme tamamlandi.
(1) REFRESH Yenileniyor.
51.28 | PAR TABLO VER FW blogu: Yok

Sdrlciunin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modili konfigirasyon esleme dosyasinin
parametre tablosu revizyonunu gdsterir.

xyz formatinda, burada x = majdr revizyon numarasi; y = mindr revizyon numarasi; z = dizeltme
numarasi.

51.29

DRIVE TiP KODU FW blogu: Yok

Surlciunin hafizasinda saklanan fieldbus adaptdr moduli konfiglirasyon esleme dosyasinin surlci
tipi kodunu gosterir.

Ornek: 520 = ACSM1 Hiz ve Moment Kontrol Programi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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51.30

MAP DOSYA VER

FW blogu: Yok

Sdrlciinin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modiili esleme dosyasi revizyonunu gosterir.
On altilik formattadir. Ornek: 0x107 = revizyon 1.07.

51.31

D2FBA HAB DURUMU

FW blogu: Yok

Fieldbus adaptér modulu iletisiminin durumunu géruntiler.

(0) IDLE Adaptor konfiglire edilmemis.
(1) EXEC. INIT Adaptér baslatiliyor.
(2) TIME OUT Adaptor ve siriict arasindaki haberlesmede bir zaman gecikmesi

gergeklesmistir.

(3) CONFIG ERROR

Adaptdr konfiglirasyon hatasi: Fieldbus adaptér moduliindeki ortak
program revizyonunun majér ya da minér revizyon kodu modul igin
gereken revizyon degil (bkz. 51.32 FBA HAB SW VER parametresi)
veya dosya karsidan ylikleme esleme (¢ kereden daha fazla sayida
basarisiz olmus.

(4) OFF-LINE Adaptor kapali durumda.

(5) ON-LINE Adaptor agik durumda.

(6) RESET Adaptor, donanim resetleme islemi gergeklestiriyor.
51.32 | FBA HAB SW VER FW blogu: Yok

Adaptér modulin ortak program revizyonunu gdsterir.

axyz formatinda, burada a = major revizyon numarasi; Xy = mindr revizyon numaralari. z = dizeltme

numarasi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

51.33

FBA UYG SW VER

FW blogu: Yok

Adaptér modulin uygulama program revizyonunu gosterir.

Format axyz'de harfler su anlama gelir: a = major revizyon numarasi; Xy = min0r revizyon numaralari;

z = dliizeltme numarasi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 52 FBA DATA GiRiSi

Bu parametreler siricl tarafindan fieldbus kontrol cihazina gonderilecek verileri
secer ve ayarlanmalari yalnizca bir fieldbus adaptér modilintn takilmis olmasi
durumunda gereklidir. Ayrica bkz. Ek A - Fieldbus kontrolii, sayfa 339.

Notlar:

* Bu parametre grubu, fieldbus adaptérl Kullanim Kilavuzunda parametre grubu 3
veya C olarak sunulur.

* Yeni ayarlar, striclye bir sonraki gli¢ verilmesinde (slrticlyl kapatmadan 6nce
en az 1 dakika bekleyin) veya 51.27 FBA PAR REFRESH parametresi
etkinlestirildiginde gecerli olur.

* Veri word'lerinin maksimum sayisi protokole baglidir.

52.01 | FBA DATA IN1 FW blogu: Yok
Sdrucuden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan verileri secer.
0 Kullaniimiyor.
4 Durum Word (16 bit).
5 Gergek deger 1 (16 bit).
6 Gergek deger 2 (16 bit).
14 Durum Word (32 bit).
15 Gergek deger 1 (32 bit).
16 Gergek deger 2 (32 bit).
101...9999 Parametre dizini.

52.02 | FBA DATA IN2 FW blogu: Yok

52.12 | FBA DATA IN12 FW blogu: Yok

Bkz. 52.01 FBA DATA IN1.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 53 FBA DATA CIKISI

Bu parametreler fieldbus kontrol cihazi tarafindan siriclye gonderilecek verileri
secer ve ayarlanmalari yalnizca bir fieldbus adaptér modulinin takilmis olmasi
durumunda gereklidir. Ayrica bkz. Ek A - Fieldbus kontrolii, sayfa 339.

Notlar:

* Bu parametre grubu, fieldbus adaptéri Kullanim Kilavuzunda parametre grubu 2
veya B olarak sunulur.

* Yeni ayarlar, suriclye bir sonraki gli¢ verilmesinde (slrtclyl kapatmadan 6nce
en az 1 dakika bekleyin) veya 51.27 FBA PAR REFRESH parametresi
etkinlestirildiginde gegerli olur.

» Veri word'lerinin maksimum sayisi protokole baglidir.

53.01 | FBA DATA OUT1 FW blogu: Yok
Fieldbus kontrol cihazindan siirlicliye aktarilacak olan verileri seger.
0 Kullaniimiyor.
1 Kontrol Word (16 bit).
2 Referans REF1 (16 bit).
3 Referans REF2 (16 bit).
11 Kontrol Word (32 bit).
12 Referans REF1 (32 bit).
13 Referans REF2 (32 bit).
1001...9999 Parametre dizini.

53.02 | FBA DATA OUT2 FW blogu: Yok

53.12 | FBA DATA OUT12 FW blogu: Yok
Bkz. 53.01 FBA DATA OUT1.

Parametreler ve yazilim bloklari




Grup 55 HABERLESME ARACI

Opsiyonel JPC-01 Ag iletisim adaptérleri kullanan, kurulu RS-485 agi icin ayarlar.
Ag, bircok surtcuyl kontrol etmek icin tek bir PC veya kontrol panelinin kullanimina
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imkan tanir.
Daha fazla bilgi icin, bkz. JPC-01 Ag iletisim adaptérii Kullanici Kilavuzu
(3AUA0000072233).

55.01 | MDB STATION ID FW blogu: Yok

sahip olmalidir.

RS-485 agi Uzerindeki surtcunin kimligini tanimlar. Her bir strticu atanmig bir kimlik numarasina

1...247

Kimlik numarasi. Sirtculer igin, 1 ile 31 arasinda bir sayi kullanin.
(DriveStudio kimlik numarasi olarak 247'yi kullanir.)

55.02 | MDB BAUD RATE FW blogu: Yok
Ag Uzerindeki iletisim hizini ayarlar.
Not: Eger kontrol cihazi olarak bir kontrol paneli kullaniliyorsa, bu parametre (0) Oto olarak
ayarlanmalidir.
(0) Oto iletisim hizi otomatik olarak belirlenir. Calistirma esnasinda ve bir
iletisim kopuklugu sonrasi ilk hiz 9600 baud'dur.
(1) 9600 9600 baud.
(2) 19200 19200 baud.
(3) 38400 38400 baud.
(4) 57600 57600 baud.
55.03 | MDB PARITY FW blogu: Yok

Parite bitlerinin kullanimini tan

imlar. Ayni ayar tim g¢evrimigi istasyonlarda kullaniimalidir.

0..3

Parite bitlerinin sayisi.
+ 0 = 8 higbiri 1

* 1 =8 higbiri 2
*2=28gift1
+3=8tek 1

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 57 D2D HABERLESME

Surdcl-siruci iletisimi ayarlari. Bkz. Ek B - Siirticl - sdrticli baglantisi, sayfa 347.

Yazihm blogu: D2D COMMUNICATION
.
D2D HABERLESME TUF9 500 peee @
(57) 2.17 D2D MAIN CW [———
e 2.19 D2D REF1|——
Bu blok slriicu-slrucd iletigimini 2.20 D2D REF2

ayarlar. Ayni zamanda ana suricu-
suricu kontrol word'lint ve iki

[ Disabled ]

57.01 LINK MODE

LAarm ] 57.02 COMM LOSS FUNC

referans! QOSterlr- o 57.03 NODE ADDRESS
tosmnoone] 57.04 FOLLOWER MASK 1
Loenmnd 57.05 FOLLOWER MASK 2
T R < 57.06 REF 1 SRC
%ﬁo Tl < 57.07 REF 2 SRC
[ D2D FOLLOWER CW ]

< 57.08 FOLLOWER CW SRC
57.09 KERNEL SYNC MODE
57.10 KERNEL SYNC OFFS
57.11 REF 1 MSG TYPE
57.12 REF1 MC GROUP
57.13 NEXT REF1 MC GRP
57.14 NR REF1 MC GRPS

(4/2.18)
[ NoSync ]

[0.000 ms ]

[ Broadcast ]

[o]
[o]

[1]

Diger parametre gruplarinda bulunan | 2.17 D2D ANA CW (sayfa 70)
blok gikislari 2.19 D2D REF1 (sayfa 71)
2.20 D2D REF2 (sayfa 71)

57.01 | LINK MODU FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Sdrlcu-suricu baglantisini etkinlestirir.

(0) Pasif Sdrlci-suricil baglantisi devre disidir.
(1) Follower Sirucu, sirtcu-sirict baglantisinda follower niteligindedir.
(2) Master Siriicl, strici-surict baglantisinda master niteligindedir. Tek

seferde yalnizca bir strlicii master olabilir.

57.02 | HAB KAYIP FONK FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Hatali sirlici-surtci iletisimi konfiglirasyonu ya da iletisim kesintisi algilandiginda strticiiniin nasil
tepki verecegini seger.

(0) Hayir Koruma etkin degil.
(1) Alarm Sirtcu bir alarm Gretir.
(2) Hata Sdrlci bir hata ile acar.
57.03 | MOD ADRESI FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Follower surici igin diUgum adresini ayarlar. Her follower 6zel bir digim adresine sahip olmalidir.

Not: Eger surlicl, slrtcu-siriict baglantisinda master olarak ayarlanmigsa, bu parametre etkisizdir
(master'a otomatik olarak 0 digiim adresi atanir).

1...62 Mod adresi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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57.04

FOLLOWER MASK1 FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Master sirlctde toplanacak olan follower'lari secer. Eger toplanan bir follower'dan yanit alinamazsa,
57.02 HAB KAYIP FONK parametresi tarafindan segilen islem gerceklestirilir.

En 6nemsiz bit 1 digim adresine sahip follower'i gosterirken en énemli bir follower 31'i gdsterir. Bir bit

1 olarak ayarlandiginda, ilgili diigiim adresi toplanir. Ornegin bu parametre 0x3 olarak ayarlandiginda
1 ve 2 numarali follower'lar toplanir.

0x00000000...0x7FFFFFFF | Follower maskesi 1.

57.05

FOLLOWER MASK2 FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Master surlclde toplanacak olan follower'lari secger. Eger toplanan bir follower'dan yanit alinamazsa,
57.02 HAB KAYIP FONK parametresi tarafindan secilen islem gerceklestirilir.

En 6nemsiz bit 32 digum adresine sahip follower'i gésterirken en énemli bir follower 62'i gosterir. Bir
bit 1 olarak ayarlandi§inda, ilgili diigiim adresi toplanir. Ornegin bu parametre 0x3 olarak
ayarlandiginda 32 ve 33 numarali follower'lar toplanir.

0x00000000...0x7FFFFFFF | Follower maskesi 2.

57.06

REF 1 SEC FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Follower'lara génderilen D2D referansi 1 kaynagini seger. Parametre, master siriiclide ve ayrica ¢cok
noktall bir mesaj zincirinde alt master'larda (57.03 MOD ADRESI = 57.12 REF1 MC GRUP) etkilidir
(bkz. 57.11 REF1 MSG TiPi parametresi).

Varsayilan deger P.03.04 seklindedir, yani 3.04 RAMPA SONA ERDI.

Deger isareti: Grup ve dizin.

57.07

REF 2 SEC FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Master surlcide tum follower'lara yayinlanan D2D referans 2 kaynagini seger.
Varsayilan deger P.03.13 seklindedir, yani 3.13 TORK REF CIKISI.

Deger isareti: Grup ve dizin.

57.08

FOLLOWER CW SEC FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Follower'lara gonderilen D2D kontrol word'ln kaynagdini secer. Parametre, master sirticide ve ayrica
cok noktall bir mesaj zincirinde alt master'larda etkilidir (bkz. 57.11 REF1 MSG TiPi parametresi).

Varsayilan deger P.02.18 seklindedir, yani 2.18 D2D FOLLOWER CW.

Deger isareti: Grup ve dizin.

57.09

KERNEL SENK MODU FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Siiriicli zaman seviyelerinin hangi sinyal ile senkronize edildigini belirler. istenmesi halinde 57.10
KERNEL SENK OFFS parametresi ile bir ofset tanimlanabilir.

(0) Senkron Yok Senkronizasyon yok.

(1) D2D Senkron Eger siricu, surucu-suruct baglantisi Gizerinde master ise,
follower'lara bir senkronizasyon sinyali yayinlar. Eger surici follower
ise, yazilim zaman seviyelerini master'dan alinan sinyale gére
senkronize eder.

(2) FB Senkron Sirici, yazihm zaman seviyelerini fieldbus adaptori araciligiyla
alinan senkronizasyon sinyaline gére senkronize eder.

Parametreler ve yazilim bloklari
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(3) FB-D2D Senkr Eger slricu, slrtcu-sirtct baglantisi Gzerinde master ise, yazilim
zaman seviyelerini fieldbus adaptéri araciligiyla alinan
senkronizasyon sinyaline gore senkronize eder ve sinyali strtcu-
sUrtict baglantisi Gzerinde yayinlar. Eger sirtict follower ise bu
ayarin etkisi olmaz.

57.10 | KERNEL SENK OFFS FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Alinan senkronizasyon sinyaliyle striiclinlin siire seviyeleri arasindaki bir ofseti mikrosaniye

cinsinden tanimlar. Pozitif degerde suriicii zaman seviyeleri, senkronizasyon sinyalinin gerisine

disecektir; negatif degerde suriici zaman seviyeleri 6nde olacaktir.

-4999...5000 us Senkronizasyon ofseti.

57.11 | REF1 MSG TiPi FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Sdrlci-suricd iletisiminde varsayilan olarak master, sirlci-surici kontrol word'unu referanslar 1 ve

2'yi tum follower'lara yayinlar. Bu parametre goklu yayin saglar; érn. striicti-strici kontrol word'unu

ve referans 1'i belirli bir stirlicliye veya suriicii grubuna yollamak. Bunun ardindan mesaj, gok noktali
bir zincir olusturmak igin bagka bir strlici grubuna iletilebilir.

Master'da ve ayrica herhangi bir alt master'da (6rn. mesaji diger follower'lara ileten follower'lar),

kontrol kelimesini ve referans 1 igin kaynaklar sirasiyla 57.08 FOLLOWER CW SEC ve 57.06 REF 1

SEC parametreleri tarafindan segilir.

Not: Referans 2 master tarafindan tiim follower'lara yayinlanir.

Daha fazla bilgi icin, bkz. Ek B - Siirticti - sirticl baglantisi, sayfa 347.

(0) Broadcast Kontrol word'u ve referans 1, master tarafindan tiim follower'lara
goOnderilir. Master'da bu ayar varsa, parametrenin follower'larda bir
etkisi olmaz.

(1) Reft MC Grp Sirtcu-surici kontrol Kelimesini ve referans 1 sadece, 57.13
SONRAKI REF1MCGR parametresi tarafindan belirlenen goklu yayin
grubundaki suriculere gonderilir. Bu ayar ayrica, ¢oklu yayin zinciri
olusturmak igin alt master’larda da (57.03 MOD ADRESI ve 57.12
REF1 MC GRUP parametrelerinin ayni degere ayarlandigi
follower’lar) kullanilabilir.

57.12 | REF1 MC GRUP FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Siirictiniin ait oldugu ¢oklu yayin grubunu seger. Bkz. 57.11 REF1 MSG TiPi parametresi.

0...62 Coklu yayin grubu (0 = yok).

57.13 | SONRAKI REFIMCGR FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Coklu yayin mesaijinin iletilecegi bir sonraki siirlicti goklu yayin grubunu belirler. Bkz. 57.11 REF1

MSG TiPi parametresi. Bu parametre yalnizca master ve alt master’larda (57.03 MOD ADRESI ve

57.12 REF1 MC GRUP parametrelerinin ayni degere ayarlandigi follower’lar) etkilidir.

0...62 Mesaj zincirindeki bir sonraki ¢oklu yayin grubu.

57.14 | REF1 MC GR SAY FW blogu: D2D HABERLESME (yukariya bakin)

Mesaj zincirinde mesaj gonderen siirlicllerin sayisini belirler. Son siriiciiniin master’a onay

gondermedigi varsayildiginda, bu deger tipik olarak zincirdeki ¢oklu yayin gruplarinin sayisina esittir.

Bkz. 57.11 REF1 MSG TiPi parametresi.

Notlar:

* Bu parametre yalnizca master’da etkilidir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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1...62 Coklu yayin mesaj zincirindeki toplam baglanti sayisi.

57.15

D2D COMM PORT FW blogu: Yok

Siirlicli-sriici baglantisinin bagh oldugu donanimi tanimlar. Ozel durumlarda (zorlu galisma kosullari
gibi), FMBA modulli RS-485 arabirimi tarafindan saglanan galvanik yalitim, standart strlcu-siricu

baglantisindan daha dayanikli iletisime neden olabilir.,

(0) on-board JCU Kumanda Unitesindeki XD2D konnektorii kullanihr.
(1) Yuva 1 JCU opsiyon yuvasi 1'e takili bir FMBA modula kullanihr.
(2) Yuva 2 JCU opsiyon yuvasi 2'e takili bir FMBA moduild kullanihr.
(3) Yuva 3 JCU opsiyon yuvasi 3'e takil bir FMBA moduild kullanihr.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 90 ENCODER MODUL SEC

Enkoder etkinlestirme, emulasyon, TTL eko ve enkoder kablosu arizalarini algilama
ayarlari.

Yazilim iki enkoderi, enkoder 1 ve 2, destekler (ancak, sadece bir FEN-21 Resolver
Arabirim Modull desteklenir). Tur sayimi sadece enkoder 1 tarafindan desteklenir.
Asagidaki opsiyonel arabirim modulleri mevcuttur:

» TTL Enkoder Arabirim Moduli FEN-01: iki TTL girisi, TTL ¢ikisi (enkoder
emiulasyonu ve eko igin), pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris, PTC
sicaklik sensorl baglantisi

» Mutlak Enkoder Arabirimi FEN-11: mutlak enkoder girisi, TTL girisi, TTL cikig!
(enkoder emulasyonu ve eko i¢in), pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris,
PTC/KTY sicaklik sensort baglantisi

* Resolver Arabirim Moduli FEN-21: resolver girisi, TTL girisi, TTL ¢ikisi (enkoder
emiulasyonu ve eko igin), pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris, PTC/KTY
sicaklik sensorl baglantisi

» HTL Enkoder Arabirim Moduli FEN-31: HTL enkoder girisi, TTL ¢ikisi (enkoder
emulasyonu ve eko igin), pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris, PTC/KTY
sicaklik sensorl baglantisi.

Arabirim modulu surlicl secenek Yuva 1 veya 2'ye baglidir. Not: Ayni tipten iki
enkoder arabirim modulu kullanilamaz.

Enkoder/resolver konfiglirasyonu igin bkz. parametre grubu 91 (sayfa 187), 92
(sayfa 192) ve 93 (sayfa 193).

Not: Konfigurasyon verileri, glicin aciimasinin ardindan arabirim modulinin logic
kayitlarina yazilir. Parametre degerleri degistirildiginde sabit bellege kaydetmek igin
16.07 PARAM KAYIT parametresini kullanin. Yeni ayarlar surlcuye tekrar glc
verildiginde devreye girer ve 90.10 ENC PAR TAZELEME parametresi ile yeniden
konfiglrasyon sonrasi devreye alinir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Yazilim blogu:
ENCODER
3)

Bu blok

» enkoder arabirimi 1/2 ile iletigimi
etkinlestirir

» enkoder emilasyonunu/ekosunu
devreye alir

» enkoder 1/2 hizini ve gergek
konumunu gosterir

ENCODER
15

TLF8 250 psec )

1.08 ENCODER 1 SPEED [———
1.09 ENCODER 1 POS [———
1.10 ENCODER 2 SPEED [———
1.11 ENCODER 2 POS [——
2.16 FENDISTATUS [——

[ Hore ] 90.01 ENCODER 1 SEL

90.02 ENCODER 2 SEL
90.03 EMUL MODE SEL
90.04 TTL ECHO SEL
90.05 ENC CABLE FAULT
90.10 ENC PAR REFRESH
o 93.21 EMUL PULSE NR

FITERES < 93.22 EMUL POS REF

None
[ Disabled ]
[ Disabled ]
[ Fault ]

[ Dore ]

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok girigleri

93.21 EMUL PULS SAY (sayfa 195)
93.22 EMUL POZ REF (sayfa 195)

Diger parametre gruplarinda bulunan
blok ¢ikiglari

1.08 ENC 1 HIZI (sayfa 63)
1.09 ENC 1 POZ (sayfa 63)
1.10 ENC 2 HIZI (sayfa 64)
1.11 ENC 2 POZ (sayfa 64)
2.16 FEN DI DURUMU (sayfa 70)

90.01 | ENC 1 SEC

FW blogu: ENCODER (yukariya bakin)

Opsiyonel enkoder/resolver arabirimi 1 ile haberlegsmeyi etkinlestirir.

Not: Bu arabirimden alinan veriler arabirim 2'ye gore daha gtincel oldugundan mumkin oldugunca
enkoder arabirimi 1'in kullaniimasi Onerilir. Diger taraftan, emilasyonda kullanilan konum degerleri
surlcl yazilimi tarafindan belirlendiginde, degerler arabirim 1'e gére daha hizli aktarildigindan
arabirim 2'nin kullaniimasi onerilir.

(0) Yok

Pasif.

(1) FEN-01 TTL+

Haberlesme aktif. Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi Modul{.
Giris: lletisim destegi ile TTL enkoder girisi (X32). Bkz. 93 parametre
grubu.

(2) FEN-01 TTL

Haberlesme aktif. Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi Moduli.
Giris: TTL enkoder girisi (X31). Bkz. 93 parametre grubu.

(3) FEN-11 ABS

Haberlesme aktif. Modill tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Giris:
Mutlak enkoder girisi (X42). Bkz. 91 parametre grubu.

(4) FEN-11 TTL

Haberlesme aktif. Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Giris:
TTL enkoder girisi (X41). Bkz. 93 parametre grubu.

(5) FEN-21 RES

Haberlesme aktif. Modil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Girig:
Resolver girisi (X52). Bkz. 92 parametre grubu.

(6) FEN-21 TTL

Haberlesme aktif. Modil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Girig: TTL
enkoder girisi (X51). Bkz. 93 parametre grubu.
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(7) FEN-31 HTL Haberlesme aktif. Modil tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. Giris:
HTL enkoder girigi (X82). Bkz. 93 parametre grubu.

90.02

ENC 2 SEC FW blogu: ENCODER (yukariya bakin)

Opsiyonel enkoder/resolver arabirimi 2 ile haberlesmeyi etkinlestirir.
Segenekler igin bkz. 90.01 ENC 1 SEC parametresi.
Not: Tam saft devirlerinin sayilmasi enkoder 2 igin desteklenmemektedir.

90.03

EMUL MOD SEC FW blogu: ENCODER (yukariya bakin)

Enkoder emulasyonunu devreye alir ve emulasyon isleminde kullanilan konum degerini ve TTL
cikigini seger.

Enkoder emiilasyonunda, hesaplanan konum farki TTL ¢ikisi Gzerinden aktarilacak, karsilik gelen
TTL puls sayisina donusturalir. Konum farki, en son ve daha dnceki konum degerleri arasindaki
farktir.

Emilasyonda kullanilan konum degeri strtict yazilimi tarafindan belirlenen bir konum veya enkoder
tarafindan oél¢ilen bir konum olabilir. Eger slrlict yazilimi konumu kullaniliyorsa kullanilan konum igin
kaynak 93.22 EMUL POZ REF parametresi ile segilir. Yazilim bir gecikmeye neden oldugundan
gercek konumun daima enkoderden alinmasi onerilir. Striici yaziliminin yalnizca konum referansi
emilasyonunda kullaniimasi 6nerilir.

TTL enkoder verileri TTL ¢ikigi Gzerinden bir suriiclye aktarilirken enkoder emiilasyonu, puls sayisini
artirmak ya da azaltmak icin kullanilabilir. Eger puls sayisinin degistiriimesi gerekmiyorsa veri
donustirme igin enkoder ekosunu kullanin. Bkz. 90.04 TTL EKO SEC parametresi. Not: Eger
enkoder emilasyonu ve ekosu ayni FEN-xx TTL ¢ikisi i¢in devreye alinirsa, emilasyon ekoya gére
onceliklidir.

Eger emulasyon kaynagi olarak bir enkoder girisi segilmisse, ilgili se¢im 90.01 ENC 1 SEC veya 90.02
ENC 2 SEC parametresi ile etkinlegtiriimelidir.

Emiulasyonda kullanilan TTL enkoderi puls sayisi 93.21 EMUL PULS SAY parametresi tarafindan
tanimlanmalidir. Bkz. 93 parametre grubu.

(0) Pasif Emilasyon devre disl.

(1) FEN-01 SWref Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi Modili. Emilasyon:
Sdraci yazilimi konumunun (kaynak 93.22 EMUL POZ REF
parametresi ile segilir) FEN-01 TTL ¢ikigina emulasyonu yapilir.

(2) FEN-01 TTL+ Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi Moduli. Emulasyon: FEN-
01 TTL enkoder girisi (X32) konumunun FEN-01 TTL cikisina
emulasyonu yapilr.

(3) FEN-01 TTL Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi Moduli. Emulasyon: FEN-
01 TTL enkoder girisi (X31) konumunun FEN-01 TTL ¢ikisina
emulasyonu yapilr.

(4) FEN-11 SWref Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Emilasyon: Surtci
yazilimi konumunun (kaynak 93.22 EMUL POZ REF parametresi ile
secilir) FEN-01 TTL cikisina emulasyonu yapllir.

(5) FEN-11 ABS Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Emulasyon: FEN-11
mutlak enkoder girisi (X42) konumunun FEN-11 TTL ¢ikisina
emdulasyonu yapilir.

(6) FEN-11 TTL Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Emulasyon: FEN-11
TTL enkoder girisi (X41) konumunun FEN-11 TTL ¢ikisina
emdulasyonu yapillir.
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(7) FEN-21 SWref

Modul tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Emilasyon: Surtci yazilimi
konumunun (kaynak 93.22 EMUL POZ REF parametresi ile segilir)
FEN-21 TTL c¢ikisina emulasyonu yaplilir.

(8) FEN-21 RES

Modlil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Emilasyon: FEN-21 resolver
girisi (X52) konumunun FEN-21 TTL ¢ikigina emulasyonu yapilir.

(9) FEN-21 TTL

Moddl tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Emulasyon: FEN-21 TTL
enkoder girigi (X51) konumunun FEN-21 TTL ¢ikigina emilasyonu

yapilr.

(10) FEN-31 SWref

Moddl tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. Emulasyon: Sirtci
yazilimi konumunun (kaynak 93.22 EMUL POZ REF parametresi ile
segilir) FEN-31 TTL c¢ikigina emilasyonu yapllir.

(11) FEN-31 HTL

Moddl tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. Emulasyon: FEN-31 HTL
enkoder girisi (X82) konumunun FEN-31 TTL ¢ikisina emulasyonu
yapllir.

90.04

TTL EKO SEC

FW blogu: ENCODER (yukariya bakin)

TTL enkoder sinyal ekosu i¢in arabirimi devreye alir ve seger.
Not: Eger enkoder emilasyonu ve ekosu ayni FEN-xx TTL ¢ikisi icin devreye alinirsa, emilasyon

ekoya gore onceliklidir.

(0) Pasif

TTL ekosu devre digl.

(1) FEN-01 TTL+

Moduil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi. Eko: TTL enkoder girisi
(X32) pulslari TTL ¢ikisina eko yapillir.

(2) FEN-01 TTL

Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi. Eko: TTL enkoder girisi
(X31) pulslar TTL ¢ikisina eko yapillir.

(3) FEN-11 TTL

Modlil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Eko: TTL enkoder girigi
(X41) pulslari TTL ¢ikigina eko yapllir.

(4) FEN-21 TTL

Moduil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Eko: TTL enkoder girisi (X51)
pulslari TTL ¢ikisina eko yapilr.

(5) FEN-31 HTL

Modiil tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. Eko: HTL enkoder girisi
(X82) pulslari TTL ¢ikisina eko yapilir.

90.05

ENC KABLO HATASI

FW blogu: ENCODER (yukariya bakin)

FEN-xx enkoder arabirimi tarafindan enkoder kablo hatasinin algilanmasi durumunda yapilacak

islemi secer.
Notlar:

» Bu islevsellik, sadece siniis/kosinls artimli sinyalleri temel alarak FEN-11 mutlak enkoder girisi ve
FEN-31 HTL girigi ile kullanilabilmektedir.

+ Hiz geri beslemesi igin enkoder girigi kullanildigi zaman (bkz. 22.01 HIZ GB SECIMI), bu parametre
22.09 SPEED FB FAULT parametresi tarafindan gecersiz kilinabilir.

(0) Hayir

Kablo hatasi algilama etkin degin.

(1) Hata

Siriici ENCODER 1/2 CABLE hatasi ile acar.
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(2) Uyarn

Surtci ENCODER 1/2 CABLE uyarisi olugturur. Sinus/kosinus aralkli
sinyallerinin maksimum puls frekansinin 100 kHz deg@erini agsmasi
durumunda énerilen ayar budur; yiksek frekanslarda, sinyaller islevi
cagirmaya yetecek olgiide zayiflayabilir. Maksimum puls frekansi
asagidaki sekilde hesaplanabilir:

Puls / devir (par. 91.01) x D/dak olarak maksimum hiz
60

90.06 | TERS CVRM ENK SIN FW blogu: Yok
Enkoder sinyallerinin doniis yoni kablaj degisikligi yapmadan ayri olarak tersine gevrilebilir.
(0) Hayir Enkoder dénls yonleri tersine gevrilmez.
(1) Enk1 Enkoder 1 donus yonu tersine gevrilir.
(2) Enk2 Enkoder 2 dénls ydnu tersine gevrilir.
(3) Her ikisi de Enkoder 1 ve 2'nin dénme yonlerinin her ikisi de tersine gevrilir.
90.10 | ENC PAR TAZELEME FW blogu: ENCODER (yukariya bakin)

Parametrenin 1 olarak ayarlanmasi FEN-xx arabirimlerinin tekrar konfigiire edilmesini gerekli kilar; bu,
90...93 gruplarindaki parametrelerde yapilan degisikliklerin etkinlik kazanmasi igin gereklidir.

Not: Bu parametre suricu c¢alisirken degistirilemez.

(0) Yapildi

Yenileme tamamlandi.

(1) Konfigu

Yeniden konfigiire et. Deder otomatik olarak YAPILDI sekline
donecekir.
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Grup 91 MUTLAK ENC KONFIG

Mutlak enkoder konfiglirasyonu; 90.01 ENC 1 SEC /90.02 ENC 2 SEC parametresi
(3) FEN-11 ABS olarak ayarlandiginda kullanilir.

Opsiyonel FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirim moduli asagidaki enkoderleri destekler:

« Sifir puls bulunan veya bulunmayan ve sin/cos iletisim sinyalleri bulunan veya
bulunmayan artimli sin/cos enkoderler

* Aralikh sinus/kosinus sinyalli EnDat 2.1/2.2 (kismen sinUs/kosinus sinyali
olmadan®)

» Aralikl sin/cos sinyalleri bulunan hiperface enkoderleri

* Artimh sinds/kosinus sinyalli SSI (Senkronize Seri Arabirim) (kismen sinus/
kosinus artimh sinyalleri hari¢*).

+ Tamagawa 17/33-bit dijital enkoderler (bir tur icindeki konum verisinin
¢6zUnarlga 17 bittir; cok dénasli verilerde 16 bitlik bir tur sayimi mevcuttur).

* Artimli sin/cos sinyallerine sahip olmayan EnDat ve SSI enkoderleri, sadece
enkoder 1 olarak kismi sekilde desteklenir: Hiz kullanilamaz ve konum verisinin anlik
zaman kismi (gecikme) enkodere baghdir.

Bkz. parametre grubu 90, sayfa 183, ve FEN-11 Mutlak Enkoder Araytiz Kullanim
Kilavuzu (3AFE68784841 [ingilizce)).

Not: Konfigurasyon verileri, glicin aciimasinin ardindan arabirim modulindn logic
kayitlarina yazilir. Parametre degerleri dedistirildiginde sabit bellege kaydetmek icin
16.07 PARAM KAYIT parametresini kullanin. Yeni ayarlar sarticlye tekrar glic
verildiginde devreye girer ve 90.10 ENC PAR TAZELEME parametresi ile yeniden
konfiglrasyon sonrasi devreye alinir.

Yazilim blogu:
MUTLAK ENC KONFIG _ MSC_4 10msec @

Bu blok mutlak enkoder baglantisini
konfiglre eder.

ABSOL ENC CONF

42

91.01 SINE COSINE NR
91.02 ABS ENC INTERF
91.03 REV COUNT BITS
91.04 POS DATA BITS
91.05 REFMARK ENA
91.06 ABS POS TRACKING
91.10 HIPERFACE PARITY
91.11 HIPERF BAUDRATE
91.12 HIPERF NODE ADDR
91.20 SSI CLOCK CYCLES
91.21 SSI POSITION MSB
91.22 SSI REVOL MSB
91.23 SSI DATA FORMAT
91.24 SSI BAUD RATE
91.25 SSI MODE

91.26 SSI TRANSMIT CYC
91.27 SSI ZERO PHASE
91.30 ENDAT MODE
91.31 ENDAT MAX CALC
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91.01

SIN COS SAYISI FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

Tur basina kullanilan siniis/kosinlis dalga dongusi sayisini tanimlar.

Not: EnDat veya SSI enkoder surekli modda kullanilirken bu parametrenin ayarlanmasina gerek
yoktur. Bkz. 91.25 SSI MODU / 91.30 ENDAT MODU parametresi.

0...65535 Devir basina sinis/kosinls dalga dongisi sayisi.
91.02 | ABS ENC TiPI FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
Mutlak enkoder pozisyonu igin kaynak seger.
(0) Yok Secilmedi.
(1) Commut sig iletisim sinyalleri.
(2) EnDat Seri arabirim: EnDat enkoder.
(3) Hiperfaz Seri arabirim: HIPERFACE enkoder.
(4) SSI Seri arabirim: SS| enkoder.
(5) Tamag. 17/ 33B Seri arabirim: Tamagawa 17/33 bitli enkoder.
91.03 | TUR SAYISI (BIT) FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
Cok déniislii enkoderlerde, tur sayiminda kullanilan bit sayisini tanimlar. 91.02 ABS ENC TiPI o
parametresi (2) EnDat, (3) Hiperfaz veya (4) SSI olarak ayarlandiginda kullanilir. 91.02 ABS ENC TIPI
parametresi (5) Tamag. 17/ 33B olarak ayarlandiginda, bu parametrenin sifir disinda bir degere
ayarlanmasi ¢ok dénuslu veri talebini etkinlestirir.
0...32 Devir sayiminda kullanilan bit sayisi. Orn. 4096 devir => 12 bit.
91.04 | POZ BILGISI (BIT) FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
91.02 ABS ENC TiPi parametresi (2) EnDat, (3) Hiperfaz veya (4) SSl olarak ayarlandiginda, bir devir
dahilinde kullanilan bit sayisini tanimlar. 91.02 ABS ENC TIPI parametresi (5) Tamag. 17/ 33B olarak
ayarlandiginda, bu parametre dabhili olarak 17’ye ayarlanir.
0...32 Devir basina kullanilan bit sayisi. Orn. 32768 konum / devir => 15 bit.
91.05 | Z AKTIF FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

Bir FEN-11 modulinin (varsa) mutlak enkoder girisi (X42) igin enkoder sifir pulsunu devreye alir. Sifir
puls konum mandallama igin kullanilabilir.

Not: Seri arabirimlerde (yani 91.02 ABS ENC TIPi parametresi ayari (2) EnDat, (3) Hiperfaz, (4) SSI
veya (5) Tamag. 17/ 33B oldugunda), sifir puls yoktur.

(0) FALSE Sifir puls devre digidir.

(1) TRUE Sifir puls etkindir.
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91.06

ABS POS TRACKING FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

Ozellikle dengesiz yiklii bir digli oraninda, bir calistirma (veya enkoder yenileme) sonrasi 6zgiin ve
net bir sekilde gergcek konumu belirlemek igin, mutlak enkoder tagsmalarinin (tek ve ¢gok dénuslu
enkoder ve resolver) sayisini belirleyen konum izlemeyi etkinlestirir.

Konum izleme her etkinlestirildiginde veya devre digi birakildiginda, 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresini (1) Konfigu seklinde ayarlayarak da etkinlestiriimelidir.

Not: Eger enkoder surlcu kapaliyken enkoder araliginin yarisindan fazlasi miktarda déndiriimusse,
tasma sayaci sifirlanmalidir. Sayaci sifirlamak icin, 91.06 ABS POS TRACKING parametresini (0)
Pasif ve 90.10 ENC PAR TAZELEME parametresini (1) Konfigu olarak ayarlayin.

(0) Pasif Konum izleme devre digi.
(1) Aktif Konum izleme etkin.
91.10 | PARITY FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

Parite ve stop bitlerinin HIPERFACE enkoder icin kullanimini tanimlar (yani 91.02 ABS ENC TiPI
parametresi (3) Hiperfaz olarak ayarlandiginda).

Tipik olarak parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.

(0) Tek Tek parite gOsterge biti, bir stop biti.
(1) Cift Cift parite gosterge biti, bir stop biti.
91.11 | BAUD RATE FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

HIPERFACE enkoderi igin baglanti aktarim hizini tanimlar (yani 91.02 ABS ENC TiPi parametresi (3)
Hiperfaz olarak ayarlandiginda).

Tipik olarak parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.

(0) 4800 4800 bit/s.
(1) 9600 9600 bit/s.
(2) 19200 19200 bit/s.
(3) 38400 38400 bit/s.
91.12 | NOD ADRESI FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

HIPERFACE enkoderi igin diigiim adresini tanimlar (yani 91.02 ABS ENC TiPi parametresi (3)
Hiperfaz olarak ayarlandiginda).

Tipik olarak parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.

0...255 HIPERFACE enkoderi digiim adresi.

91.20

SSI SAAT DARB FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

SSI mesajinin uzunlugunu tanimlar. Uzunluk, saat dongiisu sayisi olarak tanimlanir. Déngu sayisi, bir
SSI mesaj gergevesindeki bit sayisina 1 ekleyerek hesaplanabilir.

SSI enkoderler ile kullanilir, 6rn. 91.02 ABS ENC TiPi parametresi ayari (4) SSI oldugunda.

2..127 SSI mesaj uzunlugu.
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91.21 | SSI POZ MSB FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
SSI mesaji igindeki konum verilerinin MSB (temel 6nemli bit) konumunu tanimlar. SSI enkoderler ile
kullanilir, 6rn. 91.02 ABS ENC TIPI parametresi ayari (4) SSI oldugunda.
1...126 Konum verileri MSB konumu (bit numarasi).
91.22 | SSI TUR MSB FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
SSI mesaiji icindeki devir say|S|n]n_MSB (temel 6nemli bit) konumunu tanimlar. SSI enkoderler ile
kullanilir, 6rn. 91.02 ABS ENC TIPI parametresi ayari (4) SSI oldugunda.
1...126 Devir sayimi MSB konumu (bit numarasi).
91.23 | SSI DATA FORMAT FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
SSI enkoderi igin veri formati secer (yani 91.02 ABS ENC TiPI parametre ayari (4) SSI oldugunda).
(0) binary ikili kod.
(1) gray Gray kodu.
91.24 | SSI BAUD RATE FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
SSI enkoderi igin baud hizi seger (yani 91.02 ABS ENC TiPi parametre ayari (4) SSI oldugunda).
(0) 10 kbit/s 10 kbit/s.
(1) 50 kbit/s 50 kbit/s.
(2) 100 kbit/s 100 kbit/s.
(3) 200 kbit/s 200 kbit/s.
(4) 500 kbit/s 500 kbit/s.
(5) 1000 kbit/s 1000 kbit/s.
91.25 | SSI MODU FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
SSI enkoder modunu seger.
Not: Parametrenin yalnizca bir SSI enkoder sirekli modda iken ayarlanmasi gereklidir; yani Sinis/
kosinls siny_al! bulunmayan SSI enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak desteklenir). SSI enkoder, 91.02
ABS ENC TIPI parametresi (4) SSI seklinde ayarlanarak segilir.
(0) Basl. poz. Tek konum aktarim modu (ilk konum).
(1) Devami Sirekli konum aktarim modu.
91.26 | SSI ILETIM CEV FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)
SSI enkoder igin aktarim déngulsini seger.
Not: Bu parametrenin yalnizca bir SSI enkoder siirekli modda iken ayarlanmasi gereklidir; yani Siniis/
kosinds sinyali bulunmayan SSI enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak desteklenir). SSI enkoder, 91.02
ABS ENC TIPI parametresi (4) SSI seklinde ayarlanarak segilir.
(0) 50 us 50 ps.
(1) 100 us 100 ps.
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(2) 200 us 200 ps.
(3) 500 us 500 ps.
(4) 1 ms 1 ms.
(5) 2 ms 2 ms.
91.27 | SSI SIFIR FAZI FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

SSI seri baglanti verilerinde sifir dederine karsilik gelen bir siniis/kosinis sinyal siresi iginde faz
agisini tanimlar. Parametre, sinls/kosinls aralikh sinyallerini temel alarak SSI konum verileri ile
konumun senkronizasyonu igin kullanilir. Hatali senkronizasyon +1 aralik siiresi hatasina neden

olabilir.

Not: Bu parametrenin yalnizca bir sinls/kosiniis aralikh sinyalli bir SSI enkoder ilk konum modunda
kullanildiginda ayarlanmasi gereklidir.

(0) 31545 der

31545 derece.

(1) 45-135 der

45-135 derece.

(2) 135-225 der

135-225 derece.

(3) 225-315 der

225-315 derece.

91.30

ENDAT MODU

FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

EnDat enkoder modunu seger.

Not: Bu parametrenin yalnizca bir EnDat enkoder sirekli modda iken ayarlanmasi gereklidir; yani
sinlis/kosinls sinyali bulunmayan EnDat enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak desteklenir). EnDat
enkoder, 91.02 ABS ENC TiPI parametresi (2) EnDat seklinde ayarlanarak segilir.

(0) Basl. poz.

Tek konum aktarim modu (ilk konum).

(1) Devamii

Surekli konum veri aktarim modu.

91.31

ENDAT MAX HES

FW blogu: MUTLAK ENC KONFIG (yukariya bakin)

EnDat enkoder igin maksimum enkoder hesaplama sliresini seger.

Not: Bu parametrenin yalnizca bir EnDat enkoder sirekli modda iken ayarlanmasi gereklidir; yani
sinlis/kosinls sinyali bulunmayan EnDat enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak desteklenir). EnDat
enkoder, 91.02 ABS ENC TiPI parametresi (2) EnDat seklinde ayarlanarak segilir.

(0) 10 us 10 ps.
(1) 100 us 100 ps.
(2) 1 ms 1ms.
(3) 50 ms 50 ms.
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Grup 92 RESOLVER KONFIG

Resolver konfiglirasyonu; 90.01 ENC 1 SEC /90.02 ENC 2 SEC parametresi (5)
FEN-21 RES olarak ayarlandiginda kullanilir.

Opsiyonel FEN-21 Resolver Arabirim modiill, sintsoidal gerilim ile tahriklenen (rotor
sargisina) ve rotor agisi ile orantil olarak sinUs ve kosinUs sinyalleri olusturan (stator
sargisina) resolverlar ile uyumludur.

Not: Konfigurasyon verileri, glictn aciimasinin ardindan adaptérin logic kayitlarina
yazilir. Parametre degerleri degistirildiginde sabit bellege kaydetmek igin 16.07
PARAM KAYIT parametresini kullanin. Yeni ayarlar surtcluye tekrar gug verildiginde
devreye girer ve 90.10 ENC PAR TAZELEME parametresi ile yeniden konfiglrasyon
sonrasi devreye alinir.

Resolver otomatik ayari, 92.02 RESOLV VOLT veya 92.03 RESOLV FREKANSI
parametrelerindeki degisikliklerin ardindan resolver giriginin etkinlestiriimesi
durumunda otomatik olarak gergeklestirilir. Resolver kablo baglantilarinda yapilan
degisikliklerin ardindan otomatik ayarlama zorlanmalidir. Bu, 92.02 RESOLV VOLT
veya 92.03 RESOLV FREKANSI parametresini mevcut dederine ayarlayarak ve
90.10 ENC PAR TAZELEME parametresini 1 olarak ayarlayarak saglanabilir.

Eger resolver (ya da mutlak enkoder) sabit miknatisli motordan geri besleme igin
kullaniliyorsa, degistirme ya da parametrelerde degisiklik sonrasinda Otofoz tanitim
calismasi gerceklestiriimelidir. Bkz. parametre 99.13 ID RUN MODU ve bélim
Otomatik fazlama, sayfa 38.

Bkz. parametre grubu 90, s_ayfa 183, ve FEN-21 Resolver Arabirim Kullanim
Kilavuzu (3AFE68784859 [Ingilizce]).

Yazihim blogu: RESOLVER CONF

RESOLVER KONFIG - I DD ®
B 197,01 RESOLV POLEPAIRS

(92) [4.0Vrms]

Bu blok resolver baglantisini
konfigire eder.

92.02 EXC SIGNAL AMPL

LUl 92.03 EXC SIGNAL FREQ

92.01

REOLV KUTUP SAY FW blogu: RESOLVER KONFIG (yukariya bakin)

Kutup cifti sayisini seger.

1...32 Kutup ¢ifti sayisi.

92.02

RESOLV VOLT FW blogu: RESOLVER KONFIG (yukariya bakin)

Etkinlestirme sinyalinin genisligini tanimlar.

4.0...12.0 Vrms Etkinlestirme sinyali genisligi.

92.03

RESOLV FREKANSI FW blogu: RESOLVER KONFIG (yukariya bakin)

Etkinlestirme sinyalinin frekansini tanimlar.

1...20 kHz Etkinlestirme sinyali frekansi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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TTL/HTL giris ve TTL cikis konfiglirasyonu. Bkz. parametre grubu 90, sayfa 183, ve
ilgili enkoder genigletme modulinun kilavuzu.

93.01...93.06 parametreleri TTL/HTL enkoder, enkoder 1 olarak kullanildiginda
kullanilir (bkz. parametre 90.01 ENC 1 SEC).

93.11...93.16 parametreleri TTL/HTL enkoder, enkoder 2 olarak kullanildiginda
kullanilir (bkz. parametre 90.02 ENC 2 SEC).

Genel olarak, TTL/HTL enkoderleri igin yalnizca 93.01/93.11 parametreleri

ayarlanmalidir.

Not: Konfiglrasyon verileri, giiciin acilmasinin ardindan adaptériin logic kayitlarina
yazilir. Parametre degerleri degistirildiginde sabit bellege kaydetmek igin 16.07

PARAM KAYIT parametresini kullanin. Yeni ayarlar suricuye tekrar gugc verildiginde
devreye girer ve 90.10 ENC PAR TAZELEME parametresi ile yeniden konfigurasyon

sonrasi devreye alinir.

(93)

Yazilhim blogu:
PULS ENC KONFIiG

Bu blok TTL/HTL giris ve TTL cikigl
konfigiire eder.

PULSE ENC CONF

TLF11 10 msec )
93.01 ENC1 PULSE NR
93.02 ENC1 TYPE
ladorsml 193 03 ENC1 SP CALCMODE
[TRE] 93.04 ENC1 POS EST ENA
93.05 ENC1 SP EST ENA
93.06 ENC1 OSC LIM
93.11 ENC2 PULSE NR
93.12 ENC2 TYPE
ladorsml 193 13 ENC2 SP CALCMODE
[TRE] 93.14 ENC2 POS EST ENA
93.15 ENC2 SP EST ENA
93.16 ENC2 OSC LIM

[ol

[ Quadrature ]

[ FALSE]
[4880Hz ]
[o]

[ Quadrature ]

[FALSE]

[ 4880Hz ]

93.01 | ENC1 PULS SAY FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)
Enkoder 1 igin puls sayisi / devir degerini tanimlar.
0...65535 Enkoder 1 igin devir basina puls sayisi.

93.02 | ENC1 TiPI FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)
Enkoder 1 tipini seger.
(0) Quadrat Ceyrek enkoder (iki kanal; kanal A ve B)
(1) tek ylz Tek iz enkoder (bir kanal, kanal A)

93.03 | ENC1 SAYIM SEKLI FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 1 igin hiz hesaplama modunu secer.
*93.02 ENC1 TIPi parametresi tarafindan tek iz modu segildiginde, hiz her zaman pozitiftir.

Parametreler ve yazilim bloklari



194

(0) A&B hepsi

Kanal A ve B: Hiz hesaplama icin yikselen ve diisen kenarlar
kullanilir. Kanal B: D6nme y6nuni tanimlar. *

Not: 93.02 ENC1 TiPi parametresi tarafindan tek iz modu segildiginde
0 ayari 1 ayari gibi hareket eder.

(1) A hepsi Kanal A: Hiz hesaplama i¢in yukselen ve dusen kenarlar kullanilir.
Kanal B: Dénme yonini tanimlar. *

(2) A yikselen Kanal A: Hiz hesaplama igin yukselen kenar kullanilir. Kanal B:
Ddnme yéninu tanimlar. *

(3) A dusen Kanal A: Hiz hesaplama igin diigsen kenar kullanilir. Kanal B: Donme

yonind tanimlar. *

(4) oto yiikselen

(5) oto diisen

Kullanilan mod (0, 1, 2 veya 3), puls frekansina bagli sekilde
asagidaki tabloya gore otomatik olarak degistirilir:

93.03=4 [ 93.03=5
Kullanilan mod

Kanalin puls frekansi

0 0 <2442 Hz
1 1 2442...4884 Hz
2 3 > 4884 Hz

93.04 | ENC1 POZ TAH AKT FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Konum verisi ¢dzunurligunua arttirmak icin enkoder 1 dahilinde konum tahmini kullanilip

kullaniimayacagini seger.

(0) FALSE Olgiilen konum (Coziiniirliik: Ceyrek enkoderler icin 4 x puls / devir,
tek iz enkoderler igin 2 x puls / devir.)

(1) TRUE Tahmini konum. (Konum ekstrapolasyon kullanilir. Ekstrapolasyon veri
istendiginde gerceklesir.)

93.05 | ENC1 HIZ TAH AKT FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 1 ile hesaplanan ya da tahmini hiz kullanimini seger.

(0) FALSE Son hesaplanan hiz (hesaplama araligi 62.5 ys...4 ms).

(1) TRUE Tahmini hiz (veri istendiginde tahmin edilir) Tahmin, sabit durumda
¢alisma sirasinda hiz dalgalanmasini artirir ancak dinamikleri
iyilestirir.

93.06 | ENC1 OSIi LMT FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 1 icin gegis filtresini etkinlestirir. Secilen puls frekansinin tizerinde dénls yoni degisiklikleri

g6z ardi edilir.

(0) 4880Hz Donus yonu degisikligine 4880 Hz frekansin altinda izin verilir.

(1) 2440Hz Donus yonu degisikligine 2440 Hz frekansin altinda izin verilir.

(2) 1220Hz Donus yonu degisikligine 1220 Hz frekansin altinda izin verilir.

(3) Pasif Donus yonu degisikligine tim puls frekanslarinda izin verilir.

93.11 | ENC2 PULS SAY FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 2 igin puls sayisi / devir degerini tanimlar.

Parametreler ve yazilim bloklari
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0...65535 Enkoder 2 igin devir basina puls sayisi.

93.12

ENC2 TiPI FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 2 tipini secer. Segenekler igin bkz. parametre 93.02 ENC1 TiPi.

93.13

ENC2 SAYIM SEKLI FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 2 igin hiz hesaplama modunu secer.
Secenekler igin bkz. 93.03 ENC1 SAYIM SEKLI parametresi.

93.14

ENC2 POZ TAH AKT FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 2 ile élglilen veya tahmin edilen konumun kullanihp kullaniimayacagini seger.
Secenekler igin bkz. 93.04 ENC1 POZ TAH AKT parametresi.

93.15

ENC2 HIZ TAH AKT FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 2 ile hesaplanan ya da tahmini hiz kullanimini secer.
Segenekler icin bkz. 93.05 ENC1 HIZ TAH AKT parametresi.

93.16

ENC2 OSI LMT FW blogu: PULS ENC KONFIG (yukariya bakin)

Enkoder 2 igin gegis filtresini etkinlestirir. Secilen puls frekansinin Gzerinde dénus yonu degisiklikleri
g6z ardi edilir.

Secenekler icin bkz. 93.06 ENC1 OSI LMT parametresi.

93.21

EMUL PULS SAY FW blogu: ENCODER (sayfa 183)

Enkoder emilasyonunda kullanilan TTL/HTL puls / devir sayisini tanimlar.
Enkoder emilasyonu 90.03 EMUL MOD SEC parametresi ile devreye alinir.

0...65535 Enkoder emilasyonunda kullanilan TTL puls sayisi.

93.22

EMUL POZ REF FW blogu: ENCODER (sayfa 183)

90.03 EMUL MOD SEGC parametresi (1) FEN-01 SWref, (4) FEN-11 SWref, (7) FEN-21 SWref veya
(10) FEN-31 SWref seklinde ayarlandiginda, enkoder emilasyonunda kullanilan konum degeri igin
kaynagi secger. Bkz. 90 parametre grubu.

Kaynak, herhangi bir gergek veya referans konumu degeri olabilir (1.09 ENC 1 POZ ve 1.11 ENC 2
POZ haric).

Deger isareti: Grup ve dizin

93.23

EMUL POZ OFFSET FW blogu: Yok

Giris konumunun sifir noktasina goéreceli olarak emilasyonu yapilan konumun sifir noktasini tanimlar
(bir tur icinde). Girig konumu 90.03 EMUL MOD SEC parametresi tarafindan segilir.

Ornegin offset 0 ise, giris konumu 0'dan her gegtigi seferde emiilasyon yapilmis bir sifir pulsu
olusturulur. 0,5 bir offset kullaniimigsa, giris konumu 0,5'ten her gegtigi seferde (bir tur iginde)
emdilasyon yapilmis bir sifir pulsu olusturulur.

0 ... 0,99998 tur Emdilasyonu yapilmis sifir pulsu konumunun ofseti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 95 HW KONFIiG

Donanimla ilgili ¢esitli ayarlar.

95.01 | KONTR KART GUCU FW blogu: Yok

Sarlci kontrol Gnitesine nasil eneriji verildidini tanimlar.

(0) Dahili 24V Siritcu kontrol Gnitesine, Uzerine monte edildigi stricl gli¢
Unitesinden enerji verilir.

(1) Harici 24V Siritcu kontrol Unitesine harici gii¢ kaynagindan enerji verilir.

95.02 | SOK BOBIN AKTF FW blogu: Yok

Sirtctde AC bobini olup olmadigini tanimlar.

(0) HAYIR Surtcide AC bobini yoktur.

(1) YES Sirtctde AC bobini vardir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 97 KULLANICI MOT PAR

Motor ID run sirasinda tahmin edilen model de@erlerinin kullanici ayari. Degerler
“birim basina” veya Sl degerleri olarak girilebilir.

97.01 | KULL MOT PAR AKT FW blogu: Yok

Motor modeli parametrelerini 97.02...97.14 ve rotor agisi ofset parametresini 97.20 etkinlestirir.
Notlar:

* 99.13 ID RUN MODU parametresi tarafindan motor ID run segildiginde, parametre degderi otomatik
olarak sifira ayarlanir.Motor ID run sirasinda belirlenen motor 6zelliklerine gore 97.02...97.20
parametrelerinin degerleri giincellenir.

* Bu parametre suriicu galisirken degistirilemez.

(0) NoUserPars 97.02...97.20 parametreleri aktif degil.
(1) UserMotPars 97.02...97.14 parametrelerinin de@erleri motor modelinde kullanilir.
(2) UserPosOffs 97.20 parametresinin degeri rotor agisi ofseti olarak kullanilir.

97.02...97.14 parametreleri aktif degil.

(3) AllUserPars 97.02...97.14 parametrelerinin degerleri, motor modelinde ve 97.20
parametresinin deg@eri rotor agisi ofseti olarak kullanilir.

97.02 | RS_BIRIM FW blogu: Yok

Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar.

0...0,5 p.u. (birim basina) Stator direnci.

97.03 | RR_BIRIM FW blogu: Yok

Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.

0...0,5 p.u. (birim basina) Rotor direnci.

97.04 | LM_BIRIM FW blogu: Yok

Motor modelinin Ly, ana endlktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.

0...10 p.u. (birim basgina) Ana enduktans.

97.05 | SL_BIRIM FW blogu: Yok

Kagak endiktansini oLg tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.

0...1 p.u. (birim basina) Kacgak endiktansi.

97.06 | LD_BIRIM FW blogu: Yok

Dogrudan eksen (senkron) endiiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin gegerlidir.

0...10 p.u. (birim bagina) Dogrudan eksen (senkronizasyon) endiiktansi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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97.07

LQ_BIRIM FW blogu: Yok

Ceyrek eksen (senkron) endiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin gegerlidir.

0...10 p.u. (birim bagina) Ceyrek eksen (senkronizasyon) endiiktansi.

97.08

PM AKI_BIRIM FW blogu: Yok

Sabit miknatis akisini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisl motorlar igin gegerlidir.

0...2 p.u. (birim basina) Sabit miknatisli aki.

97.09

RS _OHM FW blogu: Yok

Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar.

0,00000...100,00000 ohm Stator direnci.

97.10

RR_OHM FW blogu: Yok

Motor modelinin Rg rotor direncini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.

0,00000...100,00000 ohm Rotor direnci.

97.11

LM_mh FW blogu: Yok

Motor modelinin L, ana enduktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.

0,00...100000,00 mH Ana endiktans.

97.12

SL_mh FW blogu: Yok

Kacak enduktansini 6Lg tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.

0,00...100000,00 mH Kacgak endiiktansi.

97.13

LD_mh FW blogu: Yok

Dogrudan eksen (senkron) endiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin gecerlidir.

0,00...100000,00 mH Dogrudan eksen (senkronizasyon) endiiktansi.

97.14

LQ_mh FW blogu: Yok

Ceyrek eksen (senkron) endiiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar icin gecerlidir.

0,00...100000,00 mH Ceyrek eksen (senkronizasyon) endiiktansi.

Parametreler ve yazilim bloklari
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97.18 | SIGNAL INJECTION FW blogu: Yok

Sinyal enjeksiyonunu etkinlestirir. Motorun diisiik hiz bolgesine bir yiiksek frekansli degisen sinyal
enjekte edilerek tork kontrollinin kararliligr arttirihir. Sinyal enjeksiyonu farkli amplitiit seviyelerinde
etkinlestirilebilir.

Not: Yeterli performans sagdlayan, miimkiin oldugu kadar diisiik bir seviye kullanin. Sinyal
enjeksiyonu senkronize olmayan motorlarda kullanilamaz.

(0) Pasif Sinyal enjeksiyonu devre disi.
(1) %5 Aktif Sinyal enjeksiyonu %5'lik amplitit seviyesinde etkin.
(2) %10 Aktif Sinyal enjeksiyonu %10'luk amplitit seviyesinde etkin.
(3) %15 Aktif Sinyal enjeksiyonu %15'lik amplitiit seviyesinde etkin.
(4) %20 Aktif Sinyal enjeksiyonu %20'lik amplitlt seviyesinde etkin.
97.20 | POS OFFSET USER FW blogu: Yok
Senkron motorun sifir pozisyonu ve pozisyon sensoérinun sifir pozisyonu arasinda bir a¢i ofseti
tanimlar.
Notlar:

» Deger, elektrik derecesi cinsindendir. Elektrik agisi, mekanik aginin motor kutbu ¢ifti sayisiyla
carpimina esittir.
* Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin gegerlidir.

0...360° Aci ofseti.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Grup 98 MOT HESAP DEGERI

Hesaplanan motor degerleri.

98.01 | NOM TORK SKALA FW blogu: Yok

Nem olarak %100'e karsilik gelen nominal moment.

Not: Bu parametre, eger verilmigse, 99.12 MOT NOM TORK parametresinden kopyalanir. Aksi
taktirde deger hesaplanir.

0...2147483 Nm Nominal moment.

98.02 | KUTUP SAY FW blogu: Yok

Hesaplanan motor kutup ¢ifti sayisi.
Not: Bu parametre kullanici tarafindan ayarlanamaz.

0...1000 Hesaplanan motor kutup ¢ifti sayisi.

Parametreler ve yazilim bloklari



Grup 99 START-UP DATA

Dil, motor verileri ve moto
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r kontrol modu gibi baslatma ayarlari.

Motor nominal de@erleri surtcu start edilmeden ayarlanmalidir; ayrintili talimatlar
icin bkz. bolim Devreye alma, sayfa 15.

DTC motor kontrol modunda 99.06...99.10 parametreleri ayarlanmalidir; 99.11 ve
99.12 parametreleri ayarlandiginda daha yuksek kontrol hassasligi saglanir.

Skaler kontrolde 99.06...99.09 parametreleri ayarlanmaldir.

99.01 | DIL FW blogu: Yok
Dili seger.
Not: Asagida listelenen tim diller desteklenmeyebilir.
(0809h) ENGLISH ingilizce.
(0407h) DEUTSCH Almanca.
(0410h) ITALIANO italyanca.
(040Ah) ESPANOL ispanyolca.
(041Dh) SVENSKA isvegge.
(041Fh) TURKCE Tirkce.
(040Ah) CHINESE Cince.
99.04 | MOTOR TiPI FW blogu: Yok
Motor tipini seger.
Not: Bu parametre sirici caligirken degistirilemez.
(0) AM Asenkron motor. Sincap kafesi rotorlu (i¢ fazli AC gerilim beslemeli
endiksiyon motoru.
(1) PMSM Sabit miknatish motor. Sabit miknatish rotor ve siniisoidal BackEMF
gerilimli tGg fazli AC gerilim beslemeli senkron motor.

Parametreler ve yazilim bloklari
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99.05 | MOTOR KONT MODU FW blogu: Yok
Motor kontrol modunu seger.
DTC (Dogrudan moment kontroli) modu bir gok uygulama igin uygundur.
Skaler kontrol, DTC’nin uygulanamadidi 6zel durumlar igin uygundur. Skaler Kontrolde sirlicli bir
frekans referansi ile kontrol edilir. Skaler kontrolde, DTC’nin 6ne gikan 6zelligi olan motor kontrol
hassasiyetine ulagilamaz. Skaler kontrol modunda motor tanitma galismasi (99.13), (20) parametre
grubundaki tork sinirlari, DC tutma ve DC miknatislama (11.04...11.06, 11.01) gibi bazi standart
ozellikler devre disidir.
Not: Dogru motor ¢alistirma, motor miknatislama akiminin inverter nominal akiminin %90’ini
asmamasini gerektirir.
Not: Skaler kontrol modu kullanilmamalidir.
» g¢oklu motor uygulamalarinda: 1) eger yiik motorlar arasinda esit olarak dagitilmamigsa, 2)
motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlama yapildiktan sonra degistirilecekse,
* motorun nominal akim degeri striiciniin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da kigiikse, veya
 eger slrucu motora baglanmadan kullaniliyorsa (6r. test amagli olarak)
(0) DTC Dogrudan moment kontrolii modu.
(1) Skaler Skaler kontrol modu.
99.06 | MOT NOM AKIMI FW blogu: Yok
Nominal motor akimini tanimlar. Motor gu¢ plakasindaki degere esit olmalidir. Eger invertere birden
fazla motor baglanmigsa, motorlarin toplam akimini girin.
Not: Dogru motor galistirma, motor miknatislama akiminin inverter nominal akiminin %90’ini
asmamasini gerektirir.
Not: Bu parametre sirlcu caligirken degistirilemez.
0...32767 A Nominal motor akimi.
Not: Dogrudan kontrol modunda izin verilen aralik sirtctiniin 1/6...2
x |y degeridir (parametre 99.05 MOTOR KONT MODU = (0) DTC).
Skaler kontrol modunda (parametre 99.05 MOTOR KONT MODU =
(1) Skaler) izin verilen aralk surticinin 0...2 x [,y deg@eridir.
99.07 | MOT NOM VOLT FW blogu: Yok
Nominal motor gerilimini tanimlar. Nominal gerilim, motora nominal ¢galisma noktasinda verilen temel
bir faz-faz rms gerilimidir. Bu parametrenin degeri, asenkron motor isim plakasindaki degere esit
olmalidir.
Not: Motorun deger plakasina gore uygun sekilde baglandigindan emin olun (yildiz veya delta).
Not: Sabit miknatisli motorlarla nominal gerilim, BackEMF gerilimidir (motor nominal devirdeyken).
Eger gerilim degeri rpm olarak, 6érnegin 60 V / 1000 rpm seklinde verilmigse, 3000 rpm nominal hiz
icin gerilim, 3 x 60 V = 180 V seklindedir. Nominal gerilimin, bazi motor imalatgilari tarafindan verilen
esdeger DC motor gerilimi (E.D.C.M.) degeri ile ayni olmadigina dikkat edin. Nominal gerilim,
E.D.C.M. gerilimini 1,7'ye bélerek elde edilebilir (= 3'Un kare koku).
Not: Motor izolasyonundaki stres her zaman suriici besleme gerilimine baglidir. Bu ayni zamanda,
motor gerilim nominal deg@erinin siricinidn nominal dederinden ve slrtctnlin beslemesinden dusuk
oldugu durum igin de gecerlidir.
Not: Bu parametre suricu c¢alisirken degistirilemez.
0...32767 V Nominal motor gerilimi.
Not: izin verilen aralik siiriiciiniin 1/6...2 x Uy degeridir.

Parametreler ve yazilim bloklari
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99.08

MOT NOM FRE FW blogu: Yok

Nominal motor frekansini tanimlar.
Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

5...500 Hz Nominal motor frekansi.

99.09

MOT NOM HIZI FW blogu: Yok

Nominal motor hizini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki dedere esit olmalidir. Parametre degeri
degistirildiginde 20 parametre grubundaki hiz sinirlarini kontrol edin.

Not: Bu parametre sirici caligirken degistirilemez.

Not:Givenlik amaciyla, ID ¢alismasindan sonra maksimum ve minimum hiz sinirlari (20.01 ve 20.02
parametreleri) otomatik olarak nominal motor hizindan 1,2 kat daha biyuk bir degere ayarlanir.

0...30000 rpm Nominal motor hizi.

99.10

MOT NOM GUCU FW blogu: Yok

Nominal motor glictinii tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir. Eger invertere birden
fazla motor baglanmigsa, motorlarin toplam gtictini girin. Ayni zamanda 99.11 MOT NOM COSFII
parametresini ayarlayin.

Not: Bu parametre siriici ¢caligirken degistirilemez.

0...10000 kW Nominal motor guicu.

99.11

MOT NOM COSFII FW blogu: Yok

Daha hassas bir motor modeli i¢in cosphi (sabit miknatisli motorlar icin gecerli degildir) degerini
tanimlar. Zorunlu degildir; eder ayarlanirsa, motor gug¢ plakasindaki degere esit olmalidir.

Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

0...1 Cosphi (0 = parametre devre digl).

99.12

MOT NOM TORK FW blogu: Yok

Daha hassas bir motor modeli igin nominal motor saftt momentini tanimlar. Zorunlu degildir.
Not: Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

0...2147483 Nm Nominal motor mili momenti.
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99.13

ID RUN MODU FW blogu: Yok

DTC modunda siriicl tekrar start edildiginde gergeklestirilien motor tanitmasinin tirtini seger.
Tanimlama sirasinda sirlicli, optimum motor kontroli igin motor karakteristiklerini tanimlar. ID run'dan
sonra suriicu stop edilir. Not: Bu parametre sriicl gcaligirken degistiriiemez.

ID run etkinlestirildikten sonra suriicl stop edilerek iptal edilebilir: Henlz tanitma ¢alismasi bir kez
yapiimamissa, parametre otomatik olarak (0) Hayir seklinde ayarlanir. Heniliz tanitma galismasi hig
yapiimamissa, parametre otomatik olarak (3) Sabit seklinde ayarlanir. Bu durumda ID run
gerceklestiriimelidir:

Notlar:

« ID run yalnizca lokal kontrol ile gerceklestirilebilir (6rn., strtict PC araci veya kontrol paneli yoluyla
kontrol edilirken).

» Egder 99.05 MOTOR KONT MODU parametresi (1) Skaler olarak ayarlanmissa, ID run
gerceklestirilemez.

* ID run, (99.04, 99.06...99.12) motor parametreleri her degistirildiginde gergeklestiriimelidir. Motor
parametrelerinin ayarlanmasinin ardindan parametre otomatik olarak STANDSTILL seklinde
ayarlanir.

» Sabit miknatisli motorlarda, tanitma c¢alismasi sirasinda motor safti kilitli olmamali ve yik momenti
< %10 olmalidir (Normal/Dusiik/Sabit).

» ID galismasi sirasinda mekanik fren (eger varsa) agilmaz.

* ID run sirasinda olasi Guivenli Moment Kapatma ve acil durdurma devrelerinin kapali oldugundan
emin olun.

(0) Hayir Motor ID run istenmez. Bu mod yalnizca ID run (Normal/Distk/Sabit)
bir kez gergeklestirildikten sonra segilebilir.

(1) Normal Mumkin olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler. ID run yaklasik 90
saniye surer. MUmkun olan her durumda bu mod secilmelidir.

Not: Normal ID ¢alismasinda, surictyle kontrol edilen ekipmanin
motordan mekanik olarak ayrilmasi gerekir:

+ yuk momenti %20'den daha yiksekse.
+ |ID galismasi sirasinda ekipman nominal momente dayanacak
durumda degilse.

Not: ID calismasi start edilmeden 6nce donus yonini kontrol edin.
Calisma sirasinda motor ileri ydnde déner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik
A %50...100 arasinda c¢ahsir. ID CALISMASI

GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU CALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Parametreler ve yazilim bloklari
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(2) Azaltilmis

Azaltiimig ID Run. Normal ID ¢alismasinin yerine bu mod segcilmelidir

» eger mekanik kayiplar %20’den ylksekse (yani motor galistirilan
makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa), veya

» eger motor caligirken aki dusurulmesine izin verilmiyorsa (yani
motor terminallerinden beslenen entegral frenli bir motor
durumunda), veya

* Normal Tanitma Calismasi esnasinda buyuk hiz titresimleri
algilanmigsa.

Disik ID run'da, saha zayiflama alani veya yiksek momentlerde
kontrol, normal ID run'da oldugu kadar hassas olmayabilir. Diguk
ID run, normal ID run'a gére daha ¢abuk tamamlanir (< 90 saniye).

Not: ID galismasi start edilmeden énce donus yoninu kontrol edin.
Calisma sirasinda motor ileri ydnde déner.

%50...100 arasinda c¢aligir. ID CALISMASI
GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU CALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

2 UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik

(3) Sabit

Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Asenkron motorda motor safti
dénmez (sabit miknatisl motorda motor safti < 0,5 devir donebilir).

Not: Bu mod yalnizca, bagl mekanik donanimlardan (6rn. kaldirma
ve ving uygulamalari) kaynaklanan kisitiamalar nedeniyle Normal
veya Duslk tanitma g¢alismasinin kullanilamamasi durumunda
segilmelidir.

(4) Oto faz

Otomatik fazlama sirasinda motorun start agisi belirlenir. Diger motor
modeli degerlerinin giincellenmedidini unutmayin. Ayni zamanda bkz.
parametre 11.07 OTOFAZ MODU, ve bolum Otomatik fazlama, sayfa
38.

Notlar:

» Otomatik fazlama yalnizca, Normal/Diisik/Sabit ID run bir kez
gerceklestirildikten sonra segilebilir. Otomatik faz, bir sabit
miknatisli motora mutlak enkoder, resolver veya iletisim sinyalli
enkoder eklenmig/degistiriimis oldugunda ve Normal/Duguk/Sabit
tanitma galismasini tekrarlamaya gerek olmadiginda kullanilir.

» Otomatik fazlama sirasinda motor safti kiliti OLMAMALI ve yik
momenti < %5 olmalidir.

(5) Akim 8lciimii

Akim ofseti ve kazanim 6lgimi kalibrasyonu. Kalibrasyon bir sonraki
start sonrasinda gergeklestirilecektir.

(6) Gelismis

Gelismig Tanitma Caligsmasi. Mimkin olan en iyi kontrol hassasiyetini
garantiler. Tanitma galismasi birkag dakika stirebilir. Tim ¢alisma
alaninda en iyi performans gerekli oldugu zaman bu mod segcilmelidir.

Notlar:

+ Tahrik edilen makinelerin, yuksek tork ve uygulanan hiz gegisleri
nedeniyle motordan baglantilari sékulmelidir.

» Calisma sirasinda motor hem ileri hem de ters yonde donebilir.
UYARI! Motor tanitma ¢alismasi esnasinda izin verilen

A maksimum (pozitif) ve minimum (negatif) hizlara ulasabilir. Cok
sayida hizlanma ve yavaslama gergeklestirilir. Limit

parametreleri tarafindan izin verilen maksimum tork, akim ve hiz

kullanilabilir. ID CALISMASI GERCEKLESTIRMEDEN ONCE

MOTORU GCALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI

KONTROL EDIN!
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(7) Gelismis Beklemede

Gelismis Beklemede ID run.

75 kW glice kadar olan AC endiiksiyon motorlarinda, Sabit ID run'dan
sonra motorun

* gergek nominal deg@erleri bilinmiyorsa veya motorun

* kontrol performansi bir Sabit ID run isleminden sonra tatmin edici
degilse bu secim Onerilir.

Not: Gelismis Beklemede ID run tamamlanma stiresi motorun
boyutuna goére degisir. Kigiik bir motorda ID run genelde 5 dakikada
tamamlanir;; blylk bir motorda ID run bir saat kadar strebilir.

99.16 | FAZ TERS CEVRIMI

YAZ blogu: Yok

kullanilabilir.

Motorun donls yoniini degistirir. Bu parametre motor yanlis yénde doniiyorsa (6rnegin, motor
kablosundaki yanls faz siralamasindan dolayi) ve kablo tesisatini diizeltmek pratik olmadiginda

Not: Bu parametre degistirildikten sonra, enkoder geribildiriminin isareti (varsa) kontrol edilmelidir. Bu
islem, 1.14 TAHMINI HIZ parametresinin isareti 1.08 ENC 1 HIZI (veya 1.10 ENC 2 HIZI) ile
karsilastirilarak yapilabilir. Eger isaretler uyusmuyorsa, enkoderin kablo tesisati diizeltiimelidir.

(0) Hayir

Normal.

(1) Evet

Ters ¢evrilmis dénls yona.

Parametreler ve yazilim bloklari
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Parametre verileri

Bu bolumun igindekiler

Bu bdlim bazi sdrtcl ek bilgileriyle parametre listelerini icerir. Parametre
aciklamalari i¢in bkz. Parametreler ve yazilim bloklari bélima.

Terimler

Terim Tanimi

Gergek sinyal Siricl tarafindan 6lglilen veya hesaplanan sinyal. Kullanici tarafindan
izlenebilir. Kullanici ayari yapilamaz.

Vars. Hazir deger

enum Numaralanmis liste, yani segenek listesi

FbEq Fieldbus esdegeri: Panelde gosterilen dederle seri haberlesmede kullanilan
tam sayi arasindaki dlgek orani.

Sayfa no. Daha ayrintili bilgi icin sayfa numarasi

INT32 32 bit tamsayi deg@eri (31 bit + isaret)

Bit pointer Bit isareti. Bit isareti, bir baska parametrenin degerindeki tek bir biti isaret
eder.

Deger isareti Deger isareti. Deger isareti, bir bagka parametrenin degerini isaret eder.

Parametre Genellikle kullanici tarafindan ayarlanabilen bir siiriicti galigma talimati.

Sirtcu tarafindan 6lglilen veya hesaplanan sinyaller olan parametrelere
gergek sinyaller denir.

Pb Toplu boolean
PT Parametre koruma tipi. Bkz. WP, WPD ve WPO.
REAL 16 bit deger 16 bit deger (31 bit + isaret)
= tamysayl degeri = kesir degeri
REAL24 8 bit degelz 24 bit degejr (31 bit + isaret)
= tam sayi degeri = kesir degeri
Kaydet PF Parametre ayari gli¢ arizasina kargl korunmustur.
Tip Veri tipi. Bkz. enum, INT32, Bit isareti, Deger isareti, Pb, REAL, REAL24,
UINT32.
UINT32 32 bit isaretsiz tamsayi degeri
WP Yazma korumali parametre (salt okunur)
WPD Sirtcu galisirken yazma korumasi parametre
WPO Parametre sadece sifira ayarlanabilir.

Parametre verileri
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Fieldbus esdegeri

Fieldbus adaptori ile slricl arasinda seri iletisim verileri tamsayi formatinda
aktarilir. Bu nedenle surlict gercek ve referans sinyal dederleri 16/32 bit tamsayi
degerlerine 6lgeklendirilmelidir. Fieldbus esdegeri, sinyal degeri ile seri
haberlesmede kullanilan tam sayi arasindaki 6l¢cek oranini tanimlar.

Tum okunan ve génderilen degerler 16 bit ile sinirhdir.

Ornek: Eger 32.04 MAX TORK REF harici bir kontrol sisteminden ayarlanmigsa, 10
olan bir tamsayi degeri %1'e karsilk gelir.

Fieldbus haberlesmesinde isaret parametre bigimi

Deger ve bit isareti parametreleri fieldbus adaptéru ile strlicl arasinda 32 bit
tamsayi degeri olarak aktarilir.

32 bit tamsay degerli isaretler

Bir deger pointer parametresi baska bir parametrenin degerine baglandiginda,
format agagidaki gibidir:

Bit
30...31 16...29 8...15 0...7
Adi Kaynak tipi Kullanimda degil Grup Dizin
Deger 1 - 1...255 1...255
Aciklama Deger isareti - Kaynak Kaynak
parametre/sinyale parametre grubu parametre dizini
bagl.

Ornegin, 33.02 SUPERV1 ACT parametresinin degerini 1.07 DC-VOLTAJ olarak
degistirmek icin parametreye yazilmasi gereken deger
0100 0000 0000 0000 0000 0001 0000 0111=1073742087’dir (32 bit tamsay1).

Bir deger pointer parametresi bir uygulama programina baglandiginda format
asagidaki gibidir:

Bit
30...31 24...29 0...23
Adi Kaynak tipi Kullaniimiyor Adresi
Deger 2 - 0...2%1
Aciklama Deger isareti uygulama - Uygulama programi
programina bagl. degiskeninin goreli adresi

Not: Uygulama programina bagli olan deger isareti parametreleri fieldbus izerinden
ayarlanamaz (yani yalnizca salt okunur erisim).
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32 bit tamsay bit igaretleri

Bir bit pointer parametresi 0 veya 1 dederine baglandiginda format asagidaki gibidir:

Bit
30...31 16...29 1...15 0
Adi Kaynak tipi Kullanimda Kullaniimiyor Deger
degil
Deger 0 - - 0...1
Aciklama Bit isareti 0/1'e bagh. - - 0=Yanhsg, 1=
Dogru

Bir bit pointer bagka bir parametrenin bit degerine baglandiginda, format asagidaki
gibidir:

Bit

30...31 24...29 16...23 8...15 0...7
Adi Kaynak tipi Kullaniimiyor Bit sel Grup Dizin
Deger 1 - 0...31 2...255 1...255
Aciklama Bit isareti - Bit secimi Kaynak Kaynak

sinyal bit parametre parametre

degerine grubu dizini

bagl.

Bir bit pointer parametresi bir uygulama programina baglandiginda format asagidaki
gibidir:

Bit
30...31 24...29 0...23
Adi Kaynak tipi Bit sel Adresi
Deger 2 0...31 0...2%%1
Aciklama Bit isareti uygulama Bit segimi Uygulama programi
programina bagl. degiskeninin goreli adresi

Not: Uygulama programina bagh olan bit isareti parametreleri fieldbus Uzerinden
ayarlanamaz (yani yalnizca salt okunur erisim).

Parametre verileri
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Gergek sinyaller (Parametre grubu 1...9)

Dizin Adi Tip Aralik Unite FbEq Giincel- Veri PT |Kaydet| Sayfa
leme uzun- PF no.
zamani lugu
01 GERCEK DEGERLER
1.01 |GERGEK HIZ REAL [-30000...30000 | rpm 1=100 250 ps 32 | wp 63
1.02 |GERCEK HIZ % REAL | -1000...1000 % 1=100 2ms 32 | wp 63
1.03 |FREKANS REAL [-30000...30000 | Hz 1=100 2ms 32 | WP 63
1.04 |AKIM REAL 0...30000 A 1=100 10 ms 32 | wP 63
1.05 |AKIM % REAL 0...1000 % 1=10 2ms 16 | WP 63
1.06 |TORK REAL | -1600...1600 % 1=10 2ms 16 | WP 63
1.07 |DC-VOLTAJ REAL - Y, 1=100 2ms 32 | wP 63
1.08 |ENC 1 HIZ REAL - rpm 1=100 250 ps 32 | wp 63
1.09 |ENC1POZ REAL24 - rev. | 1=100000000 | 250 ps 32 | wp 63
110 |ENC2HIZ REAL - rpm 1=100 250 ps 32 | wp 64
1.11 |ENC 2 POZ REAL24 - rev. | 1=100000000 | 250 ps 32 | wp 64
1.12 |GERGEK POZiSYON REAL |-32768...32767 | rev 1=1000 250 ps 32 | wp 64
113 |ENC 2 REAL |-32768...32767 | devir 1=1 250 ps 32 | wp 64
1.14 |TAHMINI HIZ REAL [-30000...30000 | rpm 1=100 2ms 32 | wpP 64
1.15 |INVERTER ISISI REAL24 | -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 64
1.16 |BCISISI REAL24 | -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 64
1.17 |MOTORISISI REAL -10...250 °C 1=10 10 ms 16 | wp 64
1.18 |TAHMINi MOT ISI INT32 -60...1000 °C 1=1 10 ms 16 | WP % 64
1.19 |BESLEME VOLT REAL 0...1000 v 1=10 10 ms 16 | WP 64
120 |FREN DIRENC YUKU |REAL24 0...1000 % 1=1 50 ms 16 | wp 64
1.21 |CPU KULLANIMI UINT32 0...100 % 1=1 100 ms 16 | WP 64
1.22 [INVERTER GUCU REAL | -281..23T.1 KW 1=100 10 ms 32 | wp 65
1.26 |ON TIME COUNTER INT32 |0...35791394,1 1=100 10 ms 32 |wPo| x 65
1.27 |RUN TIME COUNTER | INT32 |0...35791394,1 1=100 10 ms 32 |WPO| x 65
1.28 |FAN ON-TIME INT32 |0...35791394,1 1=100 10 ms 32 |WPO| x 65
1.31 |MECH TIME CONST REAL 0...32767 sn 1=1000 10 ms 32 | wp X 65
1.38 |TEMP INT BOARD REAL24 | -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 65
1.42 |FAN START SAYISI INT32 |0..2147483647| - 1= 10 ms 32 | wp X 65
02 I/O DEGERLERI
2.01 |DI DURUMU Pb 0...0x3F - 1= 2ms 16 | WP 66
2.02 |RO DURUMU Pb - - 1= 2ms 16 | WP 66
2.03 |[DIO DURUMU Pb - - 1= 2ms 16 | wp 66
2.04 |Al1 REAL - v veya 1=1000 2ms 16 | WP 66
2.05 |Al1 SKALA REAL - - 1=1000 250 ps 32 | wp 66
2.06 |AI2 REAL - Vr\rls-\ya 1=1000 2ms 16 | wp 66
2.07 |AI2 SKALA REAL - - 1=1000 250 ps 32 | wp 66
2.08 |AO1 REAL - mA 1 =1000 2ms 16 | wp 66
2.09 |AO2 REAL - Y, 1=1000 2ms 16 | wp 66
2.10 |DIO2 FRE GIRIS REAL |-32768...32768| - 1=1000 2ms 32 | wp 66
2.11 |DIO3 FRE CIKIS REAL |-32768...32768| Hz 1 =1000 2ms 32 | wp 66
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Dizin Adi Tip Aralik Unite FbEq Giincel- Veri PT |Kaydet| Sayfa
leme uzun- PF no.
zamani lugu
2.12 |FBA ANA CW Pb 0... - 1=1 500 ps 32 | wp 67
OXFFFFFFFF
2.13 |FBA ANA SW Pb 0... - 1=1 500 us 32 | WP 69
OXFFFFFFFF
2.14 |FBA ANA REF1 INT32 | -237...237.1 - 1= 500 ps 32 | wp 70
2.15 |FBA ANA REF2 INT32 | -287...23T_1 - 1= 500 ps 32 | wp 70
2.16 |FEN DI DURUMU Pb 0...0x33 - 1= 500 ps 16 | WP 70
2.17 |D2D ANA CW Pb 0...0xFFFF - 1= 500 us 16 | WP 70
2.18 |D2D FOLLOWER CW Pb 0...0xFFFF - 1= 2ms 16 | WP 71
2.19 |D2D REF1 REAL | -237..28T_4 - 1= 500 ps 32 | wp 71
2.20 |D2D REF2 REAL | -231..237T_4 - 1= 2ms 32 | WP 71
03 KONTROL DEGERLERI
3.01 |HIZ REF1 REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 500 ps 32 | wp 72
3.02 |HIZ REF2 REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 500 us 32 | wp 72
3.03 |RAMPALANIYOR REAL |-30000...30000 | rpm 1 =100 500 us 32 | wp 72
3.04 |RAMPA SONA ERDiI REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 500 ps 32 | wp 72
3.05 |HIZ REF KULLANDI REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 250 ps 32 | wp 72
3.06 |HIZ HATA FILTRE REAL |-30000...30000 | rpm 1 =100 250 ys 32 | wp 72
3.07 |KALKIS KOMP TORK REAL | -1600...1600 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.08 |[TORK REF SP KONT REAL | -1600...1600 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.09 |TORK REF1 REAL | -1000...1000 % 1=10 500 ps 16 | WP 72
3.10 |TORK RAMPALANDI REAL | -1000...1000 % 1=10 500 ps 16 | WP 72
3.11 |TORK REF RUSHLMT | REAL | -1000...1000 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.12 |TORK REF iLAVE REAL | -1000...1000 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.13 |TORK REF CIKISI REAL | -1600...1600 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.14 |FREN TORK HAFIZA REAL | -1000...1000 % 1=10 2ms 16 | WP X 72
3.15 |FREN KOMUTU enum 0..1 - 1=1 2ms 16 | WP 73
3.16 |FLUXREF KULLANDI |REAL24 0...200 % 1=1 2ms 16 | WP 73
3.17 |TORQUE REF USED REAL | -1600...1600 % 1=10 250 ps 32 | wpP 73
3.20 |MAX SPEED REF REAL 0...30000 rpm 1=100 2ms 16 | WP 73
3.21 |MIN SPEED REF REAL -30000...0 rpm 1=100 2ms 16 | WP 73
06 |DRIVE DURUMU
6.01 |DURUM WORD1 Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 74
6.02 |DURUM WORD2 Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 75
6.03 [HIZ KONT DURUMU Pb 0...31 - 1= 250 us 16 | WP 76
6.05 [LIMIT WORD1 Pb 0...255 - 1= 250 ys 16 | WP 76
6.07 |TORK LIM DURUMU Pb 0...65535 - 1= 250 ps 16 | WP 77
6.12 |OP MOD BILGISI enum 0...11 - 1= 2ms 16 | WP 77
6.14 |SUPERV STATUS Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 77
6.17 |BIT CVRME ANH Pb 0b000000... - 1= 2ms 16 | WP 77
0b111111
08 |ALARM & HATA
8.01 |AKTIF HATA enum 0...65535 - 1=1 - 16 | WP 79
8.02 [SON HATA enum 0...65535 - 1=1 - 16 | WP 79
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Dizin Adi Tip Aralik Unite FbEq Giincel- Veri PT |Kaydet| Sayfa
leme uzun- PF no.
zamani lugu
8.03 |HATA ZAM HI INT32 | -237..23T-1 | gunler 1= - 32 | wp 79
8.04 |[HATA ZAM LOW INT32 | -231..237-1 [ zaman 1= - 32 | wp 79
8.05 |ALARM LOGGER 1 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 79
8.06 |ALARM LOGGER 2 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 80
8.07 |ALARM LOGGER 3 UINT32 - - 1= 2 ms 16 | WPO 80
8.08 |ALARM LOGGER 4 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 81
8.09 |ALARM LOGGER5 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 81
8.10 |ALARM LOGGER 6 UINT32 - - 1= 2 ms 16 | WPO 81
8.15 |ALARM WORD1 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 82
8.16 |ALARM WORD2 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 82
8.17 |ALARM WORD3 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 83
8.18 |ALARM WORD4 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 83
09 SISTEM BILGISI
9.01 |DRIVE TiPI INT32 0...65535 - 1= - 16 WP 84
9.02 |DRIVE NOMINAL ID INT32 0...65535 - 1= - 16 WP 84
9.03 |FIRMWARE ID Pb - - 1= - 16 WP 84
9.04 |FIRMWARE VER Pb - - 1= - 16 WP 84
9.05 |FIRMWARE EK Pb - - 1= - 16 WP 84
9.10 |INT LOGIC VER Pb - - 1= - 32 WP 84
9.11 |YUVA 1 VIE ADI INT32 [0x0000...0xFFF - 1= - 16 WP 84
F
9.12 |YUVA 1VIE SUR INT32 |0x0000...0xFFF - 1=1 - 16 WP 84
F
9.13 |YUVA 2 VIE ADI INT32 [0x0000...0xFFF - 1=1 - 16 WP 84
F
9.14 |YUVA2VIE SUR INT32 [0x0000...0xFFF - 1=1 - 16 WP 84
F
9.20 |OPSIYON SLT1 INT32 0...18 - 1=1 - 16 WP 85
9.21 |OPSIYON SLT2 INT32 0...18 - 1=1 - 16 WP 85
9.22 |OPSIYON SLT3 INT32 0...18 - 1=1 - 16 WP 85
Parametre gruplari 10...99
Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel-| Veri Vars. PT |Kay-| Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
10 START/STOP
10.01 |EXT1 START FONK enum 0...6 - - 2ms 16 1 WPD 86
10.02 |EXT1 START IN1 Bit isareti - 2ms 32 P.02.01.00 | WPD 87
10.03 |EXT1 START IN2 Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 87
10.04 |EXT2 START FONK enum 0...6 - - 2ms 16 1 WPD 88
10.05 |EXT2 START IN1 Bit isareti - 2ms 32 P.02.01.00 | WPD 88
10.06 |EXT2 START IN2 Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 88
10.07 |JOG1 START Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 89
10.08 |HATA RESET SEC Bit isareti - 2ms 32 P.02.01.02 89
10.09 |RUN AKTIF Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru |WPD 89
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel- | Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
10.10 |ACIL STOP 3 Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru |WPD 89
10.11 |ACIL STOP OFF1 Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru |WPD 89
10.12 |START izNi enum 0...1 - 1=1 2ms 16 0 90
10.13 |KULLANILAN FB CW |Deger isareti - 2ms 32 P.02.12 |WPD 90
10.14 |JOG2 START Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 90
10.15 |JOG AKTIF Bit isareti - 2ms 32 C.Yanls |WPD 90
10.16 |D2D CW USED Deger isareti - 2ms 32 P.02.17 |WPD 90
10.17 |START izNi Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru |WPD 91
11 START/STOP MODU
11.01 |START MODU enum 0...2 - 1=1 - 16 1 WPD 92
11.02 |DC MAG ZAMANI UINT32 | 0...10000 ms 1=1 - 16 500 WPD 93
11.03 |STOP MODU enum 1..2 - 1=1 2ms 16 2 93
11.04 |DC TUTMA Hizl REAL 0...1000 rpm 1=10 2ms 16 5 93
11.05 |DC TUTMA AKIM RF | UINT32 0...100 % 1=1 2ms 16 30 93
11.06 |DC TUTMA enum 0...1 - 1=1 2ms 16 0 94
11.07 |OTOFAZ MODU enum 0...2 - 1=1 - 16 0 94
12 DIGITAL 10
12.01 |DIO1 KONFIG enum 0...1 - 1=1 10 ms 16 0 95
12.02 |DIO2 KONFIG enum 0...2 - 1=1 10 ms 16 0 96
12.03 |DIO3 KONFIG enum 0...3 - 1=1 10 ms 16 0 96
12.04 |DIO1 CIKIS PTR Bit isareti - 10 ms 32 P.06.02.02 96
12.05 |DIO2 CIKIS PTR Bit isareti - 10 ms 32 P.06.02.03 96
12.06 |DIO3 CIKIS PTR Bit isareti - 10 ms 32 P.06.01.10 96
12.07 |DIO3 F OUT PTR Deger isareti - 10 ms 32 P.01.01 96
12.08 |DIO3 F MAX REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 1000 96
12.09 |DIO3 F MIN REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 3 96
12.10 |DIO3 F MAX SKALA REAL 0...32768 - 1=1 10 ms 16 1500 97
12.11 |DIO3 F MIN SKALA REAL 0...32768 - 1=1 10 ms 16 0 97
12.12 |RO1 CIKIS PTR Bit isareti - 10 ms 32 P.03.15.00 97
12.13 |DI INVERT MASK UINT32 0...63 - 1=1 10 ms 16 0 98
12.14 |DIO2 F MAX REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 1000 98
12.15 |DIO2 F MIN REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 3 98
12.16 |DIO2 F MAX SCALE REAL -32768... - 1=1 10 ms 16 1500 98
32768
12.17 |DIO2 F MIN SCALE REAL -32768... - 1=1 10 ms 16 0 98
32768
13 ANALOG GIRIS
13.01 |Al1 FILT ZAMANI REAL 0...30 sn 1=1000 | 10 ms 16 0 99
13.02 |Al1 MAX REAL -11...11/ |Vveya| 1=1000 | 10 ms 16 10 99
-22...22 mA
13.03 |Al1 MIN REAL -11...11/ |Vveya| 1=1000 | 10 ms 16 -10 100
-22...22 mA
13.04 |Al1 MAX SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 1500 100
32767
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel-| Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF

13.05 |Al1 MIN SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 -1500 100
32767

13.06 |Al2 FILT ZAMANI REAL 0...30 sn 1=1000 | 10 ms 16 0 100

13.07 |AI2 MAX REAL -11...11/ |Vveya| 1=1000 | 10 ms 16 10 101
-22...22 mA

13.08 |AI2 MIN REAL -11...11/ |Vveya| 1=1000 | 10 ms 16 -10 101
-22...22 mA

13.09 |Al2 MAX SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 100 101
32767

13.10 |AI2 MIN SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 -100 101
32767

13.11 |AITUNE enum 0..4 - 1=1 10 ms 16 0 101

13.12 |Al SUPERVISION enum 0...3 - 1=1 2ms 16 0 102

13.13 |Al SUPERVIS GERC | UINT32 0000... - 1=1 2ms 32 0 102

1111
15 ANALOG CIKIS
15.01 |AO1 PATTERN Deger - - 32 P.01.05 103
isareti

15.02 |AO1 FILT ZAMANI REAL 0...30 sn 1=1000 | 10 ms 16 0.1 103

15.03 |[AO1 MAX REAL 0...22,7 mA | 1=1000 | 10 ms 16 20 103

15.04 |[AO1 MIN REAL 0...22,7 mA | 1=1000 | 10 ms 16 4 103

15.05 |AO1 MAX SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 100 104
32767

15.06 |[AO1 MIN SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 0 104
32767

15.07 |AO2 PATTERN Deger isareti - - 32 P.01.02 104

15.08 |AO2 FILT ZAM REAL 0...30 sn 1=1000 | 10 ms 16 0.1 104

15.09 |AO2 MAX REAL -10...10 \ 1=1000 | 10 ms 16 10 105

15.10 |[AO2 MIN REAL -10...10 \Y 1=1000 | 10 ms 16 -10 105

15.11 |AO2 MAX SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 100 105
32767

15.12 |AO2 MIN SKALA REAL -32768... - 1=1000 | 10 ms 32 -100 105
32767

16 SISTEM

16.01 |LOKAL KILIT Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis 106

16.02 |PARAM KILIT enum 0...2 - 1= 2ms 16 1 106

16.03 [SIFRE INT32 | 0..2371 - 1= - 32 0 106

16.04 |FAB DEGERLER enum 0...2 - 1= - 16 0 WPD 106

16.07 |PARAM KAYIT enum 0...1 - 1= - 16 0 106

16.09 |KULL SET SEC enum 1...10 - 1= - 32 1 WPD 107

16.10 |KULL SET LOG Pb 0...0x7FF - 1= - 32 0 WP 107

16.11 |KULL IO SET LOW Bit isareti - - 32 C.Yanls 108

16.12 |KULL 10 SET HI Bit isareti - - 32 C.Yanlig 108

16.13 |ZAMAN ONCELIGI enum 0...8 - 1=1 - 16 0 108

16.20 |SURUCU BASLATMA| sayag 0...1 - 1=1 - 32 0 WPD 108

Parametre verileri
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel- | Veri Vars. PT |Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
17 PANEL
17.01 [SINYAL1 PAR INT32 00.00... - 1=1 16 01.03 109
255.255
17.02 |SINYAL2 PAR INT32 00.00... - 1=1 16 01.04 109
255.255
17.03 |SINYAL3 PAR INT32 00.00... - 1=1 16 01.06 109
255.255
17.04 |SINYAL1 MODU INT32 -1...3 - 1=1 16 0 109
17.05 |SINYAL2 MODU INT32 1..3 - 1=1 16 0 109
17.06 |SINYAL3 MODU INT32 1..3 - 1=1 16 0 110
20 LIMITLER
20.01 |MAX HIZ REAL 0...30000 | rpm 1=1 2 ms 32 1500 111
20.02 |MIN HIZ REAL -30000...0 | rpm 1=1 2ms 32 -1500 111
20.03 |POZITIF HIZ AKT Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru 112
20.04 |NEGATIF HIZ AKT Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru 112
20.05 |MAX AKIM REAL 0...30000 A 1=100 10 ms 32 [5299.206;] 112
20.06 |MAX TORK REAL 0...1600 % 1=10 2ms 16 300 112
20.07 |MIN TORK REAL -1600...0 % 1=10 2ms 16 -300 112
20.08 |TERM AKIM LMT enum 0...1 - 1=1 - 16 1 112
22 HIZ GERIBESLEMESI
22.01 [HIZ GB SECIMI enum 0..2 - 1= 10 ms 16 0 115
22.02 |GERC HIZ FILT zM REAL 0...10000 ms 1=1000 | 10 ms 32 3 115
22.03 [MOTORDISLICARP | INT32 [-287.23T1] - 1= 10 ms 32 1 116
22.04 |MOTOR DiSLi BOL UINT32 1...231 1 - 1= 10 ms 32 1 116
22.05 |SIFIR HIZ LMT REAL 0...30000 | rpm | 1=1000 2ms 32 30 116
22.06 |SIFIR HIZ GECIK UINT32 | 0...30000 ms 1= 2ms 16 0 117
22.07 |UST HIZ LMT REAL 0...30000 | rpm 1= 2 ms 16 0 117
22.08 |HIZ HATA SINIRI REAL 0...10000 | rpm 1=10 2ms 32 500 118
22.09 |SPEED FB FAULT enum 0..2 - 1=1 10 ms 16 0 118
22.10 |SPD SUPERV EST REAL 0...30000 | rpm 1=1 250 ps 32 450 119
22.11 |SPD SUPERV ENC REAL 0...30000 | rpm 1=1 250 us 32 15 119
22.12 |SPD SUPERYV FILT REAL 0...10000 ms 1=1 250 ps 32 15 119
24 HIZ REF MODU
24.01 |HIZ REF1 SEC enum 0...8 - 1=1 10 ms 16 1 121
24.02 |HIZ REF2 SEC enum 0...8 - 1=1 10 ms 16 0 122
24.03 |HIZ REF1 IN Deger isareti - 10 ms 32 P.03.01 122
24.04 |HIZ REF2 IN Deger isareti - 10 ms 32 P.03.02 122
24.05 |HIZ REF 1/2 SEC Bit isareti - 2ms 32 C.Yanls 122
24.06 |HIZ PAYLASIMI REAL -8...8 - 1=1000 2ms 16 1 122
24.07 |NEGATIF HIZ AKTF Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis 123
24.08 |SABIT HIZ REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.09 |SABIT HIZ AKTF Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlig 123
24.10 |JOG1 HIZ REF REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel-| Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
2411 |JOG2 HIZ REF REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.12 |MUTLAK MIN HIZ REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 16 0 123
25 HIZ REF RAMPASI
25.01 [HIZ RAMPA IN Deger - 10 ms 32 P.03.03 | WP 125
isareti
25.02 [HIZ SKALASI REAL 0...30000 | rpm 1= 10 ms 16 1500 125
25.03 |KALKIS ZAM REAL 0...1800 sn 1=1000 | 10 ms 32 1 126
25.04 |DURUS ZAM REAL 0...1800 sn 1=1000 | 10 ms 32 1 126
25.05 |S KALKIS 1 REAL 0...1000 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 126
25.06 |S KALKIS 2 REAL 0...1000 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 127
25.07 |S DURUS 1 REAL 0...1000 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 127
25.08 |S DURUS 2 REAL 0...1000 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 127
25.09 [JOG KALKIS zM REAL 0...1800 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 127
25.10 [JOG DURUS ZM REAL 0...1800 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 127
25.11 |ACIL DURUS ZM REAL 0...1800 sn 1=1000 | 10 ms 32 1 127
25.12 |BALANS Hizi REAL -30000 rpm | 1=1000 2ms 32 0 127
30000
25.13 |BALANS HIZ AKT Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlig 127
26 HIZ HATASI
26.01 |GERGEK HIZ (H) Deger isareti - 2ms 32 P.01.01 WP 129
26.02 [HIZ REF SEC (H) Deger isareti - 2ms 32 P.03.04 | WP 129
26.03 |[HIZ REF SEC (P) Deger igareti - 2ms 32 P.04.01 129
26.04 |HIZ BESLEME(P) Deger isareti - 2ms 32 P.04.20 129
26.05 |HIZ BASMAGI REAL -30000... rpm 1=100 2ms 32 0 130
30000
26.06 |[HIZ HATA FLT ZM REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 0 130
26.07 |HIZ ARALIGI REAL 0...30000 | rpm 1= 250 ps 16 100 130
26.08 |KALKIS KOMP D ZM REAL 0...600 sn 1=100 2ms 32 0 130
26.09 |KALKIS KOMP F ZM REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 8 131
26.10 |SPEED WIN FUNC UINT32 0...2 - 1=1 250 ps 16 0 131
26.11 |SPEED WIN HI REAL 0...3000 rpm 1=1 250 ps 16 0 X 131
26.12 |SPEED WIN LO REAL 0...3000 rpm 1=1 250 ps 16 0 131
28 HIZ KONTROL
28.01 [HIZ HATASI(H) Deger igareti - 2ms 32 P.03.06 | WP 133
28.02 |PROPORT GAIN REAL 0...200 - 1=100 2ms 16 10 133
28.03 |ENTEGRAL SURE REAL 0...600 sn 1=1000 2ms 32 0.5 134
28.04 |TUREV SURE REAL 0...10 sn 1=1000 2ms 16 0 135
28.05 |D FLT ZM REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 8 135
28.06 |KALKI$ KOMP Deger igareti - 2ms 32 P.03.07 | WP 135
28.07 |DUSUS ORANI REAL 0...100 % 1=100 2ms 16 0 136
28.08 |BALANS REF REAL -1600... % 1=10 2ms 16 0 136
1600
28.09 |BALANS AKT (H) Bit isareti - 2ms 32 C.Yanhs 136
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel- | Veri Vars. PT |Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF

28.10 [MIN TORK SP KONT REAL -1600... % 1=10 2ms 16 -300 136
1600

28.11 |MAX TORK SP KONT| REAL -1600... % 1=10 2ms 16 300 136
1600

28.12 |PI ADAPT MAX SPD REAL 0...30000 | rpm 1= 10 ms 16 0 137

28.13 [Pl ADAPT MIN SPD REAL 0...30000 | rpm 1= 10 ms 16 0 137

28.14 |P GAIN ADPT COEF REAL 0...10 - 1=1000 | 10 ms 16 0 137

28.15 |I TIME ADPT COEF REAL 0...10 - 1=1000 | 10 ms 16 0 137

28.16 [Pl TUNE MODE enum 0...4 - 1= 16 0 138

28.17 |TUNE BANDWIDTH REAL 0...2000 Hz 1=100 16 100 138

28.18 |TUNE DAMPING REAL 0...200 - 1=10 16 0.5 138

32 TORK REFERANS

32.01 |TORK REF1 enum 0..4 - 1=1 10 ms 16 2 140

32.02 |TORK REF EK SEC enum 0...4 - 1=1 10 ms 16 0 140

32.03 |TORK REF IN Deger - 250 ps 32 P.03.09 141

isareti

32.04 |MAX TORK REF REAL 0...1000 % 1=10 250 ps 16 300 141

32.05 [MIN TORK REF REAL -1000...0 % 1=10 250 ps 16 -300 141

32.06 |YUK PAYLASIMI REAL -8...8 - 1=1000 | 250 ps 16 1 141

32.07 |TORK RAMPA YUK UINT32 0...60 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 141

32.08 |TORK RAMPA ASAGI| UINT32 0...60 sn 1=1000 | 10 ms 32 0 141

32.09 [RUSH CTRL GAIN REAL 1...10000 - 1=10 10 ms 32 1000 142

32.10 |RUSH CTRL TI REAL 0.1...10 s 1=10 10 ms 32 2 142

33 SUPERVISION

33.01 [SUPERV1 FUNC UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 143

33.02 |SUPERV1 ACT Deger isareti - 2ms 32 P.01.01 143

33.03 [SUPERV1 LIM HI REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768

33.04 [SUPERV1LIMLO REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768

33.05 [SUPERV2 FUNC UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 144

33.06 |SUPERV2 ACT Deger isareti - 2ms 32 P.01.04 144

33.07 |[SUPERV2 LIM HI REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768

33.08 [SUPERV2 LIM LO REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768

33.09 [SUPERV3 FUNC UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 145

33.10 |SUPERV3 ACT Deger isareti - 2ms 32 P.01.06 145

33.11 |SUPERV3 LIM HI REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 145
32768

33.12 |SUPERV3 LIM LO REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 145
32768

33.17 |BITO CVRME KYNGI | Bit isareti - - - 2ms 32 DI1 145

33.18 |BiT1 CVRME KYNGI | Bit isareti - - - 2ms 32 DI2 146
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel-| Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
33.19 |BIT2 CVRME KYNGI | Bit isareti - - - 2ms 32 DI3 146
33.20 |BiT3 CVRME KYNGI | Bit isareti - - - 2ms 32 Dl4 146
33.21 |BIT4 CVRME KYNGI | Bit igareti - - - 2ms 32 DI5 146
33.22 |BIT5 CVRME KYNGI | Bit isareti - - - 2ms 32 Dl6 146
34 REFERANS
KONTROL
34.01 |[EXT1/EXT2 SEC Bit isareti - 2ms 32 P.02.01.01 148
34.02 |EXT1 MOD 1-2 SEC | Bitisareti - 2ms 32 C.Yanhs 148
(konum
uyg. i¢in
P.02.01.05)
34.03 |[EXT1 KONTR MOD1 enum 1...5 - 1=1 2ms 16 1 148
(konumuyg.
icin 1...9)
34.04 |[EXT1 KONTR MOD2 enum 1...5 - 1=1 2ms 16 2 (konum 149
(konumuyg. uyg. icin 8)
icin 1...9)
34.05 |[EXT2 KONTR MOD1 enum 1...5 - 1=1 2ms 16 2 (konum 149
(konumuyg. uyg. icin 6)
icin 1...9)
34.07 |LOKAL KONT MOD enum 1...2 - 1=1 2ms 16 1 WPD 149
(konumuyg.
icin 1...6)
34.08 |TREF HIZ KAY Deger isareti - 250 ps 32 P.03.08 WP 149
34.09 |TREF TORK KAY Deger isareti - 250 ps 32 P.03.11 WP 149
34.10 |T REF EK KAY Deger igareti - 250 ps 32 P.03.12 | WP 149
35 MEK FREN
KONTROL
35.01 |[FREN KONTROL enum 0...2 - 1=1 2ms 16 0 WPD 150
35.02 |[FREN ONAYI Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 150
35.03 |FREN AC GECIK UINT32 0...5 sn 1=100 2ms 16 0 150
35.04 |FREN KAPA GECIK UINT32 0...60 sn 1=100 2ms 16 0 151
35.05 |FREN KAPA HIZI REAL 0...1000 rpm 1=10 2ms 16 100 151
35.06 |[FREN AC TORKU REAL 0...1000 % 1=10 2ms 16 0 151
35.07 |FREN KAPA ISTEGI | Bit isareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 151
35.08 |[FREN ACIK TUTMA | Bitigareti - 2ms 32 C.Yanlis |WPD 151
35.09 |[FREN HATA FONK enum 0...2 - 1=1 2ms 16 0 151
40 MOTOR KONTROL
40.01 |AKI REF REAL 0...200 % 1= 10 ms 16 100 153
40.02 | TASIYICI FREKANS enum 0...16 kHz 1= - 16 4 153
40.03 |KAYMA KAZANCI REAL 0...200 % 1= - 100 154
40.04 |ALAN ZAYIF VOLT REAL V% 1= - - 154
40.05 |FLUX OPTIMIZE enum 0...1 - 1= - - 154
40.06 |ENCODER IPTAL IN enum 0...1 - 1= 250 ps 16 0 154
40.07 |IR COMPENSATION | REAL24 0...50 % 1=100 2ms 32 0 155
40.10 |AKI FRENLEME enum 0...2 - 1= - 16 0 155

Parametre verileri




219

Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel- | Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
45 MOT TERMIK
KONTROL
45.01 |MOTOR TERM KOR enum 0...2 - 1= 10 ms 16 2 156
45.02 |MOT TERMIK KAY enum 0...6 - 1= 10 ms 16 0 156
45.03 |MOT TER ALM LMT INT32 0...200 °C 1= - 16 90 157
45.04 |MOT TER FLT LMT INT32 0...200 °C 1= - 16 110 157
45.05 |ORTAM ISISI INT32 -60...100 °C 1= - 16 20 157
45.06 |MOT YUK EGRISI INT32 50...150 % 1= - 16 100 158
45.07 |SIFIR HIZ YUKU INT32 50...150 % 1= - 16 100 158
45.08 |KIRILMA NOKTASI INT32 0.01...500 | Hz 1=100 - 16 45 158
45.09 |MOT NOM ISI ART INT32 0...300 °C 1= - 16 80 159
45.10 |MOT TERM ZAM INT32 [100...10000| sn 1= - 16 256 159
46 HATA
FONKSIYONLARI
46.01 (DIS HATA Bit isareti - 2ms 32 C.Dogru 161
46.02 |GUVENLI HIZ REAL -30000... rpm 1=1 2ms 16 0 161
30000
46.03 |LOKAL KONT KAYBI enum 0...3 - 1= - 16 1 161
46.04 |MOT FAZ KAYBI enum 0...1 - 1= 2ms 16 1 161
46.05 |TOPRAK HATASI enum 0...2 - 1= - 16 2 161
46.06 |GIRIS FAZ KAYBI enum 0...1 - 1= 2ms 16 1 162
46.07 |STO DAVRANISI enum 1.4 - 1= 10 ms 16 1 162
46.08 |KABLAJ HATASI enum 0...1 - 1= - 16 1 162
46.09 |SIKISMA FONK Pb 0b000... - 1= 10 ms 16 0b111 163
0b111
46.10 |STAL AKIM LMT REAL 0...1600 % 1=10 10 ms 16 200 163
46.11 |STAL FREKANSI REAL 0,5...1000 | Hz 1=10 10 ms 16 15 163
46.12 [SIKISMA SURESI UINT32 0...3600 ] 1=1 10 ms 16 20 163
46.13 |FAN KONTL MODU sayag 0...3 - 1=1 - 16 0 163
46.14 |HATA STOP MODU sayac 0...1 - 1=1 - 16 0 163
47 VOLTAJ KONTROL
47.01 |YUKSEK VOLT KONT| enum 0...1 - 1=1 10 ms 16 1 165
47.02 |DUSUK VOLT KONT enum 0...1 - 1=1 10 ms 16 1 165
47.03 |BESL VOLT OTO-ID enum 0...1 - 1=1 10 ms 16 1 165
47.04 |BESL VOLTAJI REAL 0...1000 \Y 1=10 2ms 16 400 166
47.05 |LOW VOLT MOD ENA| Bit pointer - 32 C.Yanhs 166
47.06 |LOW VOLT DC MIN REAL 250...450 V 1=1 10 ms 16 250 166
47.07 |LOW VOLT DC MAX REAL 350...810 \Y 1=1 10 ms 16 810 166
47.08 |EXT PU SUPPLY Bit pointer - 32 C.Yanhs 166
48 FREN KIYICISI
48.01 |FREN KIYICI AKT enum 0..2 - 1=1 - 16 0 167
48.02 |FRN KY CL ZM AKT | Bitisareti - 2ms 32 P.06.01.03 167
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel-| Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa

leme uzun- det | no.

zamani | lugu PF
48.03 [FRKY TER ZM SBT REAL24 | 0...10000 sn 1= - 32 0 167
48.04 |FR KY MAX GUCU REAL24 | 0...10000 | kW | 1=10000 - 32 0 167
48.05 |FREN DIRENC DEG REAL24 | 0,1...1000 | ohm | 1 =10000 - 32 - 168
48.06 [FRKY ISIHATA L REAL24 0...150 % 1= - 16 105 168
48.07 [FRKY ISI AL LMT REAL24 0...150 % 1= - 16 95 168
50 FIELDBUS
50.01 |FBA AKTIF enum 0...1 - 1=1 - 16 0 169
50.02 |HAB KAYIP FONK enum 0...3 - 1=1 - 16 0 169
50.03 |HAB KAY ZAMANI UINT32 |0,3...6553,5| sn 1=10 - 16 0.3 170
50.04 |FBA REF1 MOD SEC enum 0...2 - 1=1 10 ms 16 2 170
(konumuyg,
icin 0...4)
50.05 |FBA REF2 MOD SEC enum 0...2 - 1=1 10 ms 16 3 170
(konumuyg,
icin 0...4)
50.06 |FBA GER1 TR SEC Deger - 10 ms 32 P.01.01 170
isareti
50.07 |[FBA GER2 TR SEC Deger - 10 ms 32 P.01.06 171
isareti
50.08 |[FBA SW B12 SEC Bit isareti - 500 ps 32 C.Yanlig 171
50.09 |FBA SW B13 SEC Bit isareti - 500 us 32 C.Yanhs 171
50.10 |FBA SW B14 SEC Bit isareti - 500 us 32 C.Yanhs 171
50.11 |FBA SW B15 SEC Bit isareti - 500 ps 32 C.Yanlig 171
50.12 |FBA CYCLE TIME enum 0...2 - 1=1 10 ms 16 2 171
50.20 |FB MAIN SW FUNC Pb 0b000... - 1=1 10 ms 16 0b001 172
0b111
51 FBA AYARLARI
51.01 |FBA TIPI UINT32 0...65536 - 1=1 16 0 173
51.02 |FBA PAR2 UINT32 0...65536 - 1=1 16 0 X 173
51.26 |FBA PAR26 UINT32 0...65536 - 1= 16 0 X 173
51.27 |FBA PAR RFRESH UINT32 0...1 - 1= 16 0 WPD| x 173
51.28 |PAR TABLO VER UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 X 173
51.29 |DRIVE TiP KODU UINT32 0...65536 - 1= 16 0 X 173
51.30 |MAP DOSYA VER UINT32 0...65536 - 1= 16 0 X 174
51.31 |D2FBA HAB UINT32 0...6 - 1= 16 0 X 174
DURUMU

51.32 |FBA HAB SW VER UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 174
51.33 |[FBAUYG SW VER UINT32 0...65536 - 1=1 16 0 174
52 FBA DATA GIRISI
52.01 |FBA DATA IN1 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 175
52.12 |FBA DATA IN12 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 175
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel- | Veri Vars. PT |Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
53 FBA DATA CIKISI
53.01 |FBA DATA OUT1 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 176
53.12 |FBA DATA OUT12 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 176
55 HABERLESME
ARACI
55.01 |MDB STATION ID UINT32 1...247 - 1=1 16 1 177
55.02 [MDB BAUD RATE UINT32 0..4 - 1=1 16 0 177
55.03 |MDB PARITY UINT32 0...3 - 1=1 16 0 177
57 D2D HABERLESME
57.01 [LINK MODU UINT32 0..2 - 1= 10 ms 16 0 WPD 178
57.02 |HAB KAYIP FONK UINT32 0...2 - 1= 10 ms 16 1 178
57.03 |MOD ADRESI UINT32 1...62 - 1= 10 ms 16 1 WPD 178
57.04 |FOLLOWER MASK1 UINT32 0...2°% - 1= 10 ms 32 0 WPD 179
57.05 |FOLLOWER MASK2 UINT32 0...2% - 1= 10 ms 32 0 WPD 179
57.06 |REF 1 SEC Deger isareti - 10 ms 32 P.03.04 179
57.07 |REF 2 SEC Deger isareti - 10 ms 32 P.03.13 179
57.08 |[FOLLOWER CW SEG |Deger igareti - 10 ms 32 P.02.18 179
57.09 |KERNEL SENK enum 0...3 - 1=1 10 ms 16 0 WPD 179
MODU
57.10 |[KERNEL SENK OFFS| REAL -4999... ms 1=1 10 ms 16 0 WPD 180
5000
57.11 |REF1 MSG TiPI UINT32 0...1 - 1=1 10 ms 16 0 180
57.12 |REF1 MC GRUP UINT32 0...62 - 1=1 10 ms 16 0 180
57.13 |SONRAKI UINT32 0...62 - 1=1 10 ms 16 0 180
REF1MCGR
57.14 |REF1 MC GR SAY UINT32 1...62 - 1=1 10 ms 16 1 180
57.15 |D2D COMM PORT UINT32 0...3 - 1=1 16 0 WPD 181
90 ENCODER MODUL
SEC
90.01 [ENC 1 SEC enum 0...6 - 1= 16 0 183
90.02 [ENC 2 SEC enum 0...6 - 1= 16 0 184
90.03 [EMUL MOD SEG enum 0...9 - 1= 16 0 184
90.04 |TTL EKO SEG enum 0..4 - 1= 16 0 185
90.05 |[ENC KABLO HATASI | UINT32 0...2 - 1= 16 1 185
90.06 |TERS CVRM ENK sayag 0...3 - 1= 16 0 186
SIN
90.10 |[ENC PAR TAZELEME | UINT32 0...1 - 1=1 16 0 WPD 186
91 MUTLAK ENC KONFIG
91.01 [SIN COS SAYISI UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 188
91.02 |ABS ENC TiPi UINT32 0..4 - 1= 16 0 188
91.03 |TUR SAYISI (BIT) UINT32 0...32 - 1= 16 0 188
91.04 |POZ BILGISI (BIT) UINT32 0...32 - 1= 16 0 188
91.05 |Z AKTIF UINT32 0...1 - 1= 16 0 188
91.06 |ABS POS TRACKING | UINT32 0...1 - 1= 16 0 189
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel-| Veri Vars. PT | Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
91.10 |PARITY UINT32 0...1 - 1= 16 0 189
91.11 |BAUD RATE UINT32 0...3 - 1= 16 1 189
91.12 [NOD ADRESI UINT32 0...255 - 1= 16 64 189
91.20 |SSI SAAT DARB UINT32 2..127 - 1= 16 2 189
91.21 |SSI POZ MSB UINT32 1...126 - 1= 16 1 190
91.22 |SSI TUR MSB UINT32 1...126 - 1= 16 1 190
91.23 |SSI DATA FORMAT UINT32 0...1 - 1= 16 0 190
91.24 |SSI BAUD RATE UINT32 0...5 - 1= 16 2 190
91.25 |SSI MODU UINT32 0...1 - 1= 16 0 190
91.26 |SSIILETIM GEV UINT32 0...5 - 1= 16 1 190
91.27 |SSI SIFIR FAZI UINT32 0...3 - 1= 16 0 191
91.30 |[ENDAT MODU UINT32 0...1 - 1= 16 0 191
91.31 |[ENDAT MAX HES UINT32 0...3 - 1= 16 3 191
92 RESOLVER KONFIG
92.01 |[REOLV KUTUP SAY UINT32 1...32 - 1=1 16 1 192
92.02 |[RESOLV VOLT UINT32 4..12 Vrms 1=10 16 4 192
92.03 |[RESOLV FREKANSI UINT32 1...20 kHz 1=1 16 1 192
93 PULS ENC KONFIG
93.01 [ENC1 PULS SAY UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 193
93.02 |ENC1 TiPI enum 0...1 - 1= 16 0 193
93.03 |ENC1 SAYIM SEKLI enum 0....5 - 1= 16 4 193
93.04 |[ENC1 POZ TAH AKT enum 0...1 - 1= 16 1 194
93.05 |[ENC1 HIZ TAH AKT enum 0...1 - 1= 16 0 194
93.06 |[ENC1 OSI LMT enum 0...3 - 1= 16 0 194
93.11 |[ENC2 PULS SAY UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 194
93.12 |ENC2 TiPI enum 0...1 - 1= 16 0 195
93.13 |ENC2 SAYIM SEKLI enum 0....5 - 1= 16 4 195
93.14 |[ENC2 POZ TAH AKT enum 0...1 - 1= 16 1 195
93.15 |[ENC2 HIZ TAH AKT enum 0...1 - 1= 16 0 195
93.16 |ENC2 OSI LMT enum 0...3 - 1= 16 0 195
93.21 |[EMUL PULS SAY UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 195
93.22 |[EMUL POZ REF Deger - 32 P.01.12 195
isareti (konum
uyg. icin
P.04.17)
93.23 |[EMUL POZ OFFSET REAL 0.. rev |1=100000 32 0 195
0,99998
95 HW KONFIG
95.01 |KONTR KART GUCU enum 0...1 - 1=1 16 0 196
95.02 |SOK BOBIN AKTF enum 0...1 - 1=1 16 0 196
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Dizin Parametre Tip Aralik Unite FbEq Giincel- | Veri Vars. PT |Kay- | Sayfa
leme uzun- det | no.
zamani | lugu PF
97 KULLANICI MOT PAR
97.01 |KULL MOT PAR AKT enum 0...3 - 1=1 16 0 WPD 197
97.02 |RS_BIRIM REAL24 0...0,5 p.u. |1=100000 32 0 197
97.03 |RR_BIRIM REAL24 0...0,5 p.u. |[1=100000 32 0 197
97.04 |LM_BIRIM REAL24 0...10 p.u. [1=100000 32 0 197
97.05 |SL_BIRIM REAL24 0...1 p.u. |1=100000 32 0 197
97.06 |LD_BIRIM REAL24 0...10 p.u. [1=100000 32 0 197
97.07 |LQ_BIRIM REAL24 0...10 p.u. [1=100000 32 0 198
97.08 |PM AKI_BIRIM REAL24 0...2 p.u. |1=100000 32 0 198
97.09 |[RS_OHM REAL24 0...100 ohm |1 =100000 32 0 198
97.10 |RR_OHM REAL24 0...100 ohm |1 =100000 32 0 198
97.11 [LM_mh REAL24 | 0...100000 | mH |1 =100000 32 0 198
97.12 |SL_mh REAL24 | 0...100000 | mH |1 =100000 32 0 198
97.13 [LD_mh REAL24 | 0...100000 | mH |1 = 100000 32 0 198
97.14 |LQ_mh REAL24 | 0...100000 | mH |1 =100000 32 0 198
97.18 |SIGNAL INJECTION UINT32 0..4 - 1=1 16 0 199
97.20 |POS OFFSET USER REAL 0...360 ° (el.) 1=1 32 0 199
98 MOT HESAP DEGERI
98.01 [NOM TORK SKALA UINT32 |0...2147483| Nm 1=1000 32 0 WP 200
98.02 |KUTUP SAY UINT32 0...1000 - 1= 16 0 WP 200
99 START-UP DATA
99.01 |DIL enum - 1=1 16 201
99.04 |MOTOR TIPI enum 0...1 - 1=1 16 0 WPD 201
99.05 [MOTOR KONT enum 0...1 - 1=1 16 0 202
MODU
99.06 [MOT NOM AKIMI REAL 0...6400 A 1=10 32 0 WPD 202
99.07 [MOT NOM VOLT REAL 80...960 \Y, 1=10 32 0 WPD 202
99.08 [MOT NOM FRE REAL 0...500 Hz 1=10 32 0 WPD 203
99.09 [MOT NOM HiZ| REAL 0...30000 | rpm 1= 32 0 WPD 203
99.10 |MOT NOM GUCU REAL 0...10000 kw 1=100 32 0 WPD 203
99.11 [MOT NOM COSFII REAL24 0...1 - 1=100 32 0 WPD 203
99.12 [MOT NOM TORK INT32 |0...2147483| Nm 1=1000 32 0 WPD 203
99.13 (ID RUN MODU enum 0...6 - 1= 16 0 WPD 204
99.16 |FAZ TERS CEVRIMi UINT32 0...1 - 1= 32 0 WPD 206
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Hata izleme

Bu bolumuin igindekiler

Giuvenlik

Bu bodlum olasi sebep ve ¢d6zim yollariyla birlikte tim alarm ve hata mesajlarini
igerir.

UYARI! Siricunin bakimi sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir. Uygun
donanim kilavuzunun ilk sayfasinda yer alan Giivenlik Talimatlari, striclyle
galismaya bagslanmadan 6nce okunmalidir.

Alarm ve hata gostergeleri

Alarm/hata kodu, hem surtcunuin kontrol panelinde hem de DriveStudio bilgisayar
aracinda goruntulenir. Birgok alarm ve hatanin nedeni bu bilgi yardimiyla tanimlanip
dizeltilebilir. Eger diizeltilemiyorsa bir ABB temsilcisi ile temasa gegilmelidir.

Mesajdan sonra parantez icinde yer alan dort basamakli kod numarasi fieldbus
haberlesmesi igindir.

Alarm/hata kodlari, strticinin 7 segmentli ekraninda géruntilenir. Asagidaki
tabloda 7 segmentli ekranda goérintulenen gostergeler agiklanmaktadir.

Ekran Anlami

“E-" ve ardindan | Sistem hatasi.
hata kodu 9001...9002 = Kontrol Unitesi donanim arizasi.
9003 = Bagl bellek Unitesi yok.
9004 = Bellek Unitesi arizasi.
9007...9008 = Bellek Unitesinden yazilim yikleme bagarisiz.
9009...9018 = Dahili hata.
Bir ABB temsilcisiyle iletisim kurun.
9019 = Bellek Unitesi icerigi bozuk.
9020 = Dahili hata.
Bir ABB temsilcisiyle iletisim kurun.
9021 = Bellek unitesi ve surtict program surimleri uyumsuz.
9022...9026 = Dahili hata.
Bir ABB temsilcisiyle iletisim kurun.
9027 = Bellek Unitesinde yeterli bellek yok.
9102...9106 = Dahili hata.
Bir ABB temsilcisiyle iletisim kurun.
9107...9108 = Uygulama baslatma hatasi.
9109...9111 = Dahili hata.
Bir ABB temsilcisiyle iletisim kurun.
9112 = ACSM1 varyant verileri ile ilgili sorun (Hiz/Hareket).

“A-" ve ardindan | Alarm. Bkz. Sdrticti tarafindan olusturulan alarm mesajlari bolimu, sayfa 227.

hata kodu

Hata izleme
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Ekran Anlami

“F-" ve ardindan | Hata. Bkz. Siiriicii tarafindan olusturulan hata mesajlari bolimu, sayfa 235.
hata kodu

Resetleme nasil yapilir

Siricl, PC araci (EI) veya kontrol paneli (RESET) lGizerindeki reset tusuna
basilarak ya da besleme gerilimini bir slre icin keserek resetlenebilir. Hata
giderildiginde motor yeniden start edilebilir.

Ayrica hata, 10.08 HATA RESET SEC parametresi araciliiyla harici kaynaktan
resetlenebilir.

Hata tarihgesi

Bir hata algilandigi zaman, bir zaman etiketi ile hata gunluk kaydi icinde saklanir.
Hata tarihgesi sirtcideki son 16 hata hakkindaki bilgileri saklar. Gl¢ kapatma
baslangicinda en son Ug¢ hata saklanir.

8.01 AKTIF HATA ve 8.02 SON HATA sinyalleri, en son hatalarin hata kodlarini
saklar.

Alarmlar, 8.05 ALARM LOGGER 1 ... 8.10 ALARM LOGGER 6 ve 8.15 ALARM
WORD 1...8.18 ALARM WORD 4 bit word'leri ile izlenebilir. Alarm bilgileri, gl¢
kapatma veya hata resetleme durumunda kaybedilir.

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan alarm mesajlan

Kod Alarm Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

2000 | FREN START TORK Mekanik fren alarmi. Gerekli Fren agma torku ayarini kontrol edin, 35.06
(0x7185) motor c¢alistirma torkunun, parametresi.

Programlanabilir hata: 35.09 35_-06 FREN. AC TORKU, elde Siiricti tork ve akim limitlerini kontrol edin.
FREN HATA FONK edilememesi durumunda alarm Bkz. yazilim blogu, LIMITLER sayfa 111.
etkinlestirilir.

2001 FREN KAPANMADI Mekanik fren kontroll alarmi Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7186) Fren kapatma sirasinda fren Mekanik fren ayarlarini kontrol edin,
Programlanabilir hata: Olnaymm b((jaklenen Zek”?e 35.01...35.09 parametreleri.

35.09 FREN HATA FONK omamasi durumunda aiarm Sorunun onay sinyali veya frenden
etkinlegtirilir. o .
kaynaklanip kaynaklanmadigini belirlemek
icin: Fren kapali veya acik olup olmadigini
kontrol edin.

2002 | FREN AGCMADI Mekanik fren kontroll alarmi Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7187) Fren agma sirasinda fren Mekanik fren ayarlarini kontrol edin,
Programianabilir hata: olnaylnln bgklenen %ek"?e 35.01...35.08 parametreleri.

35.09 FREN HATA FONK omamasi duruimunda aiarm Sorunun onay sinyali veya frenden
etkinlestirilir. o .
kaynaklanip kaynaklanmadigini belirlemek
icin: Fren kapali veya agik olup olmadigini
kontrol edin.

2003 | STO AKTIF Guvenli Tork Kapatma iglevi Glvenlik devresi baglantilarini kontrol edin.
(OXFF7A) etkin, yani striict durdurulmus Daha fazla bilgi i¢in bkz. ilgili stiricinin
= lanabilir hata: ve 46.07 STO DAVRANISI donanim kilavuzu ve Uygulama kilavuzu -

4 éog;asrqr(a)n[a) /-\I\I/rR AaNa:. | parametresi (2) Alarm olarak ACSM1, ACS850 ve ACQ810 sdrticliler igin
’ S ayarlanmigken X6 konektoriine | glivenli tork kapatma fonksiyonu
bagli glivenlik devresi sinyalleri | (3AFE68929814 [ingilizce]).
kaybedilmis.

2005 | MOTOR ASIRI ISI Tahmini motor sicakligi (motor Motor nominal degerlerini ve yiki kontrol edin.
(0x4310) termik modeline gore) 45.03 Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin
Programlanabilir hata: MOT TER ALM LMT dizgln oldugundan emin olun: Sogutma fani,
45.01 MOTOR TERM fararrlletre& tlarafll?.da.? . sogutma ylizeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
KOR animianan aiarm fimftini agmig. Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.

Motor termik modeli ayarlarini kontrol edin;,
45.06...45.08 ve 45.10 MOT TERM ZAM
parametreleri.

Olgiilen motor sicakhgi, 45.03 Sensor gergek sayisinin 45.02 MOT TERMIK

MOT TER ALM LMT KAY parametresi tarafindan ayarlanan

parametresi tarafindan degerle ayni olup olmadidini kontrol edin.

tanimlanan alarm limitini asmis. | Motor nominal degerlerini ve yiikii kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin
diizgiin oldugundan emin olun: Sogutma fani,
sogutma yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.

2006 | ACIL DUR SNYL GELDI Sdrici acil OFF2 komutu aldi. Siriclyi yeniden start etmek icin RUN

(0xF083)

ENABLE sinyalini etkinlestirin (kaynak 10.09
RUN AKTIF parametresi tarafindan segilir) ve
surlclyu start edin.

Hata izleme
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Kod

Alarm
(fieldbus kodu)

Neden

Yapilmasi gerekenler

2007

RUN AKTIF
(OXFF54)

Calisma izni sinyali
alinmamistir.

10.09 RUN AKTIF parametresinin ayarini
kontrol edin. Sinyali agin (6rn fieldbus Kontrol
Word'liinde) veya secilen kaynagin kablolarini
kontrol edin.

2008

ID-RUN YAPIYOR
(OXFF84)

Motor tanima galistirmasi agik.

Bu alarm normal devreye alma iglemlerine
aittir. Strici motor tanimanin tamamlandigini
gOsterene kadar bekleyin.

Motor tanimlama
gerekmektedir.

Bu alarm normal devreye alma islemlerine aittir.
Motor tanitma isleminin nasil
gerceklestirilecegini secin, 99.13 ID RUN
MODU parametresi.

Start tusuna basarak tanitma proseduruni
baglatin.

2009

ACIL STOP ALM
(0xF081)

Sirtcl acil durma komutu aldi
(OFF1/OFF3).

Calismaya devam etmenin guvenli olup
olmadigini kontrol edin.

Acil durdurma butonunu tekrar normal
konumuna getirin (veya fieldbus Kontrol
Word'iini uygun sekilde ayarlayin).

Sirtclyu yeniden start edin.

2011

FREN DIRENC ASIRI ISI
(0x7112)

Fren direnci sicakligi, 48.07 FR
KY ISI AL LMT parametresi
tarafindan tanimlanan alarm
limitini agsmis.

Siriicliyl stop edin. Direncin sogumasini bekleyin.

Direng asiri yuk koruma iglevi ayarlarini
kontrol edin, 48.01...48.05 parametreleri.

Alarm siniri ayarini kontrol edin, 48.07
parametresi.

Fren déngusinun izin verilen limitler iginde
oldugundan emin olun.

2012

FREN KIYICI ASIRI ISI
(0x7181)

Fren kiyici IGBT sicakhg dahili
alarm sinirini agsmis.

Kiyiciyr sogumaya birakin.

Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akiginda engel olup olmadigini kontrol edin.

Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

Direng asiri yik koruma islevi ayarlarini
kontrol edin, 48.01...48.05 parametreleri.

Fren déngusuniln izin verilen limitler icinde
oldugundan emin olun.

Sirlci besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.

2013

CIHAZ ASIRI ISI
(0x4210)

Olgiilen siiriicii sicakhigi dahili
alarm sinirini agmis.

Ortam kosullarini kontrol edin.
Hava akimini ve fanin ¢alismasini kontrol edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin.

Motor glcunu suricl gucuyle karsilastirin.

Hata izleme
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Kod Alarm Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)
2014 | DAHILI KART ASIRI ISI Arayliz karti (gu¢ Unitesi ile Siriclyl sogutun.
(0x7182) kontrol Gnitesi arasinda) Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
sicakhgi dahili alarm sinirini kontrol edin.
asmis. Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akiginda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
2015 | FRN KIY MOD ASIRI ISI Giris kdprusu veya fren Kkiyici Sdrdciyid sogutun.
(0x7183) sicakligi dahili alarm sinirini Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
agmis. kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akiginda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
2016 | IGBT ASIRI ISI Termik modele gore suricu Ortam kosullarini kontrol edin.
(0x7184) sicakligi dahili alarm sinirini Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
asmis. Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin.
Motor glictini slrtict guculyle karsilagtirin.
2017 | FIELBUS HAB ALRM Siruci ile fieldbus adaptor Fieldbus haberlesme durumunu kontrol edin.
(0x7510) moddili veya PLC ile fieldbus ilgili fieldbus adaptér modiilinin Kullanim
= lanabilir hata: adaptér modulu arasindaki Kilavuzuna bakin.
rogramianabliir hata. déngusel iletisim kaybedilmis. - ,
50.02 HAB KAYIP EONK Fieldbus parametre ayarlarini kontrol edin.
Bkz. 50 parametre grubu, sayfa 169.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
iletisim master cihazin iletisim saglayip
saglamadigini kontrol edin.
2018 | LOKAL KONT KAYBI Sdrici igin aktif kontrol konumu | PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
(0x5300) olarak segilmis bir kontrol paneli | kontrol edin.
Programlanabilir hata: 46.03 veya PC araci iletisimi kesmis. Kontrol panel konnektdriini kontrol edin.
LOKAL KONT KAYBI Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.
2019 | Al SUPERVISION Analog giris Al1 veya Al2 sinyali | Analog giris Al1/2 kaynagdini ve baglantilarini
(0X8110) 13.13 Al SUPERVIS GERQ kontrol edin.
Programlanabilir hata: parametresi ile tanimlanan Analog giris Al1/2 minimum ve maksimum
13.12 Al SUPERVISYON sinira ulagmis. sinir ayarlarini, 13.02 ve 13.03/ 13.07 ve
HATA 13.08 parametrelerini kontrol edin.
2020 | FB PAR CONF Siriicl, PLC tarafindan istenen bir | PLC programlamayi kontrol edin.
(0x6320) islevsellige sahip degil veyaistenen | Fieldbus parametre ayarlarini kontrol edin.
islevsellik etkinlestirilmemis. Bkz. 50 parametre grubu, sayfa 169.
2021 MOTOR DATASI YOK Grup 99 parametreleri Gerekli tim grup 99 parametreleri ayarlanmis

(0x6381)

ayarlanmamis.

olup olmadigini kontrol edin.

Not: Bu alarmin, motor verileri girilene kadar
baslangicta gérinmesi normaldir.

Hata izleme
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Kod Alarm Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)
2022 | ENC 1 HATA Enkoder 1 parametre tarafindan | 90.01 ENC 1 SEC parametre ayarinin,
(0x7301) etkinlegtirilmis ancak enkoder suricide Yuva 1/2'ye monte edilen enkoder
arabirimi (FEN-xx) bulunamiyor. | arabirimi 1'e (FEN-xx) karsilik gelip
gelmedigini kontrol edin (9.20 OPSIYON
SLT1/9.21 OPSIYON SLT2 sinyali).
Not: Yeni ayar, 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agilmasindan
sonra gegerli olur.
2023 | ENC 2 HATA Enkoder 2 parametre tarafindan | 90.02 ENC 2 SEC parametre ayarinin,
(0x7381) etkinlestirilmis ancak enkoder siiriiciide Yuva 1/2'ye (9.20 OPSIYON SLT1/

arabirimi (FEN-xx) bulunamiyor.

9.21 OPSIiYON SLT2 sinyali) monte edilen
enkoder arabirimi 2'ye (FEN-xx) karsilik gelip
gelmedigini kontrol edin.

Not: Yeni ayar, 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agilmasindan
sonra gegerli olur.

EnDat veya SSI enkoder strekli
modda enkoder 2 olarak
kullaniliyor.

[Yani 90.02 ENC 2 SEC = (3)
FEN-11 ABS

ve

91.02 ABS ENC TiPi = (2)
EnDat veya (4) SSI)

ve

91.30 ENDAT MODU = (1)
Devamli (veya 91.25 SSI
MODU = (1) Devamh).]

Eger mumkiinse, surekli konum aktariminin
yerine tek konum aktarimi kullanin (eger
enkoder aralikh sin/cos sinyallerine sahipse):

-91.25 SSI MODU / 91.30 ENDAT MODU
parametresinin degerini (0) Basl. poz. olarak
degistirin.

Aksi taktirde EnDat/SSI enkoderini enkoder 1
olarak kullanin:

-90.01 ENC 1 SEC / (3) FEN-11 ABS
parametresinin degerini olarak, 90.02 ENC 2
SEC parametresinin deg@erini ise (0) Yok
olarak degistirin.

Not: Yeni ayar, 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agilmasindan
sonra gegerli olur.

Hata izleme
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Kod Alarm Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

2026 | ENC EMULASYON Enkoder emulasyon hatasi Eger emilasyonda kullanilan konum degeri
HATASI enkoder ile Olguliyorsa:
(0x7384) - Emilasyonda kullanilan FEN-xx enkoderinin

(90.03 EMUL MOD SEC) 90.01 ENC 1 SEC/
90.02 ENC 2 SEC parametresi ile etkinlegtirilen
FEN-xx enkoder arabirimi 1 veya (ve) 2'ye karsilik
gelip gelmedigini kontrol edin. (90.01/90.02
parametresi kullanilan FEN-xx girisinin konum
hesaplamasini etkinlegtirir).

Eger emulasyonda kullanilan konum surtcu
yazilimi tarafindan belirleniyorsa:

- Emilasyonda kullanilan FEN-xx enkoderinin
(90.03 EMUL MOD SEC) 90.01 ENC 1 SEC /
90.02 ENC 2 SEC parametresi ile
etkinlestirilen FEN-xx enkoder arabirimi 1
veya (ve) 2'ye karsilik gelip gelmedigini
kontrol edin (enkoder veri talebi sirasinda
emilasyonda kullanilan konum verilerinin
FEN-xx enkoderine yazilmasi nedeniyle).
Enkoder arabirimi 2 onerilir.

Not: Yeni ayar, 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agilmasindan
sonra gegerli olur.

2027 | FEN KARTI ISI HATASI FEN-xx enkoder arabirimine 45.02 MOT TERMIK KAY parametre ayarinin
(0x7385) bagl sicaklik sensori (KTY gercek enkoder arabirim kurulumuna ka_r§|I|k
veya PTC) kullanilirken sicaklik | gelip gelmedigini kontrol edin (9.20 OPSIYON

6lgimunde hata. SLT1/9.21 OPSIYON SLT2):

Eger bir FEN-xx modulu kullaniliyorsa:

- 45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (2)
KTY 1. FEN veya (5) PTC 1. FEN seklinde
ayarlanmalidir. FEN-xx moduli Yuva 1 veya
Yuva 2'de olabilir.

Eger iki FEN-xx modiili kullanihyorsa:

-45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (2)
KTY 1. FEN veya (5) PTC 1. FEN olarak
ayarlandiginda, suriiciide Yuva 1'e monte
edilen enkoder kullanilir.

- 45.02 MOT TERMIK KAY parametresi (3)
KTY 2. FEN veya (6) PTC 2. FEN olarak
ayarlandiginda, suriiciide Yuva 2'e monte
edilen enkoder kullanilr.

FEN-01 enkoder arabirimine FEN-01, KTY sensori ile sicaklik 6lgiimani
baglh KTY sensori kullanilirken | desteklemiyor. PTC sensoru ya da bir baska
sicaklik élgiimiinde hata. enkoder arabirimi modili kullanin.

Hata izleme
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2028 | ENC EMUL MAX FRE Enkoder emulasyonunda 93.21 EMUL PULS SAY parametresi degerini
ASTI kullanilan TTL puls frekansi izin | azaltin.

(0x7386) verilen maksimum siniri Not: Yeni ayar, 90.10 ENC PAR TAZELEME
(500 kHz) asiyor. parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agilmasindan
sonra gegerli olur.

2029 | ENC EMUL REF HATASI Emilasyon igin yeni (konum) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

(0x7387) referans yazilamamasi
nedeniyle enkoder emilasyonu
basarisiz.

2030 | RESOLVR OTO TUNE Resolver girisi ik kez Resolver ile resolver arabirim moduili (FEN-
ALM etkinlestirildiginde otomatik 21) arasindaki kablolari ve kablonun her iki
(0x7388) olarak baslatilan resolver ucundaki konektor sinyal tellerinin sirasini

otomatik ayarlama prosediirleri kontrol edin.

basarisiz oldu. Resolver parametre ayarlarini kontrol edin.
Resolver parametreleri ve daha ayrintili bilgi
icin bkz. 92 parametre grubu, sayfa 192.
Not: Resolver otomatik ayarlama iglemleri
her zaman resolver kablosu degistirildikten
sonra gergeklestiriimelidir. Otomatik ayarlama
rutin islemleri, 92.02 RESOLV VOLT veya
92.03 RESOLV FREKANSI parametresi
ayarlanarak ve ardindan 90.10 ENC PAR
TAZELEME parametresi (1) Konfigu olarak
ayarlanarak etkinlegtirilebilir.

2031 ENC 1 KABLO Enkoder 1 kablo hatasi FEN-xx arabirimi ile enkoder 1 arasindaki kablolar
(0x7389) algilandi. kontrol edin. Kablolardaki herhangi bir degisikligin

ardindan surucuyu kapatip agarak veya 90.10 ENC
PAR TAZELEME parametresini etkinlestirerek
arabirimi tekrar konfiglre edin.

2032 | ENC 2 KABLO Enkoder 2 kablo hatasi FEN-xx arabirimi ile enkoder 2 arasindaki
(0x738A) algiland. kablolari kontrol edin. Kablolardaki herhangi

bir degisikligin ardindan suiriicliyl kapatip
acgarak veya 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresini etkinlestirerek arabirimi tekrar
konfigure edin.

2033 | D2D HABERLESME Master siirictide: Suricd, ardi Sirucu-surict baglantisinda yoklanan tim

(0x7520)

Programlanabilir hata:
57.02 HAB KAYIP FONK

ardina bes yoklama ¢evrimi
boyunca etkinlestirilmis bir
follower tarafindan
yanitlanmadi.

suruculerde (57.04 ve 57.05 parametreleri)
guc bulunup bulunmadigini, baglantiya uygun
sekilde baglanmis ve dogru dugim adresine
sahip olup olmadiklarini kontrol edin.

Surlci-siriict baglanti kablolarini kontrol edin.

Follower surticude: Surtcu, ardi
ardina bes referans yonetim
doéngusi boyunca yeni referans
1 velveya 2 almamis.

Master surlcudeki 57.06 ve 57.07
parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.

Surici-surici baglanti kablolarini kontrol edin.

Hata izleme
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2034 | D2D BUFFER Mesaj arabellegi asir akisi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
OVERLOAD nedeniyle surici-suricu
(0x7520) referanslarinin aktarimi
Programlanabilir hata: basarisiz.
57.02 HAB KAYIP FONK
2035 | PS HABERLESME ALM JCU Kumanda Unitesi ile JCU Kumanda Unitesi ile giig tinitesi
(0x5480) sUriicl glg Unitesi arasinda arasindaki baglantilari kontrol edin.
iletisim hatalari algiland. Eger JCU'ya harici bir kaynaktan giig
veriliyorsa, 95.01 KONTR KART GUCU
parametresinin (1) Harici 24V olarak
ayarlandigindan emin olun.
2036 | YEDEKLEME HATASI Yedeklenmis parametrelerin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x630D) geri yliklenmesi basarisiz.
2037 | AKIM KALIBR Gecerli 6lgiim kalibrasyonu bir Bilgilendirici alarm.
YAPILACAK sonraki start sonrasinda
(0x2280) gerceklestirilecektir.
2038 | OTOFAZ Otomatik fazlama bir sonraki Bilgilendirici alarm.
(0x3187) start sonrasinda
gerceklestirilecektir.
2039 | TOPRAK HATASI Siiriici muhtemelen motor veya | Motor kablosunda gli¢ faktort diizeltme
(0x2330) motor kablosunda topraklama kondansatori veya dalga emici
- hatasina baglh olarak yuk bulunmadigindan emin olun.
Programlanabilir hata: d i7lidi tespit etti
46.05 TOPRAK HATASI engesiziig tespit etu. Motor veya motor kablolarinda topraklama
hatasi olup olmadigini kontrol edin:
- motor ve motor kablosunun yalitim direncini 6lgin.
Eger topraklama hatasi belirlenemedi ise
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
2041 MOT NOM DEGERI Motor konfiglirasyon 99 motor konfiglirasyon parametreleri
(0x6383) parametreleri yanlis ayarlanmis. | ayarlarini kontrol edin.
Siirtict dogru sekilde Sirdcinin, motor igin dogru sekilde
boyutlandiriimamis. boyutlandiriimis olup olmadigini kontrol edin.
2042 | D2D KONFIG Sirtcu-sirict baglanti 57 grubundaki parametrelerin ayarlarini
(0x7583) konfiglirasyon parametrelerinin kontrol edin.
(grup 57) ayarlari uyumsuz.
2043 | STAL Motor, érnegdin asin yik veya Motor ylkinU ve sirtictiniin nominal
(0x7121) yetersiz motor glici sebebiyle degerlerini kontrol edin.

Programlanabilir hata:
46.09 STAL FONK

sikisma bdlgesinde galigiyor.

Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

Hata izleme
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2047 | HIZ GERIBESLEMESI Hiz geri beslemesi alinmiyor. 22 grubundaki parametrelerin ayarlarini
(0x8480) kontrol edin.

Enkoder kurulumunu kontrol edin. Daha fazla
bilgi icin bkz. hata 0039 (ENCODER1)
aciklamasi.

Enkoder kablolarini kontrol edin. Daha fazla
bilgi igin 2031 (ENCODER 1 KABLOSU) ve
2032 (ENCODER 2 KABLOSU) alarmlarinin
aciklamalarina bakin.

2048 | OPSIYON MOD HAB Sirucu ile secenek moduli Secenek modiillerinin Yuva 1 ve (veya) Yuva
HATA arasindaki iletisim (FEN-xx ve/ 2'ye uygun sekilde baglanmis olup olmadigini
(0x7000) veya F1O-xx) kaybedildi. kontrol edin.

Secenek modiillerinin veya Yuva 1/2
konektdrlerinin hasar gérmemis oldugundan
emin olun. Modul veya konektdrin hasar
gormus olup olmadigini belirlemek igin: Her
modull Yuva 1 ve Yuva 2'de test edin.

2072 | DC SARJ OLMADI Ara DC devresinin gerilimi DC geriliminin ylkselmesini bekleyin.
(0x3250) henliz galisma seviyesine

yukselmemistir.

2073 | SPEED CTRL TUNE FAIL | Hiz kontrolori otomatik ayar Bkz. 28.16 Pl TUNE MODE parametresi.
(0x8481) rutini bagariyla tamamlanmadi.

2075 | LOW VOLT MODE Dustuk gerilim modu 47 grubunda Dustik gerilim modu
CONFIG etkinlestirilmistir, ancak parametrelerini kontrol edin. Ayrica, bkz.
(0xC015) parametre ayarlari izin verilen Diigtik gerilim modu bolim, sayfa 45.

limitlerin digindadir.

2079 | ENC 1 PULSE Enkoder 1 asir ylksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin.
FREQUENCY akig! aliyor (puls frekanst). Sadece bir kanalli pulslari/kenarlari
(0x738B) kullanmak igin 93.03 ENC1 SAYIM SEKLI ve

93.13 ENC2 SAYIM SEKLI parametrelerini
degistirin.

2080 | ENC 2 PULSE Enkoder 2 asir ylksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin.
FREQUENCY akig! aliyor (puls frekanst). Sadece bir kanalli pulslari/kenarlari
(0x738C) kullanmak igin 93.03 ENC1 SAYIM SEKLI ve

93.13 ENC2 SAYIM SEKLI parametrelerini
degistirin.

2082 | BR DATA Fren kiyici yanlis yapilandiriidi. | 48 parametre grubundaki fren kiyici
(0x7113) yapilandirmasini kontrol edin.

Hata izleme
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Kod Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0001 ASIRI AKIM Cikis akimi, dahili hata Motor yUkUnu kontrol edin.

0x2310 seviyesini agmis. Hizlanma rampasini kontrol edin. Bkz. 25
p
parametre grubu, sayfa 125.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve delta/
star baglantisi dahil) kontrol edin.

Parametre grubu 99 baslangi¢ verilerinin
motor gug¢ plakasindakiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.

Motor kablosunda gug¢ faktori diizeltme
kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Enkoder kablosunu (fazlama da dahil olmak
Uzere) kontrol edin.

0002 | DC YUKSEK GERILIM Ara devrede agiri DC gerilimi. Asiri gerilim kontrol cihazinin agik
(0x3210) oldugundan emin olun, 47.01 YUKSEK VOLT
KONT parametresi.

Statik veya gegici asin gerilim olup olmadigina
bakmak i¢in sebekeyi kontrol edin.

Fren kiyici ve direncini (eger kullaniliyorsa)
kontrol edin.

Yavasglama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (eger
uygulanabiliyorsa) kullanin.

Frekans donustiricuyd fren kiyici ve fren
direnci kullanarak tekrar calistirin.

0003 | CIHAZ ASIRI ISI Olgiilen siiriicti sicakhg! dahili Ortam kosullarini kontrol edin.
(0x4210) hata sinirini agmis. Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin.

Motor glictinii slirtict guiclyle karsilastirin.

0004 | KISA DEVRE Motor kablolarinda veya Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.

(0x2340) motorda kisa devre. Motor kablosunda giic faktéri diizeltme
kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Fren kiyicisinin kablolarini kontrol edin.

Uzanti: 1 U-fazinin Ust transistoriinde kisa devre. | Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
Uzanti: 2 U-fazinin alt transistériinde kisa devre. | Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
Uzanti: 4 V-fazinin ist transistoriinde kisa devre. | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Uzanti: 8 V-fazinin alt transistortinde kisa devre. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Uzanti: 16 W-fazinin Gst transistorinde kisa devre. | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Uzanti: 32 W-fazinin alt transistériinde kisa devre. | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

Hata izleme
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0005 | DC DUSUK GERILIM Eksik sebeke fazl, sigorta atmasi Sebeke gerilimini ve sigortalari kontrol edin.
(0x3220) veya dogrultucu kdprisindeki
dahili hata sebebiyle ara devredeki
DC gerilimi yetersiz.
0006 | TOPRAK HATASI Sirict muhtemelen motor veya | Motor kablosunda gu¢ faktoru dizeltme
(0x2330) motor kablosunda topraklama kondansatéri veya dalga emici
- hatasina bagh olarak yuk bulunmadigindan emin olun.
Programlanabilir hata: d iZlidi tespit etti
46.05 TOPRAK HATASI engesiziig tespit etli. Motor veya motor kablolarinda topraklama
hatasi olup olmadigini kontrol edin:
- motor ve motor kablosunun yahtim direncini
olgln.
Eger topraklama hatasi belirlenemedi ise
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
0007 | FAN HATASI Fan serbestce donemiyor ya da | Fan ¢alismasini ve baglantisini kontrol edin.
(OXFF83) fan baglantisi kesilmis. Fan
calismasi, fan akiminin
Ol¢limesi ile izlenir.
0008 IGBT ASIRI ISI Termik modele gore surlcu Ortam kosullarini kontrol edin.
(0x7184) sicaklig dahili hata sinirini Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
agmis. Sogutma blogu kanatlarinda birikmig toz olup
olmadigini kontrol edin.
Motor glcunu suricl gucuyle karsilastirin.
0009 | FREN DRNG KABLO Fren direncinde kisa devre veya | Fren kiyici ve fren direnci baglantisini kontrol
HATA fren kiyici kontrol hatasi. edin.
(0x7111) Fren direncinin hasarsiz oldugundan emin olun.
0010 | FRN KIYICI EKSIK Fren kiyici IGBT'de kisa devre. Fren direncinin bagli ve hasarsiz oldugundan
(0x7113) emin olun.
0011 FREN KIYICI ASIRI ISI Fren kiyici IGBT sicakhgi dahili | Kiyiclyi sogumaya birakin.
(0x7181) hata sinirini agmis. Ortam sicakhiginin agiri olup olmadi§ini kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
Direng asiri yik koruma islevi ayarlarini
kontrol edin, 48.03...48.05 parametreleri.
Fren déngusiinun izin verilen limitler iginde
oldugundan emin olun.
Sirtct besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.
0012 | FREN DIRENC ASIRI ISI Fren direnci sicakligi, 48.06 FR | Siriicliyl stop edin. Direncin sogumasini bekleyin.

(0x7112)

KY ISI HATA L parametresi
tarafindan tanimlanan hata
limitini agmis.

Direng asiri yuk koruma islevi ayarlarini
kontrol edin, 48.01...48.05 parametreleri.

Hata siniri ayarini kontrol edin, 48.06 parametresi.

Fren déngusiinun izin verilen limitler iginde
oldugundan emin olun.

Hata izleme
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0013 | CURR MEAS GAIN Cikis fazi U2 ve W2 akim 6lgim | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x3183) kazanimi arasindaki fark ¢cok

fazla.

0014 | CABLE CROSS CON Hatali giris besleme ve motor Giris besleme baglantilarini kontrol edin.

(0x3181) kablo baglantisi (6rnegin, giris
. besleme kablosu surici motor

Programlanabilir hata: baglantisina baglanmis)

46.08 KABLAJ HATASI ’

0015 | SUPPLY PHASE Ara devre DC gerilimi, eksik Giris besleme hatti sigortalarini kontrol edin.
(0x3130) girig besleme hattijfagl I"eya Giris besleme kaynagi dengesizligini kontrol
Programlanabilir hata: Z::m:ﬁ sg;onrﬂ::kr:: eniyie edin.

46.06 GIRIS FAZ KAYBI yap '

0016 | MOTOR PHASE Eksik motor baglantisi Motor kablosunu baglayin.
(0x3182) nedeniyle motor devresi hatasi
Programlanabilir hata: g;evr"lcj'?:r)asama da bagl
46.04 MOT FAZ KAYBI 9 '

0017 | ID-RUN HATASI Motor ID Run basariyla Hata kayitta hata kodu uzantisi olup
(OxFF84) tamamlanamadi. olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin

asagida verilmis olan uygun iglemlere bakin.

Uzanti: 1 ID run, slirict maksimum akim 99.06 MOT NOM AKIMI ve 20.05 MAX AKIM
ayari ve/veya dahili akim limiti parametrelerinin ayarlarini kontrol edin. 20.05
¢ok diisiik oldugundan MAX AKIM > 99.06 MOT NOM AKIMI
tamamlanamiyor. oldugundan emin olun.

Siriictniin, motora gore dogru sekilde
boyutlandiriimis olup olmadigdini kontrol edin.

Uzanti: 2 ID run, maksimum hiz ayari ve/ 99.07 MOT NOM VOLT, 99.08 MOT NOM
veya hesaplanan alan FRE, 99.09 MOT NOM Hizl, 20.01 MAX HIZ
zayiflama noktasi ¢ok diistik ve 20.02 MIN HIZ parametrelerinin ayarlarini
oldugundan tamamlanamiyor. kontrol edin. Sunlardan emin olun

*20.01 MAX HIZ > (0,55 x 99.09 MOT NOM
HIZl) > (0,50 x senkronize hiz),

+20.02 MINHIZ <0, ve

* besleme gerilimi > (0,66 x 99.07 MOT NOM
VOLT)

Uzanti: 3 ID run, maksimum moment 99.12 MOT NOM TORK ve 20.06 MAX TORK
ayari ¢ok dusuk oldugundan parametrelerinin ayarlarini kontrol edin. 20.06
tamamlanamiyor. MAX TORK > %100 oldugundan emin olun.

Uzanti: 5...8 Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

Uzanti: 9 Yalnizca asenkron motorlar: Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Hizlanma makul bir sire iginde
tamamlanmadi.

Uzanti: 10 Yalnizca asenkron motorlar: Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

Yavaglama makul bir stire
icinde tamamlanmadi.

Hata izleme
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Uzanti: 11 Yalnizca asenkron motorlar: Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Tanimlama galismasi sirasinda
hiz sifira dustd.
Uzanti: 12 Yalnizca sabit miknatish Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
motorlar: ik hizlanma makul bir
sure iginde tamamlanmadi.
Uzanti: 13 Yalnizca sabit miknatish Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar: ikinci hizianma makul
bir siire iginde tamamlanmadi.
Uzanti: 14...16 Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
0018 | CURR U2 MEAS U2 ¢ikis fazi akim 8lgimanin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x3184) 6lgllen ofset hatasi ok yiiksek.
(Ofset degeri akim kalibrasyonu
sirasinda glncellenir.)
0019 | CURR V2 MEAS V2 ¢ikis fazi akim 6lgimaniin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x3185) Olglilen ofset hatasi gok yiksek.
(Ofset deg@eri akim kalibrasyonu
sirasinda guncellenir.)
0020 | CURR W2 MEAS W2 c¢ikis fazi akim élgimuanin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x3186) Olgulen ofset hatasi ¢ok yiksek.
(Ofset degeri akim kalibrasyonu
sirasinda giincellenir.)
0021 STO1 LOST Glvenli Tork Kapatma islevi Guvenlik devresi baglantilarini kontrol edin.
(0x8182) etkin, yani surlicl durdurulmus | Daha fazla bilgi igin bkz. ilgili stirGictinin
ve 46.07 STO DAVRANISI donanim kilavuzu ve Uygulama kilavuzu -
parametresi (2) Alarm veya (3) ACSM1, ACS850 ve ACQ810 stirticiiler igin
Hayir olarak ayarlanmigken, glivenli tork kapatma fonksiyonu
X6:1ile X6:3 arasina baglanmis | (3AFE68929814 [ingilizce]).
guvenlik devresi sinyali 1
kaybedilmis.
0022 | STO2 LOST Glvenli Tork Kapatma islevi Guvenlik devresi baglantilarini kontrol edin.
(0x8183) etkin, yani suricu durdurulmus Daha fazla bilgi icin bkz. ilgili stiricinin

ve 46.07 STO DAVRANISI
parametresi (2) Alarm veya (3)
Hayir olarak ayarlanmigken,
X6:2 ile X6:4 arasina baglanmig
guvenlik devresi sinyali 2
kaybedilmis.

donanim kilavuzu ve Uygulama kilavuzu -
ACSM1, ACS850 ve ACQ810 siiriiciiler igin
glivenli tork kapatma fonksiyonu
(3AFE68929814 [ingilizce]).

Hata izleme
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0024 | DAHILI KART ASIRI ISI Arayuz karti (gli¢ Unitesi ile Sdrictyl sogutun.
(0x7182) kontrol Unitesi arasinda) Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
sicakligi dahili hata sinirini kontrol edin.
asmis. y -
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol
edin.
Hava akiginda engel olup olmadigini kontrol
edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
0025 | FRN KIY MOD ASIRI ISI Girig kdprusu veya fren kiyici Sirtclyd sogutun.
(0x7183) sicakligi dahili hata sinirini Ortam sicakliginin agiri olup olmadigini kontrol
asmis. edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akiginda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini kontrol edin.
0026 | OTOFAZ Otomatik fazlama rutin iglemleri | Varsa, baska otomatik fazlama modlari (bkz.
(0x3187) (bkz. bolim Otomatik fazlama, 11.07 OTOFAZ MODU parametresi) deneyin.
sayfa 38) basarisiz.
0027 | PULOST JCU Kumanda Unitesi ile JCU Kumanda Unitesi ile gii¢ Uinitesi
(0x5400) surticl gug Unitesi arasindaki arasindaki baglantilari kontrol edin.
baglanti kayip. Eger JCU'ya harici bir kaynaktan glic
veriliyorsa, 95.01 KONTR KART GUCU
parametresinin (1) Harici 24V olarak
ayarlandigindan emin olun.
0028 | PS HABERLESME ALM JCU Kumanda Unitesi ile JCU Kumanda Unitesi ile giig tnitesi
(0x5480) sUriic glg Unitesi arasinda arasindaki baglantilari kontrol edin.
lletisim hatalan algiland. Eger JCU'ya harici bir kaynaktan gli¢
veriliyorsa, 95.01 KONTR KART GUCU
parametresinin (1) Harici 24V olarak
ayarlandigindan emin olun.
0029 | IN CHOKE TEMP Dahili AC bobini asiri sicakhg. Sogutma fanini kontrol edin.
(OxFF81)
0030 | EXTERNAL Harici cihazda hata. (Bu bilgi Harici cihazlarda hata olup olmadigini kontrol
(0x9000) programlanabilir dijital edin.
giriglerden biri kullanilarak 46.01 DIS HATA parametresinin ayarini
konfiglre edilebilir.) kontrol edin.
0031 STO AKTIF Gulivenli Moment Kapatma iglevi | Guivenlik devresi baglantilarini kontrol edin.
(OXFF7A) etkin, yani X6 konektoriine bagl | Daha fazla bilgi igin bkz. ilgili stirictnin

Programlanabilir hata:
46.07 STO DAVRANISI

glvenlik sinyali devresi
kaybedilmis

- slirlict start ya da galigmasi
sirasinda

veya

- slirtict durdurulmus ve 46.07

STO DAVRANISI parametre
ayari (1) Hata seklinde iken.

donanim kilavuzu ve Uygulama kilavuzu -
ACSM1, ACS850 ve ACQ810 stirticiiler igin
gtivenli tork kapatma fonksiyonu
(BAFE68929814 [ingilizce]).

Hata izleme
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0032 | ASIRIHIZ Yanhg ayarlanmis minimum/ Minimum/maksimum hiz ayarlarini kontrol
(0x7310) maksimum hizlar, yetersiz fren edin, 20.01 MAX HIZ ve 20.02 MIN

momenti veya moment HlZparametreleri.
referansini kullanirken yikteki Motor frenleme momenti igin yeterliligi kontrol edin.
degisimler sebebiyle motor, izin P y .
i Moment kontroltnln kullanilirhigini kontrol edin.
verilen hizdan daha hizl
dénmekte. Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
olmadigini kontrol edin.

0033 FREN START TORK Mekanik fren hatasi. Gerekli Fren agma torku ayarini kontrol edin, 35.06
(0x7185) motor ¢alistirma torkunun, parametresi.

Programlanabilir hata: 35.06 FREN AC TORKU, elde | siiriiciiniin tork ve akim limitlerini kontrol
35.09 FREN HATA FONK edl!emer.n.e.3| durumunda hata edin. Bkz. 20 parametre grubu, sayfa 111.
' etkinlestirilir.

0034 | FREN KAPANMADI Mekanik fren kontroll hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7186) Fren kapatma sirasinda fren Mekanik fren ayarlarini kontrol edin,
Programlanabilir hata: onayinin beklenen sekilde 35.01...35.09 parametreleri.

. olmamasi durumunda hata . .
35.09 FREN HATA FONK . . Sorunun onay sinyali veya frenden
etkinlestirilir. N .
kaynaklanip kaynaklanmadidini belirlemek
icin: Fren kapali veya agik olup olmadigini
kontrol edin.

0035 | FREN ACMADI Mekanik fren kontrol( hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7187) Fren agma sirasinda fren Mekanik fren ayarlarini kontrol edin,
Programlanabilir hata: onayinin beklenen sekilde 35.01...35.08 parametreleri.

. olmamasi durumunda hata .
35.09 FREN HATA FONK . . Sorunun onay sinyali veya frenden kaynaklanip
etkinlestirilir. N . L
kaynaklanmadigini belirlemek igin: Fren kapali
veya aclk olup olmadidini kontrol edin.

0036 | LOKAL KONT KAYBI Sdricd igin aktif kontrol konumu | PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
(0x5300) olarak secilmig bir kontrol paneli | kontrol edin.

Programlanabilir hata: veya PC araci iletigimi kesmis. Kontrol panel konnektériinii kontrol edin.
46.03 LOKAL KONT Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.
KAYBI
0037 | NVMEMCORRUPTED Sirtcu dahili hatasi Hata kayit icinde hata kodu uzantisi olup
(0x6320) Not: Bu hata resetlenemez. olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin
asagida verilmis olan uygun iglemlere bakin.
Hata kodu uzantisi: 2051 Toplam parametre sayisi Parametreleri yazilim gruplarindan uygulama
(parametreler arasinda gruplarina tasiyin.
kullaniimayan t?°§|UK davh||). . Parametre sayisini azaltin.
yazilimin maksimum degerini agiyor.
Hata kodu uzantisi: Diger Sdrict dahili hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
0038 | OPTION COMM LOSS Sdirict ile segenek modili Secenek modiillerinin Yuva 1 ve (veya) Yuva

(0x7000)

arasindaki iletisim (FEN-xx ve/
veya FIO-xx) kaybedildi.

2'ye uygun sekilde baglanmis olup olmadigini
kontrol edin.

Secenek modiillerinin veya Yuva 1/2
konektdrlerinin hasar gérmemis oldugundan
emin olun. Modl veya konektdrin hasar
g6rmus olup olmadigini belirlemek icin: Her
modull Yuva 1 ve Yuva 2'de test edin.

Hata izleme
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(fieldbus kodu)

0039 | ENCODERH1 Enkoder 1 geri besleme hatasi Eger hata enkoder geri beslemesi
(0x7301) kullanilirken ilk baglatma sirasinda

gerceklesirse:

Enkoder ile enkoder arabirim modult (FEN-
xx) arasindaki kablolari ve kablonun her iki
ucundaki konektdr sinyal tellerinin sirasini
kontrol edin.

Eger mutlak enkoder EnDat/Hiperface/SSI'da
artimli sin/cos pulslari kullaniimigsa, hatali
kablo déseme asagidaki sekilde bulunabilir:
91.02 ABS ENC TiPi parametresini (0) Yok
seklinde ayarlayarak seri baglantiyi devre digi
birakin (sifir konumu) ve enkoderin
calismasini test edin:

- Eger enkoder hatasi etkinlestiriimezse seri
baglanti veri kablolarini kontrol edin. Seri
baglanti devre disi iken sifir konumun dikkate
alinmadigini unutmayin.

- Eger enkoder hatasi etkinlestirilirse seri
baglanti ve/veya sin/cos sinyali kablolarini
kontrol edin.

Not: Seri baglanti araciliiyla ve ¢alisma
sirasinda yalnizca sifir konum istendiginden,
konum sin/cos pulslarina gére giincellenir.

- Enkoder parametre ayarlarini kontrol edin.

Eger hata enkoder geri beslemesi
kullanildiktan sonra veya suriicl galismasi
sirasinda gerceklesirse:

- Enkoder baglanti kablolarinin veya
enkoderin hasar gérmus olup olmadigini
kontrol edin.

- Enkoder arabirim moduli (FEN-xx)
baglantisinin veya modilin hasar gérmis
olup olmadigini kontrol edin.

- Topraklamalari kontrol edin (enkoder
arabirim moduilu ile enkoder arasindaki
iletisimde kesintiler algilandiginda).

Not: Yeni ayarlar (veya sabit kablolar)
sadece 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agiimasindan
sonra gegerli olur.

Enkoderler hakkinda daha fazla bilgi almak

icin bkz. 90 parametre gruplari (sayfa 183), 91
(sayfa 187), 92 (sayfa 192) ve 93 (sayfa 193).

Hata izleme
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0040 | ENCODER2 Enkoder 2 geri besleme hatasi Bkz. ENCODERT1 hatasi.

(0x7381) EnDat veya SSI enkoder sirekli | Eger mimkiinse, siirekli konum aktariminin
modda enkoder 2 olarak yerine tek konum aktarimi kullanin (eger
kullaniliyor. enkoder aralikli sin/cos sinyallerine sahipse):
[Yani 90.02 ENC 2 SEC = (3) - 91.25 SSI MODU / 91.30 ENDAT MODU
FEN-11 ABS parametresinin degerini (0) Basl. poz. olarak
ve degistirin.

91.02 ABS ENC TIPI = (2) Aksi taktirde Endat/SSI enkoderini enkoder 1

EnDat veya (4) SSI olarak kullanin:

ve

91.30 ENDAT MODU = (1) - 90.01 EN(.; 1 SE?/.(S.) FEN-11 ABS
parametresinin de@erini olarak, 90.02 ENC 2

Devamli (veya 91.25 SSI SE tresinin dederini ise (0) Yok

MODU = (1) Devamii)] C paravrpe.r.esmln egerini ise (0) Yo
olarak degistirin.
Not: Yeni ayar, 90.10 ENC PAR TAZELEME
parametresi kullanildiktan veya JCU
kumanda Unitesinin bir sonraki agilmasindan
sonra gegerli olur.

0045 | FIELBUS HAB ALRM Siruct ile fieldbus adaptér Fieldbus haberlesme durumunu kontrol edin.
(0x7510) moduili veya PLC ile fieldbus iigili fieldbus adaptér modiiliiniin Kullanim
- adaptér moduli arasindaki Kilavuzuna bakin.

Programlanabilir hata: doéngusel iletisim kaybedilmisg. Fieldb t | kontrol edi

50.02 HAB KAYIP FONK lelabus parametre ayariarini kontrol edin.
Bkz. 50 parametre grubu, sayfa 169.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
iletisim master cihazin iletisim saglayip
saglamadigini kontrol edin.

0046 | FB MAPPING FILE Sirtcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

(0x6306)

0047 | MOTOR ASIRI ISI Tahmini motor sicakligi (motor Motor nominal degerlerini ve yuku kontrol edin.

(0x4310)

Programlanabilir hata:
45.01 MOTOR TERM
KOR

termik modeline gore) 45.04
MOT TER FLT LMT
parametresi tarafindan
tanimlanan hata limitini agsmis.

Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin
diizglin oldugundan emin olun: Sogutma fani,
sogutma yulzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Hata seviyesinin degerini kontrol edin.
Motor termik modeli ayarlarini kontrol edin;,
45.06...45.08 ve 45.10 MOT TERM ZAM
parametreleri.

Olgllen motor sicakhgi, 45.04
MOT TER FLT LMT
parametresi tarafindan
tanimlanan hata limitini asmis.

Sensor gergek sayisinin 45.02 MOT TERMIK
KAY parametresi tarafindan ayarlanan
degerle ayni olup olmadidini kontrol edin.
Motor nominal degerlerini ve yikl kontrol edin.

Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin
dlizglin oldugundan emin olun: Sogutma fani,
sogutma yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

Hata seviyesinin degerini kontrol edin.

Hata izleme
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0049 | Al SUPERVISION Analog giris Al1 veya Al2 sinyali | Analog giris Al1/2 kaynagdini ve baglantilarini
(0x8110) 13.13 Al SUPERVIS GERG kontrol edin.

Programlanabilir hata: parametresi ile tanimlanan Analog giris Al1/2 minimum ve maksimum
13.12 Al SUPERVISYON sinira ulagmis. sinir ayarlarini, 13.02 ve 13.03 / 13.07 ve
HATA 13.08 parametrelerini kontrol edin.
0050 | ENC 1 KABLO Enkoder 1 kablo hatasi FEN-xx arabirimi ile enkoder 1 arasindaki
(0x7389) algilandu. kablolari kontrol edin. Kablolardaki herhangi
. . bir degisikligin ardindan sirticiiyu kapatip
ggoggaé“,\'%”ﬂgggta' agarak veya 90.10 ENC PAR TAZELEME
HATASI parametresini etkinlestirerek arabirimi tekrar
konfiglre edin.

0051 ENC 2 KABLO Enkoder 2 kablo hatasi FEN-xx arabirimi ile enkoder 2 arasindaki
(0x738A) algilandi. kablolari kontrol edin. Kablolardaki herhangi

. . bir degisikligin ardindan sirtclyu kapatip
gg°ggaé“,\'l%”§t/’\':'3r[§ta' agarak veya 90.10 ENC PAR TAZELEME
HATASI parametresini etkinlestirerek arabirimi tekrar

konfiglre edin.

0052 | D2D KONFIG Sirtcu-sirici baglantisinin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x7583) konfiglrasyonu, 2042 alarmi

tarafindan gdsterilenlerden
farkli bir nedenden dolayi
basarisiz; 6rnegin, start
engelleme talep edilmesi ancak
veriimemesi.

0053 | D2D COMM Master sirtictide: Surdcd, ardi Siricu-slrict baglantisinda yoklanan tiim
(0x7520) ardina bes yoklama ¢evrimi surlculerde (57.04 FOLLOWER MASK1 ve
Proaramlanabilir hata: boyunca etkinlestirilmis bir 57.05 FOLLOWER MASK2parametreleri) glic
570823HA?3 ;AI\;IP?:(a)-NK follower tarafindan bulunup bulunmadigini, baglantiya uygun

) yanitlanmadi. sekilde baglanmis ve dogru node adresine
sahip olup olmadiklarini kontrol edin.
Suricu-suriict baglanti kablolarini kontrol edin.
Follower suriiciide: SirlcU, ardi | Master surictdeki 57.06 REF 1 SEC ve
ardina bes referans yénetim 57.07 REF 2 SEC parametrelerinin ayarlarini
déngusu boyunca yeni referans | kontrol edin.
1 velveya 2 almamis. Siriicii-siiriict baglant! kablolarini kontrol edin.

0054 | D2D BUF OVLOAD Mesaj arabellegi asiri akigl Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x7520) nedeniyle slrici-sirici
Programlanabilir hata: referanslarinin aktarimi
57.02 HAB KAYIP FONK | P28arsiz

0055 | TECHLIB Teknoloji kiitiphanesi Teknoloji kiitiphanesi belgelerine bakin.
(0x6382) tarafindan olusturulan

resetlenebilir hata.

0056 | TECH LIB KRITIK Teknoloji kiitiphanesi tarafindan Teknoloji kituiphanesi belgelerine bakin.
(0x6382) olusturulan sabit hata.

0057 | FORCED TRIP Dahili Siiriici Iletisim Profili PLC durumunu kontrol edin.

(OXFF90) agma komutu.

Hata izleme
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(0x0201)

yukleme
Not: Bu hata resetlenemez.

Kod Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0058 | FIELDBUS PAR HATASI Siricu, PLC tarafindan istenen | PLC programlamayi kontrol edin.

(0x6320) bir iglevsellige sahip degil veya | Fieldbus parametre ayarlarini kontrol edin.
istenen islevsellik Bkz. 50 parametre grubu, sayfa 169.
etkinlestiriimemis.

0059 | STAL Motor, drnegin asir yuk veya Motor yukuna ve sirtcinin nominal
(0x7121) yetersiz motor glicl sebebiyle degerlerini kontrol edin.

Programlanabilir hata: sikisma bolgesinde caligiyor. Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
46.09 STAL FONK

0061 HIZ GERIBESLEME Hiz geri beslemesi alinmiyor. 22 grubundaki parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

(0x8480) Enkoder kurulumunu kontrol edin. Daha fazla bilgi igin
bkz. hata 0039 (ENCODER1) agiklamasi.
Enkoder kablolarini kontrol edin. Daha fazla bilgi
icin 0050 (ENCODER1) ve 0051 (ENCODER?2)
hatalarinin agiklamalarina bakin.

0062 | D2D SLOT COMM Sdirici-siricu baglantisi, 57.01 LINK MODU ve 57.15 D2D COMM
(0x7584) iletigim igin FMBA modull PORT parametreleri ayarlarini kontrol edin.

kullanmak Gzere ayarlanmis 9.20...9.22 parametrelerini kontrol ederek
ancak belirtilen yuvada modul FMBA modiilinin algilandigindan emin olun.
algilanmadi. FMBA modiilii baglantisinin dogru sekilde
yapilip yapiimadigini kontrol edin.
FMBA moduilina bagka bir yuvaya monte
etmeyi deneyin. Sorun devam ediyorsa, yerel
ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

0067 | FPGA HATA1 Sdricl dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x5401)

0068 | FPGA HATA2 Sdricu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x5402)

0069 | ADC HATA Sdrict dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x5403)

0073 | ENC 1 PULSE Enkoder 1 asiri yliksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin.
FREQUENCY akig! aliyor (puls frekansi). Sadece bir kanalli pulslari/kenarlar
(0x738B) kullanmak igin 93.03 ENC1 SAYIM SEKLI ve

93.13 ENC2 SAYIM SEKLI parametrelerini
degistirin.

0074 | ENC 2 PULSE Enkoder 2 asiri yliksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin.
FREQUENCY akig! aliyor (puls frekansi). Sadece bir kanalli pulslari/kenarlari
(0x738C) kullanmak igin 93.03 ENC1 SAYIM SEKLI ve

93.13 ENC2 SAYIM SEKLI parametrelerini
degistirin.

0075 | MOT OVERFREQUENCY | Inverter gikis (motor) frekansi Motor donme hizini azaltin.

(0x7390) 599 Hz frekans sinirini asti.
0201 T2 ASIRI YUKLENDI Yazilim zaman seviyesi 2 asiri Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

Hata izleme
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0202 | T3 ASIRI YUKLENDI Yazilim zaman seviyesi 3 asiri Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) ylkleme
Not: Bu hata resetlenemez.
0203 | T4 ASIRI YUKLENDI Yazilim zaman seviyesi 4 asiri Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) yukleme
Not: Bu hata resetlenemez.
0204 | T5 ASIRI YUKLENDI Yazilim zaman seviyesi 5 asiri Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x6100) yikleme
Not: Bu hata resetlenemez.
0205 | A1 ASIRI YUKLENDI Uygulama zaman seviyesi 1 Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) hatasi
Not: Bu hata resetlenemez.
0206 | A2 ASIRI YUKLENDI Uygulama zaman seviyesi 2 Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) hatasi
Not: Bu hata resetlenemez.
0207 | A1iC HATA Uygulama gorevi olugturma Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x6100) hatasi
Not: Bu hata resetlenemez.
0208 | A2IiC HATA Uygulama gorevi olugturma Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) hatasi
Not: Bu hata resetlenemez.
0209 | STACK ERROR Sirtcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0210 | JMU EKSIK JMU Bellek Unitesi eksik veya JMU'nun dizgin sekilde takildigini kontrol
(OXFF61) bozuk. edin. Eger sorun devam ederse, JMU'yu
degistirin.
0301 UFF FILE READ Dosya okuma hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x6300) Not: Bu hata resetlenemez.
0302 | APPL DIR CREATION Sirtcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0303 | FPGA CONFIG DIR Sdrlcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0304 | PURATINGID Sirtcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x5483) Not: Bu hata resetlenemez.
0305 | RATING DATABASE Sdrlcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0306 | LICENSING Sirtict dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0307 | DEFAULT FILE Sdrlcu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

(0x6100)

Not: Bu hata resetlenemez.

Hata izleme
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Neden

Yapilmasi gerekenler

0308 | APPL FILE PAR CONF
(0x6300)

Bozuk uygulama dosyasi
Not: Bu hata resetlenemez.

Uygulamayi yeniden yiikleyin.

Eger hata hala etkin ise yerel ABB temsilcisi
ile iletisime gegin.

0309 | APPL LOADING
(0x6300)

Uygulama dosyasi uyumlu degil
veya bozulmus.

Not: Bu hata resetlenemez.

Hata kayit igcinde hata kodu uzantisi olup
olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin
asagida verilmis olan uygun iglemlere bakin.

Hata kodu uzantisi: 8

Uygulamada kullanilan sablon

surdct yazihmiyla uyumlu degil.

DriveSPC’de uygulamanin sablonunu
degistirin.

Hata kodu uzantisi: 10

Uygulamada tanimlanmig
parametreler varolan suirtci
parametreleriyle ¢akisiyor.

Uygulamadaki ¢akisan parametreleri kontrol
edin.

Hata kodu uzantisi: 35

Uygulama hafizasi dolu.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

Hata kodu uzantisi: Diger

Bozuk uygulama dosyasi

Uygulamay! yeniden yikleyin.
Eger hata hala etkin ise lokal ABB temsilcisi
ile iletisime gegin.

0310 | USERSET LOAD
(OXFF69)

Asagidaki nedenlerle kullanici
seti yukleme basariyla
tamamlanamadi:

- istenen kullanici seti yok

- kullanici seti siirlicti programi
ile uyumlu degil

- surict ylkleme sirasinda
kapatildi.

Yeniden yukleyin.

0311 | USERSET SAVE
(OxFF69)

Bellek sorunu nedeniyle
kullanici seti kaydedilmedi.

95.01 KONTR KART GUCU parametresi
ayarini kontrol edin.

Eger hata hala gerceklesiyor ise yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0312 | UFF OVERSIZE
(0x6300)

UFF dosyasi ¢ok buyuk.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

0313 | UFF EOF
(0x6300)

UFF dosya yapisi hatasi

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

0314 | TECH LIB INTERFACE
(0x6100)

Uyumsuz yazilim arabirimi
Not: Bu hata resetlenemez.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

0315 | RESTORE FILE
(0x630D)

Yedeklenmis parametrelerin
geri yuklenmesi basarisiz.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

Kontrol paneli veya DriveStudio araciligiyla
basarili bir kurtarma sonrasi hata sifirlanir.

0316 | DAPS MISMATCH
(0x5484)

JCU Kumanda Unitesi yazilimi
ile glc Unitesi logic surimleri
arasinda uyumsuzluk.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

0317 | SOLUTION FAULT
(0x6200)

Uygulama programinda
SOLUTION_FAULT fonksiyon
blogu tarafindan Uretilen hata.

Uygulama programindaki SOLUTION_FAULT
blogunun kullanimini kontrol edin.

Hata izleme
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0319 | APPL LISANS Sirtcinin gug Unitesinde DriveSPC PC aracini kullanarak strtcinin
(0x6300) (JPU), indirilmis uygulama glg Gnitesine dogru uygulama lisansini atayin

programini kullanmak igin
gereken dogru uygulama lisansi
yok.

veya kullanilan uygulamadaki korumay!

kaldirin.

Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Uygulama
programini lisanslama ve koruma sayfa 32.

Hata izleme
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Hata izleme
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Bu bolumun igindekiler

Terimler

Bu bélimde standart fonksiyon bloklari agiklanmaktadir. Bloklar, DriveSPC
aracindaki gruplamaya gore gruplanmistir.

Yazilim standardi baslginda parantez igindeki sayi blok kimlik numarasidir.

Not: Verilen calistirma sureleri, kullanilan stricu uygulamasina gére degisebilir.
Blok galistirma suresi, blogun ne kadar CPU yuki (1.21 CPU KULLANIMI) ayirdigini
tanimlar. Ornegin, galistirma suresi 2,33 ps olan bir blok 1 ms siire seviyesine
ayarlanirsa, CPU yukunun artis1 %0,23 olacaktir.

Veri tipi Aciklama Aralik

Boolean Boolean 0 veya 1

DINT 32 bit tamsayi degeri (31 bit + isaret) -2147483648...2147483647

INT 16 bit tamsayi dederi (15 bit + isaret) -32768...32767

PB Toplu Boolean Her bir bit i¢in 0 veya 1

REAL 16 bit degef 16 bit deger (31 bit + isaret) | -32768,99998...32767,9998
= tamvsayl degeri= kesir degeri

REAL24 -128,0...127,999

8 bit deger 24 bit deger (31 bit + isaret)

= tam sayi deger¥ kesir degeri

Standart fonksiyon bloklari
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Alfabetik dizin

ABS ... ... 251 FILTA. .o, 312 PARRD................. 313
ADD.......ouiiiiii... 251 FIO_01 slotl............. 291 PARRDINTR............. 314
=1c] =1 P 260 FIO_ 01 slot2............. 292 PARRDPTR ............. 314
BITAND . ....oveennn .. 260 FIO_11 Al slot1.......... 203 PARWR................. 315
BITOR. ..o, 261 FIO_11 Al slot2.......... 205 PID ... 306
BOOL_TO DINT.......... 272  FIO_11_AO_slotl ......... 207 RAMPA................. 308
BOOL_TO INT ........... 273  FIO_11_ AO slot2......... 208 REAL_TO REAL24 ....... 278
BOP. ...\, 316 FIO_11_DIO slot1 ........ 300 REAL24 TO REAL ....... 278
BSET...oooieeaannn.. 261 FIO_11 DIO slot2 ... ..... 300 REALn TO DINT......... 279
CTD. ot 281 FTRIG........covuunn... 288 REALn_TO_DINT_SIMP. ... 279
CTDDINT......ovvven.. 281  FUNG-V................ 303 REG ....ovvviaanannn, 262
CTU. ot 282 GE.........ciiiiiiiii.. 269 REG-G .........oooo.... 309
CTUDINT. ...ovoveeen.. 283  GetBitPtr................ 313 ROL......'iviianann, 256
CTUD. . ..o'oiaeann, 284  GetValPtr................ 313 ROR ..oviiiana, 257
CTUDDINT ............. 286 GT...ooiiiiiai. 269 RS......iiii 288
CYCLET ..o, 302 IF. it 317 RTRIG......cocuuuren... 289
D2D Conf.........ov.... 264 INT....ooii . 304 SEL.........ciiiiiiiii.. 320
D2D_McastToken . . . . ... .. 265 INT_.TO BOOL........... 277 SHL....o'oviiii . 257
D2D_SendMessage . .. .. .. 265 INT_TODINT............ 277 SHR.......oiiiiii .. 258
DATA CONTAINER. . . ... .. 302 LE ...t 270  SOLUTION_FAULT ....... 311
DEMUX-l. ..o 321 LIMIT........oooiiii.. 319 SQRT ..o, 254
DEMUX-MI .............. 321 LT oo, 270 SR 290
DINT_TO BOOL.......... 274 MAX. ..o 319 SRD......iiiiiii, 263
DINT_ TO INT............ 275 MIN ..o 319 SUB.......o'oinininn, 254
DINT_TO REALN......... 275  MOD ..o, 252 SWITCH ..o, 322
DINT_TO_REALn_SIMP....276 MONO.................. 324 SWITCHC............... 323
DIV. . oo 251 MOTPOT........covvvn... 305 TOF.....eiuiianan, 325
DS_ReadlLocal ........... 267 MOVE .........coouu.... 253 TON.....oovieinnni .. 325
DS_WriteLocal. . .. ........ 268  MUL........ooonunenn... 253 TP . 326
ELSE .. ..o, 316 MULDIV................. 253 VE....\i'iii, 255
ELSEIF ..o, 316 MUX ..o, 3200 XOR ..'iiiiain, 258
ENDIF .00t 317 NE. ..t 271

EQ. .ot 269 NOT......ooiviien... 255

= 252 OR.....ooiiiiiii. 256
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Aritmetik

ABS
(10001)

ADD
(10000)

DIV
(10002)

Cizim

Uygulama
siresi

Calisma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siresi

Cahstirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
siresi

251

ABS
(DINT) 46

TLA1 1 msec (1)

N
out 0UT(46)

0,53 us

Cikis (OUT), girisin (IN) mutlak degeridir.
OUT =|IN |

Girig veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN): DINT, INT, REAL veya REAL24

Cikis (OUT): DINT, INT, REAL veya REAL24

ADD
(DINT) 47

TLAL 1 msec (1)

INL

out ouT(47)

N

3,36 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,52 ps (her ek giris i¢in). Tim girigler kullanildijinda
uygulama suresi 18.87 ys seklindedir.

Cikig (OUT), giriglerin (IN1...IN32) toplamidir.

OUT =IN1T+IN2 + ... +IN32

Cikis degeri, segilen veri tipi araligi tarafindan tanimlanan maksimum ve minimum
degerleri ile sinirlanir.

Giris veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.

Girig (IN1...IN32): DINT, INT, REAL veya REAL24

Cikis (OUT): DINT, INT, REAL veya REAL24

DIV
(DINT) 48
TLAL 1 msec 1)

INL

ouT 0uT(48)

N2

2,55 us

Standart fonksiyon bloklari
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EXPT
(10003)

MOD
(10004)

Calhistirma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama siiresi

Caligstirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Cikis (OUT), IN1 girisinin IN2 girisine bolimudur.
OUT = IN1/IN2

Cikis degeri, secilen veri tipi aralidi tarafindan tanimlanan maksimum ve minimum
degerleri ile sinirlanir.

Eger bdlen (IN2) 0 ise ¢ikis O'dir.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1, IN2): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

EXPT
(REAL) 49
TLA1 1 msec (1)
IN1
out 0UT(49)
N2

81,90 us

Cikis (OUT), IN1 giriginin IN2 katina yUkseltiimis degeridir.

OuT = IN1N2

Eger IN1 girigi 0 ise, ¢ikis O'dir.

Cikis degeri, secilen veri tipi aralidi tarafindan tanimlanan maksimum ve minimum
degerleri ile sinirlanir.

Not: EXPT islevi uygulamasi yavastir.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1): REAL, REAL24
Giris (IN2): REAL

Cikis (OUT): REAL, REAL24

MOD
(DINT) 50

TLA1 1 msec (1)

INL
out 0UT(50)

N2

1,67 ps

Cikis (OUT), IN1 ve IN2 giriglerinin bélimundn kalanidir.
OUT = IN1/IN2 kalani
Eger IN2 girisi sifir ise, ¢ikis sifirdir.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1, IN2): INT, DINT

Cikis (OUT): INT, DINT

Standart fonksiyon bloklari



MOVE
(10005)

MUL
(10006)

Gizim

Uygulama
siresi

Calistirma
Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

MULDIV

(10007)

Cizim

Uygulama
siiresi
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(BOOL)
TLA1 1 msec (1)
IN1
ouTL OUT1(51)
IN2
our2 0OUT2(51)

2,10 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,42 us (her ek girig igin). Tim girisler kullanildiginda
uygulama stiresi 14.55 ys seklindedir.

Giris degerlerini (IN1...32) karsilik gelen gikiglara (OUT1...32) kopyalar.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Cikis (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

MUL
(DINT) 52

TLA1 1 msec (1)

INL
out oUT(52)

N2

3,47 ps (iki giris kullanildiginda) + 2,28 ps (her ek giris igin). Tum girigler kullanildiginda
uygulama stiresi 71,73 ys seklindedir.

Cikis (OUT), tim girislerin (IN) carpimidir.

O =IN1xIN2 x ... x IN32

Cikis degeri, segilen veri tipi araligi tarafindan tanimlanan maksimum ve minimum
degerleri ile sinirlanir.

Giris veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

MULDIV
53

TLAL 1 msec (1)

1
o 0(53)

MUL
REM REM(53)

DIV

7,10 us

Standart fonksiyon bloklari



254

Calhistirma Cikis (O), IN girisi ile MUL girisinin garpiminin DIV girisine bolimudur.
Cikis = (I x MUL) / DIV
O = degerin tamami. REM = kalan deger.
Ornek: | =2, MUL = 16 ve DIV = 10:
(2%x16)/10=3,2,6rn. 0 =3 ve REM =2
Cikis degeri, veri tipi araligi tarafindan tanimlanan maksimum ve minimum degerleri ile
sinirlantr.
Girigler Girig (I): DINT
Carpan girisi (MUL): DINT
Bdlen girisi (DIV): DINT

Cikiglar Cikis (O): DINT
Kalan ¢ikisi (REM): DINT
SQRT
(10008)
giZIm SQRT
(REAL) 54
TLAL 1 msec (1)
N ot oUT(54)
Uygulama siiresi 2,09 ps
Calistirma Cikis (OUT), girisin (IN) kare kokidur.
OUT = sqgrt(IN)
Eger giris deg@eri negatif ise gikis 0'dir.
Girigler Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN): REAL, REAL24
Cikiglar Cikis (OUT): REAL, REAL24
SUB -
(10009)
Cizim SuB
(DINT) 55
TLA1 1 msec 1)
™ ouT 0UT(55)
IN2

Uygulama siiresi 2,33 ps

Cahstirma Cikis (OUT), giris sinyalleri (IN) arasindaki farktir.
OUT =1IN1-1IN2
Cikis degeri, segilen veri tipi aralidi tarafindan tanimlanan maksimum ve minimum
degerleri ile sinirlanir.
Girigler Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1, IN2): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikiglar Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

Standart fonksiyon bloklari



Bit dizisi

VE
(10010)

NOT
(10011)

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma
Girigler
Cikiglar

AND
56

TLAL 1 msec 1)

INL

out OUT(56)

73

255

1,55 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,60 ys (her ek giris i¢in). Tim girisler kullanildiginda

uygulama suresi 19,55 ys seklindedir.

Eger tim bagli girisler (IN1...IN32) 1 ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Aksi taktirde ¢ikis bit

degeri 0'dir.
Dogrulama tablosu:
IN1 IN2 ouT
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

Girisler ters cgevrilebilir.

Giris sayisi kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): Boolean

Cikis (OUT): Boolean

NOT

TLAL 1 msec 1)
I

o(57)

0,32 us

Eger giris (1) 1 ise gikig (O) 0'dir. Giris 1 ise ¢ikig 0'dir.

Giris (I): Boolean
Cikis (O): Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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OR
(10012)

ROL
(10013)

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

OR
58

TLAL 1 msec (1)

INL

out oUT(58)

N2

1,55 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,60 us (her ek giris icin). Tum girisler kullanildiginda
uygulama suresi 19,55 us seklindedir.

Eger tim bagh girisler (IN) 0 ise ¢ikis (OUT) 0'dir. Aksi taktirde ¢ikis O'dir.
Dogrulama tablosu:

IN1T |IN2 |OUT

= O O
= |O|=|O
== a0

Girigler ters cevrilebilir.

Girig sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1...IN32): Boolean

Cikis (OUT): Boolean

ROL
(DINT) 59

TLAL 1 msec (1)
BITCNT

o (59
1

1,28 us

Girig bitleri (1) BITCNT tarafindan tanimlanmis sayi (N) kadar sola gevrilir. Girisin N adet
en 6nemli biti (MSB), ¢ikisin N adet en 6nemsiz biti (LSB) olarak kaydedilir.

Ornek: Eger BITCNT = 3 ise

3 MSB
—A

111110000011100101110100110011010 1

oo0oo0000111001011101001100110101|111

—
3LSB
Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Bit girisi sayisi (BITCNT): INT, DINT
Giris (1): INT, DINT
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ROR
(10014)

SHL
(10015)

Cikiglar

Gizim

Uygulama
suresi

Cahstirma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siresi

Cahstirma
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Cikis (O): INT, DINT

ROR
(DINT) 60

TLAL 1 msec (1)

BITCNT o 0(60)

I

1,28 ps

Girig bitleri (I) BITCNT tarafindan tanimlanmis sayi (N) kadar saga gevrilir. Girisin N
adet en dnemsiz biti (LSB), ¢ikisin N adet en 6nemli biti (MSB) olarak kaydedilir.
Ornegin: Eger BITCNT = 3 ise

3LSB

—

1/111100000111001011101001100110101

0(10111100000111001011101001100110

| —

3 MSB

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Bit girisi sayisi (BITCNT): INT, DINT
Girig (I): INT, DINT

Cikis (O): INT, DINT

SHL
(DINT) 61
TLAL 1 msec (1)
BITCNT

o 0o(61)

I

0,80 ps

Giris bitleri (I) BITCNT tarafindan tanimlanmis sayi (N) kadar sola gevrilir. Girisin N adet
en 6nemli biti (MSB) kayiptir ve ¢ikisin N adet en 6nemsiz biti (LSB) 0 olarak
ayarlanmigtir.

Ornegin: Eger BITCNT = 3 ise

3 MSB
—

1/111100000111001011101001100110101

o000000111001011101001100110101000

[S——

3LSB

Standart fonksiyon bloklari
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SHR
(10016)

XOR
(10017)

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Bit sayisi (BITCNT): INT; DINT
Girig (I): INT, DINT

Cikis (O): INT: DINT

SHR
(DINT) 62
TLAL 1 msec 1)
BITCNT
o 0(62)
I

0,80 us

Girig bitleri (I) BITCNT tarafindan tanimlanmis sayi (N) kadar sada gevrilir. Girisin N
adet en 6nemsiz biti (LSB) kayiptir ve gikigin N adet en 6nemli biti (MSB) 0 olarak
ayarlanmigtir.

Ornegin: Eger BITCNT = 3 ise

3LSB
—

11171100000111001011101001100110101

oo00011100000111001011101001100110

|}

3 MSB

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Bit sayisi (BITCNT): INT; DINT
Giris (1): INT, DINT

Cikis (O): INT, DINT

XOR
63

TLAL 1 msec 1)
INL

OUT(63)

ouT
N2

1,24 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,72 ps (her ek giris i¢in). Tum girigler kullanildiginda

uygulama suresi 22,85 ys seklindedir.

Standart fonksiyon bloklari



Cahstirma

Girigler

Cikiglar
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Eger bagli girislerden (IN1...IN32) biri 1 ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Tim girigler ayni degerde

ise c¢ikis sifirdir.
Ornegin:

IN1T |IN2 | OUT

a|la|lo|o
Al o~ O
o|l—=~|—=~|0O

Girisler ters gevrilebilir.

Girig sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.

Girig (IN1...IN32): Boolean
Cikis (OUT): Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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Bit tarzi

BGET
(10034)

BITAND

(10035)

Gizim

Uygulama
siiresi

Cahstirma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler
Cikiglar

(DINT) 64
TLAL 1 msec (1)

BITNR

o 0(64)

1

0,88 us

Cikis (O), girisin (1) segilen bit degeridir (BITNR).
BITNR: Bit sayisi (0 = bit sayisi 0, 31 = bit sayisi 31)
Eger bit sayisi 0...31 (DINT icin) veya 0...15 (INT igin) araliginda degilse, ¢ikis 0'dir.

Girig veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Bit sayisi (BITNR): DINT
Giris (1): DINT, INT

Cikis (O): Boolean

BITAND
65

TLAL 1 msec (1)

I

o 0(65)

12

0,32 us

Eger girislerin (11 ve 12) ilgili bit degerleri 1 ise ¢ikis (O) bit degeri 1'dir. Aksi taktirde ¢ikis
bit degeri 0'dir.
Ornegin:

1m{11100000111001011101001100110101

2 00000111001011101001100110101111

0O |0000O00OO0O0O0O0O0O1001001001000100100101

Giris (11, 12): DINT
Cikis (O): DINT
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BITOR

(10036)

BSET
(10037)

Gizim

Uygulama siiresi

Calistirma

Girig
Cikis

Cizim

Uygulama siiresi

Calhigtirma

Girigler
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BITOR

TLAL 1 msec (1)

)81

o 0(66)

12

0,32 ps

Eger herhangi bir girigin (11 veya 12) ilgili bit degeri 1 ise ¢ikis (O) bit degeri 1'dir. Aksi
taktirde ¢ikis bit degeri O'dir.

Ornegin:

1m|11100000111001011101001100110101

2 |100000111001011101001100110101111

o {1t1100111111011111101101110111111

Giris (11, 12): DINT
Cikis (O): DINT

(DINT)
TLAL 1 msec (1)

EN

o 0(67)

BITNR

BIT

1,36 us

Girigin () segilen bitinin (BITNR) degeri, bit degeri girisi (BIT) tarafindan tanimlanan
sekilde ayarlanir. islev, devreye alma girisi (EN) tarafindan devreye alinmalidir.
BITNR: Bit sayisi (0 = bit sayisi 0, 31 = bit sayisi 31)

Eger BITNR 0...31 (DINT igin) veya 0...15 (INT icin) araliginda degilse veya EN sifir olarak
resetlenmisse, giris degeri oldugu gibi gikisa kaydedilir (yani bit ayari gergeklesmez).

Ornegin:
EN=1,BITNR=3,BIT=0
IN = 0000 0000 1111 1111
O = 0000 0000 1111 0111

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Devreye alma girisi (EN): Boolean

Bit sayisi (BITNR): DINT

Bit degeri girisi (BIT): Boolean

Giris (1): INT, DINT
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REG
(10038)

Cikiglar

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Cikis (O): INT, DINT

REG
(BOOL) 68

TLA1 1 msec (1)

s
o1 01(68)

>L

- 02(68)

2,27 ps (iki giris kullanildiginda) + 1,02 ps (her ek giris icin). Tim girisler kullanildiginda
uygulama stresi 32,87 us seklindedir.

Eger yik girisi (L) veya ayar girisi (S) 1 olarak ayarlanirsa, giris (11...132) degeri, ilgili
cikisa (O1...032) kaydedilir. YUk girisi 1 olarak ayarlandiginda, giris deg@eri ¢ikisa yalniz
bir kez kaydedilir. Ayar girisi 1 iken giris degeri blok her yiratildigiinde gikisa
kaydedilir. Ayar girisi, yuk girisine gore 6nceliklidir.

Eger reset girisi (R) 1 ise, tim bagh ¢ikislar 0'dir.

Ornegin:

s R L | O provious o1
0 0 0 10 15 15
0 0 0->1 20 15 20
0 1 0 30 20

0 1 0->1 40

1 0 0 50 50
1 0 0->1 60 50 60
1 1 0 70 60

1 1 0->1 80 0

O previous» Onceki dongi ¢ikis degeridir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (1...32) kullanici tarafindan segilir.

Ayar girisi (S): Boolean

Yk girisi (L): Boolean

Reset girisi (R): Boolean
Giris (11...132): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (01...032): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24
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SR-D
(10039)

Gizim

Uygulama
siresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

SR-D
69

TLAL 1 msec (1)

S
o

0(69)

D

>C

R

1,04 us

263

Saat girisi (C) 1 olarak ayarlandiginda, veri girisi (D) degeri ¢ikisa (O) kaydedilir. Reset
girisi (R) 1 olarak ayarlandiginda, ¢ikis O olarak ayarlanir.
Sadece ayar (S) ve sififama (R) girisleri kullanilirsa, SR-D blogu bir SR blogu olarak gérev yapar:
Eger ayar girisi (S) 2 ise ¢ikis 1 olur. Eger ayar girisi (S) ve sifilama girisi (R) 0 ise, ¢ikis bir dnceki
¢ikis durumunu koruyacaktir. Eger ayar girisi 0 ve sifilama girisi 1 ise ¢ikis 0 olur.

Dogrulama tablosu:

S R D 0previous 0

0 0 0 0 0 (= Onceki gikig degeri)

0 0 0 ->1 0 0 (= Veri giris degeri)

0 0 1 0 0 (= Onceki gikis degeri)

0 0 1 ->1 0 1 (= Veri girig degeri)

0 1 0 1 0 (Reset)

0 1 0 ->1 0 0 (Reset)

0 1 1 0 0 (Reset)

0 1 1 ->1 0 0 (Reset)

1 0 0 0 1 (= Ayar degeri)

1 0 0 ->1 1 0 (= Veri giris degeri) bir
uygulama dongusti igin,
daha sonra ayar girisine (S
= 1) gore 1'e doner.

1 0 1 0 1 1 (= Ayar degeri)

1 0 1 0->1 1 1 (= Veri giris degeri)

1 1 0 0 1 0 (Reset)

1 1 0 0->1 0 0 (Reset)

1 1 1 0 0 0 (Reset)

1 1 1 0->1 0 0 (Reset)

Oprevious» Onceki dongu ¢ikis degeridir.

Ayar girisi (S): Boolean

Veri girisi (D): Boolean

Saat girisi (C): Boolean

Reset girisi (R): Boolean

Cikis (O): Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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lletigsim
Ayrica bkz. Ek B - Stiriict - strticli baglantisi (sayfa 347).
D2D_Conf
(10092)
Gizim D2D_Conf
TLAL 1 msec (1)
Ref1 Cycle Sel o Erro(70)
Ref2 Cycle Sel
Std Mast Group
Uygulama -
sliresi
Calistirma Sirtcu-slricu referanslari 1 ve 2 igin tasima aralidini ve standart (zincirsiz) ¢oklu yayin
mesaijlari i¢in adresi (grup numarasi) tanimlar.
Ref1/2 Cycle Sel girislerinin degerleri agagidaki araliklara karsilik gelir:
Deger Tagima arahgi
0 Varsayilan (referans 1 igin 500 ps; referans 2 igin 2 ms)
1 250 ps
2 500 us
3 2ms
Not: Ref2 Cycle Sel negatif degeri, Ref2 tasimasini devre disi birakir (eger master'da
devre digl birakilmigsa, tim follower stirlicllerde de devre disi birakiimalidir).
Std Mcast Group girisi izin verilen deg@eri 0 (= ¢goklu yayin kullaniimaz) ve 1...62 (¢oklu
yayin grubu) seklindedir.
Baglanmamis veya hata durumundaki bir giris 0 degerine sahip olarak yorumlanir.
Hata ¢ikiginda gosterilen hata kodlari asagidaki gibidir:
Bit Aciklama
0 REF1_CYCLE_ERR: Ref1 Cycle Sel girisi de@eri aralik disinda
REF2_CYCLE_ERR: Ref2 Cycle Sel girigi dederi aralik disinda
2 STD_MCAST_ERR: Std Mcast Group girisi degeri aralik disinda
Ayrica bkz. bélum Sdirtici-sdrtici iletisiminde standart fonksiyon blogu kullanma
ornekleri, 355 sayfasindan itibaren.
Girigler Sirlcl-sirict referansi 1 tasima araligi (Ref1 Cycle Sel): INT
Sdricu-siricu referansi 2 tagsima araligi (Ref2 Cycle Sel): INT
Standart ¢oklu yayin adresi (Std Mcast Group): INT
Cikiglar Hata c¢ikigl (Hata): PB

Standart fonksiyon bloklari
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D2D_McastToken

(10096)
Gizim D2D_McastToke7r}
TLA1 1 msec (1)
Target Node b Error(71)
Mcast Cycle
Uygulama -
siiresi
Calistirma Follower'a génderilen token mesajlarinin aktarimini konfiglire eder. Her token follower'i
bir bagka follower veya bir follower grubuna bir mesaj géndermesi igin yetkilendirir.
Mesaj tipleri igin bkz. blok D2D_SendMessage.
Not: Bu blok yalnizca master'da desteklenir.
Target Node girisi master'in token'lari génderdigi digim adresini tanimlar; aralk 1...62
seklindedir.
Mcast Cycle, 2...1000 milisaniye araliginda token mesajlari arasindaki araligi belirler.
Bu giris 0 olarak ayarlandiginda token génderimi devre digi kalir.
Hata ¢ikiginda gosterilen hata kodlari asagidaki gibidir:
Bit Aciklama
0 D2D_MODE_ERR: Sirtici master degil
5 TOO_SHORT_CYCLE: Token aralidi ¢ok kisa, asiri yike neden
oluyor
INVALID_INPUT_VAL: Bir giris degeri aralik diginda
GENERAL_D2D_ERR: Sirlcu-surict iletigsimi strliclisi mesaiji
baslatamadi
Ayrica bkz. bolim Sdirdici-stiriici iletisiminde standart fonksiyon blogu kullanma
ornekleri, 355 sayfasindan itibaren.
Girigler Token alicisi (Target Node): INT
Token araligi (Mcast Cycle): INT
Cikiglar Hata cikigl (Hata): DINT
D2D_SendMessage
(10095)
Cizim D2D_SendMessage
72
TLAL 1 msec (1)
Msg TypeSent msg count Sent msg count(72)
Target Node/Grp error Error(72)
LocalDsNr
RemoteDsNr
Uygulama -
siiresi

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma

Sdricdlerin veriseti tablolar arasindaki aktarimi konfigire eder.

Msg Type girisi asagidaki sekilde mesaj tipini tanimlar:

Deger | Mesaj tipi
0 Disabled
Master P2P:

Master, yerel veriseti (LocalDsNr girigi tarafindan belirlenir) icerigini
follower'in (Target Node/Grp girisi tarafindan belirlenir) veriseti tablosuna
(veriseti sayisi RemoteDsNr girisi tarafindan belirlenir) génderir.

Follower, sonraki verisetini (RemoteDsNr + 1) master'a (LocalDsNr + 1)
géndererek yanit verir.

Sirtct digim numarasi 57.03 parametresi tarafindan tanimlanir.
Not: Yalnizca master surlctde desteklenir.

Uzaktan Oku:

Master bir verisetini (RemoteDsNr girigi tarafindan belirlenir) follower'dan
(Target Node/Grp girisi tarafindan belirlenir) okur ve yerel veriseti tablosuna
(veriseti numarasi LocalDsNr girisi tarafindan belirlenir).

Sirtct digim numarasi 57.03 parametresi tarafindan tanimlanir.
Not: Yalnizca master suriiclide desteklenir.

Follower P2P:

Follower, yerel veriseti (LocalDsNr girisi tarafindan belirlenir) igerigini bir
baska follower'in (Target Node/Grp girisi tarafindan belirlenir) veriseti
tablosuna (veriseti sayisi RemoteDsNr girisi tarafindan belirlenir) gonderir.

Sdrlci dugim numarasi 57.03 parametresi tarafindan tanimlanir.

Not: Yalnizca follower suructde desteklenir. Follower'in mesaji
génderebilmesi icin master sirictden bir token gereklidir. Bkz. blok
D2D_McastToken.

Standart Coklu Yayin:

Sirlcu, yerel veriseti (LocalDsNr girigi tarafindan belirlenir) igerigini bir grup
follower'in (Target Node/Grp girisi tarafindan belirlenir) veriseti tablosuna
(veriseti sayisi RemoteDsNr girisi tarafindan belirlenir) génderir.

Sirtcindn ait oldugu ¢oklu yayin grubu, D2D_Conf blogunun Std Mcast
Group girigi tarafindan tanimlanir.

Follower'in mesaji génderebilmesi icin master suriciden bir token
gereklidir. Bkz. blok D2D_McastToken.

Yayin:

Sirlcu, yerel veriseti (LocalDsNr girisi tarafindan belirlenir) igerigini tim
follower'lerin (Target Node/Grp girisi tarafindan belirlenir) veriseti tablosuna
(veriseti sayisi RemoteDsNr girisi tarafindan belirlenir) génderir.

Follower'in mesaji génderebilmesi igin master sriiciiden bir token
gereklidir. Bkz. blok D2D_McastToken.

Not: Bu mesaj tipinde, Target Node/Grp girisi kullaniimasa bile DriveSPC'ye
baglanmalidir.

Ayrica bkz. bolum Sdirticii-stirticti iletisiminde standart fonksiyon blogu kullanma
ornekleri, 355 sayfasindan itibaren.

Standart fonksiyon bloklari
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Target Node/Grp girisi, mesaj tipine bagli olarak hedef surlicliyl veya ¢oklu yayin
surticl grubunu belirler. Yukaridaki mesaj tipi aciklamalarina bakin.

Not: Girig kullaniimasa dahi DriveSPC'de baglanmalidir.

LocalDsNr girisi, mesaj kaynak veya hedefi olarak kullanilan yerel veriseti sayisini
belirtir.

RemoteDsNr girisi, mesaj kaynak veya hedefi olarak kullanilan uzak veriseti sayisini
belirtir.

Sent Msg Count ¢ikigl, basariyla gdnderilen mesajlar igin genel bir sayactir.

Hata c¢ikiginda gosterilen hata kodlari asagidaki gibidir:

Bit | Agiklama

0 D2D_MODE_ERR: Siurtcu-surict iletisimi etkinlestiriimemis veya mesaj tipi
gecerli surtict-striici modunda desteklenmiyor (master/follower)

1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr girisi aralik disinda (16...199)

2 TARGET_NODE_ERR: Target Node/Grp girigi aralik digsinda (1...62)
3 REMOTE_DS_ERR: Uzak veriseti numarasi aralik diginda (16...199)
4 MSG_TYPE_ERR: Msg Type girigi aralik disinda (0...5)
5

7

8

...6 | Rezerve

GENERAL_D2D_ERR: D2D surtcistnde belirlenemeyen hata
RESPONSE_ERR: Alinan yanitta s6z dizimi hatasi

9 TRA_PENDING: Mesaj heniiz génderilmedi

10 REC_PENDING: Yanit henliz alinmadi

11 REC_TIMEOUT: Yanit alinmadi

12 REC_ERROR: Alinan mesajda gergeve hatasi

13 REJECTED: Mesaj aktarim ara belleginden silindi

14 BUFFER_FULL: Aktarim ara bellegi dolu

Girigler Mesaj tipi (Msg Type): INT
Hedef digim veya ¢oklu yayin grubu (Target Node/Grp): INT
Yerel veriseti sayisi (LocalDsNr): INT
Uzak veriseti sayisi (RemoteDsNr): INT

Cikiglar Basariyla gonderilen mesaj sayaci (Sent Msg Count): DINT
Hata cikigl (Hata): PB

DS_ReadLocal

Cizim DS_ReadLocal
73
TLAL 1 msec 1)
LocalDsNr Datat 168 Data1 168(73)
Data2 2B Data2 32B(73)
Error Error(73)
Uygulama -
slresi

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma

Girigler
Cikiglar

DS WriteLocal
(10093)

Gizim

Uygulama
siiresi

Calhistirma

Girigler

Cikiglar

LocalDsNr girisi tarafindan yerel veriseti tablosundan tanimlanan verisetini okur. Bir
verisetinde, sirasiyla Data1 16B ve Data2 32B ¢ikislarina yénlendirilen bir adet 16 bit ve
bir adet 32 bit word bulunur.

LocalDsNr girisi okunacak veriseti sayisini tanimlar.
Hata cikiginda gosterilen hata kodlari agagdidaki gibidir:

Bit Aciklama

1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr aralik diginda (16...199)

Ayrica bkz. bélum Sdiriici-stiriici iletisiminde standart fonksiyon blogu kullanma
Ornekleri, 355 sayfasindan itibaren.

Yerel veriseti sayisi (LocalDsNr): INT

Veriseti igerigi (Data1 16B): INT
Veriseti icerigi (Data2 32B): DINT
Hata cikigl (Hata): DINT

DS_WriteLocal
74

TLAL 1 msec (1)

LocalDsNr
Error Error(74)

Datal 16B

Data2 32B

Verileri yerel veriseti tablosuna yazar. Her verisetinde 48 bit bulunur; veriler Data1 16B
(16 bit) ve Data2 32B (32 bit) girisleri aracihgiyla girilir. Veriseti sayisi LocalDsNr girisi
tarafindan tanimlanir.

Hata ¢ikiginda gosterilen hata kodlari asagidaki gibidir:

Bit Aciklama
1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr aralik diginda (16...199)

Ayrica bkz. bélum Sdirtici-stiriici iletisiminde standart fonksiyon blogu kullanma
ornekleri, 355 sayfasindan itibaren.

Yerel veriseti sayisi (LocalDsNr): INT
Veriseti igerigi (Data1 16B): INT
Veriseti icerigi (Data2 32B): DINT

Hata ¢ikigi (Hata): DINT

Standart fonksiyon bloklari
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EQ
(10040)

GE
(10041)

GT
(10042)

Cizim

Uygulama
siiresi
Calistirma

Girigler

Cikiglar

>=

Cizim

Uygulama
siiresi
Calistirma

Girigler

Cikiglar

>

Gizim

Uygulama
siiresi

269

EQ
(DINT) 75
TLAL 1 msec (1)
INL

out oUT(75)

N2

0,89 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,43 ps (her ek giris igin). Tum girisler kullanildiginda
uygulama suresi 13,87 ys seklindedir.

Eger tim bagli giris degerleri (IN1 = IN2 = ... = IN32) esit ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Aksi
taktirde ¢ikis O'dir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): Boolean

GE
(DINT) 76
TLAL 1 msec (1)

INL

out 0UT(76)

N2

0,89 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,43 ps (her ek giris igin). Tum girisler kullanildiginda
uygulama stiresi 13,87 us seklindedir.

Eger (IN1>1IN2) ve (IN2 > IN3) ve ... ve (IN31 > IN32) ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Aksi taktirde
cikis O'dir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): Boolean

GT
(DINT) 77
TLAL 1 msec (1)

INL

ouT ouT(77)

N2

0,89 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,43 ps (her ek giris igin). Tum girisler kullanildiginda
uygulama stiresi 13,87 us seklindedir.

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma
Girigler

Cikiglar
LE <=
(10043)

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma
Girigler

Cikiglar
LT <
(10044)

Cizim

Uygulama
sliresi
Caligstirma

Girigler

Cikiglar

Egder (IN1>IN2) ve (IN2 > IN3) ve ... ve (IN31 > IN32) ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Aksi taktirde
cikis O'dir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): Boolean

LE
(DINT) 78
TLAL 1 msec 1)

INL

out ouT(78)

N2

0,89 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,43 ps (her ek giris igin). Tim girisler kullanildiginda
uygulama suresi 13,87 us seklindedir.

Eger (IN1 <IN2) ve (IN2 <IN3) ve ... ve (IN31 < IN32) ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Aksi taktirde
cikis O'dir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): Boolean

LT
(DINT) 79
TLAL 1 msec (1)
INL

ouT OuUT(79)

N2

0,89 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,43 ps (her ek giris igin). Tim girisler kullanildiginda
uygulama suresi 13,87 ys seklindedir.

Eger (IN1 <IN2) ve (IN2 <IN3) ve ... ve (IN31 < IN32) ise ¢ikis (OUT) 1'dir. Aksi taktirde
cikis O'dir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Girig (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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(10045)

Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma
Girigler

Cikiglar

NE
(DINT) 80
TLAL 1 msec (1)

n

o 0(80)

12

0,44 us

Eger 11 <> 12 ise ¢ikis (O) 1'dir. Aksi taktirde ¢ikis Q'dir.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Girig (11, 12): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (O): Boolean
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Donustirme

BOOL_TO_DINT

(10018)
Cizim BOOL_TO_DINT81
TLAL 1 msec 1)
et out 0uUT(81)
INL
IN2
IN3
INd
IN5
IN6
IN7
IN8
N9
IN10
IN11
IN12
IN13
IN14
IN15
IN16
IN17
IN18
IN19
IN20
IN21
IN22
IN23
IN24
IN25
IN26
IN27
IN28
IN29
IN30
IN31
Uygulama 13,47 us
sliresi
Calistirma Cikis (OUT) degeri, boolean giris (IN1...IN31 ve SIGN) degerlerinden olusturulan bir 32
bit tamsayi deg@eridir. IN1 = bit 0 ve IN31 = bit 30,
Ornegin:

IN1T=1,IN2=0, IN3...IN31 =1, SIGN = 1
OUT=1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1101
SIGN IN31...IN1

Standart fonksiyon bloklari



BOOL_TO_INT

(10019)

Girig

Cikisi

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

isaret girisi (SIGN): Boolean
Giris (IN1...IN31): Boolean

Cikis (OUT): DINT (31 bit + isaret)

BOOL_TO_INT
82

TLAL 1 msec 1)
INL

ouT

0uT(82)

N2

IN3

N4

INS

IN6

N7

N8

N9

IN10

IN11

IN12

IN13

IN14

IN15

SIGN

5,00 us
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Cikis (OUT) degeri, boolean giris (IN1...IN15 ve SIGN) degerlerinden olusturulan bir 16

bit tamsayi degeridir. IN1 = bit 0 ve IN15 = bit 14.
Ornegin:
IN1...IN15=1,SIGN =0
OouT = 0111 1111 1111 1111
\_'_I\
SIGN  IN15...IN1

Girig (IN1...IN15): Boolean
isaret girisi (SIGN): Boolean

Cikis (OUT): DINT (15 bit + isaret)

Standart fonksiyon bloklari
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DINT_TO_BOOL

(10020)
Cizim DINT_TO_BOOI§3

TLAL 1 msec (1)

N ouTt 0UT1(83)
our2 0UT2(83)
ouT3 0UT3(83)
ouT4 0UT4(83)
ouTS 0UT5(83)
. 0UT6(83)
out? 0UT7(83)
oUTS 0UT8(83)
ouTo 0UTY(83)
ouTLo 0UT10(83)
ouTt1 0UT11(83)
ouT2 0UT12(83)
ouT3 0UT13(83)
ouTL4 0OUT14(83)
OUTLS 0OUT15(83)
ouTL6 OUT16(83)
ouT? 0UT17(83)
ouTL8 0UT18(83)
ouTLo 0UT1%83)
oUT20 0uT20(83)
oumt 0UT21(83)
oun2 0UT22(83)
oum3 0UT23(83)
oun4 0UT24(83)
oums 0UT25(83)
oUT26 OUT26(83)
oun? 0UT27(83)
oums 0UT28(83)
oUT29 0UT29(83)
oUT30 0uUT30(83)
oUBL 0UT31(83)
oum2 0UT32(83)
SIGN SIGN83)

Uygulama 11,98 ps
siiresi
Calistirma Boolean ¢ikigi (OUT1...0UT32) degerleri 32 bit tamsay: giris (IN) degeri kullanilarak
olusturulur.
Ornegin:
IN=0 111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1100
SIGN OUT32...0UT1
Girigler Girig (IN): DINT
Cikiglar Cikis (OUT1...0UT32): Boolean

isaret gikisi (SIGN): Boolean

Standart fonksiyon bloklari



DINT_TO_INT

(10021)

DINT_TO_REALn

(10023)

Gizim

Uygulama
siresi

Calistirma

Girigler
Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler
Cikiglar

DINT_TO_INT
84

TLA1 1 msec (1)

0,53 us

I
(o]
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0(84)

Cikis (O) degeri, 32 bit tamsay! girisi (1) degerinin 16 bit tamsayi degeridir.

Ornekler:
1 (31 bit + isaret) O (15 bit + isaret)
2147483647 32767
-2147483648 -32767
0 0
Giris (1): DINT
Cikis (O): INT
DINT_TO_REALn
(REAL) 85
TLA1 1 msec Q)
M ot ouT(8s)
IN2
7,25 us

Cikis (OUT), girisin (IN) REAL/REAL24 esdegeridir. IN1 girisi tamsayi degeri, IN2 girisi

ise kesir degeridir.

Eger giris degerlerinden bir (ya da her ikisi) negatif ise, ¢ikis degeri negatiftir.
Ornek (DINT'den REAL'e):

IN1 =2 ve IN2 = 3276 iken, OUT = 2,04999,

Cikis degeri, segilen veri tipi araliginin maksimum ve minimum degerleri ile sinirlanir.

Girig (IN1, IN2): DINT

Cikis veri tipi kullanici tarafindan segilir.

Cikis (OUT): REAL, REAL24

Standart fonksiyon bloklari
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DINT_TO_REALn_SIMP

(10022)

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

DINT_TO_REALn_SIMP
(REAL) 86

TLA1 1 msec (1)

1
o 0(86)

SCALE
ERRC ERRC(86)

6,53 us

Cikis (O), girisin (I) REAL/REAL24 esdegerinin dlgek girisi (SCALE) ile bolimuddr.
Hata ¢ikisinda (ERRC) g0sterilen hata kodlari asagdidaki gibidir:

Hata kodu Aciklama

0 Hata yok

1001 Hesaplanan REAL/REAL24 degeri, segcilen veri tipi araliginin
minimum degerini agiyor. Cikis minimum degere ayarlanmis.

1002 Hesaplanan REAL/REAL24 dederi, secilen veri tipi araliginin
maksimum degerini asiyor. Cikis maksimum degere ayarlanmis.

1003 SCALE girisi 0'dir. Cikis O olarak ayarlanmis.

1004 Yanlis SCALE girisi, yani Olgek girisi < 0 veya 10'un kati degil.

Ornek (DINT'den REAL24'e):
| =205 ve SCALE = 100 iken, I/SCALE = 205 /100 = 2,05 ve O = 2,04999,

Giris (1): DINT
Olgek girisi (SCALE): DINT
Cikis veri tipi kullanici tarafindan segilir.

Cikis (O): REAL, REAL24
Hata ¢ikisi (ERRC): DINT
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INT_TO_BOOL

(10024)
Cizim INT_TO_BOOL

TLAL 1 msec )

N outt ouTL(87)
oumn 0UT2(87)
oUT3 0UT3(87)
oUT4 0UT4(87)
oUTS 0UT5(87)
oUTe 0UT6(87)
U 0UT7(87)
ouTs 0UT8(87)
ouTs 0UTY(87)
ouTIo 0UT10(87)
ouTit 0UT11(87)
ouTt2 0UT12(87)
ouTt3 0UT13(87)
ouT4 0UT14(87)
ouTts 0UT15(87)
ouTt6 0UT16(87)
SIGN SIGN87)

Uygulama 4,31 us
siiresi
Calistirma Boolean gikisi (OUT1...0UT16) degerleri 16 bit tamsay giris (IN) degeri kullanilarak
olusturulur.
Ornegin:
IN =0111 1111 1111 1111
' OUT16...0UT1
SIGN
Girigler Girig (IN): INT
Cikiglar Cikis (OUT1...0UT16): Boolean
isaret gikisi (SIGN): Boolean
INT_TO_DINT
(10025)
Cizim INT_TO_DINT88
TLAL 1 msec (1)
! o o(88)
Uygulama 0,33 us
siiresi

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma Cikis (O) degeri, 16 bit tamsay: girisi (I) degerinin 32 bit tamsayi degeridir.
| o
32767 32767
-32767 -32767
0 0
Girigler Girig (1): INT
Cikiglar Cikis (O): DINT
REAL_TO REAL24
(10026)
Gizim REAL TO_REAL24
TLAL 1 msec 1)
! o 0(89)
Uygulama siiresi 1,35 us
Calhistirma Cikis (O), REAL giriginin (I) REAL24 esdegeridir.
Cikis degeri, veri tipinin maksimum ve minimum degerleri ile sinirlanir.
Ornegin:
| = 0000 0000 0010 0110 1111 1111 1111 1111
Tam sayi degeri Kesir degeri
O =0010 0110 1111 1111 1111 1111 0000 0000
Tam sayi degeri Kesir degeri
Girigler Giris (1): REAL
Cikiglar Cikis (O): REAL24
REAL24 TO REAL
(10027)
Gizim REAL24 _TO_REAL
TLAL 1 msec 1)

1
o 0(90)

Uygulamasiiresi 1,20 ps
Calistirma Cikis (O), REAL24 girisinin (I) REAL esdegeridir.
Cikis degeri, veri tipi araliginin maksimum ve minimum degerleri ile sinirlanir.
Ornegin:
I =0010 0110 1111 1111 1111 1111 0000 0000
Tamvsayl cliegeri Kesir degeri

O = 0000 0000 0010 0110 1111 1111 1111 1111

Tam sayi degeri Kesir degeri
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REALn_TO DINT

(10029)

(10028)

Girigler
Cikislar

Cizim

Uygulama
siresi

Calhistirma

Girigler

Cikislar

Cizim

Uygulama
suresi

Calhstirma

Girig (I): REAL24
Cikis (O): REAL

REALn_TO_DINT
(REAL) 91

TLA1 1 msec (1)

1

6,45 ps

o1

279

01091)

o2

02091)

Cikis (O), REAL/REAL24 girisinin (1) 32 bit tamsayi esdegeridir. O1 gikisI tamsay
degeri, O2 gikisi ise kesir degeridir.

Cikis degeri, veri tipi araliginin maksimum ve minimum degerleri ile sinirlanir.
Ornek (REAL'den DINT'e):

| =2,04998779297 iken O1 = 2 ve 02 = 3276,

Girig veri tipi kullanici tarafindan segilir.

Giris (I): REAL, REAL24

Cikis (O1, O2): DINT

REALn_TO_DINT_SIMP

REALN_TO_DINT_SIMP
(READ) %2

TLA1 1 msec (1)

1

0(92)

o

5,54 us

SCALE
ERRC

ERRC(92)

Cikis (O), REAL/REAL24 girisi (1) ile 6lgek girisinin (SCALE) ¢arpiminin 32 bit tamsayi

esdegeridir.
Hata kodlari, hata ¢ikisinda (ERRC) asagidaki sekilde gdsterilir:
Hata kodu Aciklama
0 Hata yok
1001 Hesaplanan tamsayi degeri minimum degeri asiyor. Cikis minimum
degere ayarlanmis.
1002 Hesaplanan tamsayi degeri maksimum degeri asiyor. Cikis
maksimum degere ayarlanmis.
1003 Olgek girisi 0'dir. Cikis 0 olarak ayarlanmis.
1004 Yanlis 6lgek girigi, yani 6lgek girisi < 0 veya 10'un kati degil.

Ornek (REAL'den DINT'e):
| =2,04998779297 ve SCALE = 100 iken O = 204.
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Girigler

Cikiglar

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Giris (I): REAL, REAL24
Olgek girigi (SCALE): DINT

Cikis (O): DINT
Hata cikisi (ERRC): DINT
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Sayaglar

CTD

(10047)
Cizim
Uygulama
siiresi
Caligtirma
Girigler
Cikiglar

CTD_DINT

(10046)
Cizim
Uygulama
siiresi

281

CTD
93

TLA1 1 msec 1)
LD

QV(93)

>CD

Q93)

PV

0,92 ps

Sayag girisi (CD) degerinin 0 -> 1 seklinde degdismesi ve yik girisi (LD) degerinin 0
olmasi durumunda sayag ¢ikisi (CO) deg@eri 1 azalr. Eger yiik girisi degeri 1 ise 6n ayar
giris (PV) degderi, sayag ¢ikis (CV) degeri olarak kaydedilir. Eger sayag ¢ikisi -32768
minimum degerine ulagsmissa, sayag ¢ikisi degismeden kalir.

Eger sayag cikis (CV) degeri < 0 ise sayag ¢ikisi (Q) 1'dir.

Ornegin:
LD CD PV Q CVprev cv
0 1->0 10 0 5
0 0->1 10 0 5-1=4
1 1->0 -2 1 4 -2
1 0->1 1 0 -2 1
0 0->1 5 1 1 1-1=0
1 1->0 -32768 1 0 -32768
0 0->1 10 1 -32768 -32768
CVprew ONceki dongu sayaci gikis degeridir.

YUk girisi (LD): Boolean
Sayag girisi (CD): Boolean
On ayar girigi (PV): INT
Sayag cikisi (CV): INT
Durum gikisi (Q): Boolean

CTD_DINT
94

TLAL 1 msec 1)
LD

o ovE4)

>CD Q94

Q
PV

0,92 us
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Calhistirma

Girigler

Cikiglar

CTU
(10049)

Cizim

Uygulama
slresi

Sayag girisi (CD) degerinin 0 -> 1 seklinde degismesi ve yuk girisi (LD) degerinin 0
olmasi durumunda sayag ¢ikisi (CO) degeri 1 azalir. Eger yuk girisi degeri 1 ise 6n ayar
giris (PV) degeri, sayac cikis (CV) deg@eri olarak kaydedilir. Eger sayag ¢ikisi -
2147483648 minimum degerine ulagsmigsa, sayac cikisi degismeden kalir.

Eger sayag cikis (CV) degeri < 0 ise sayag ¢ikisi (Q) 1'dir.

Ornegin:

LD CD PV Q CVprev Ccv

0 1->0 10 0 5

0 0->1 10 0 5-1=4

1 1->0 -2 1 4 -2

1 0->1 1 0 -2 1

0 0->1 5 1 1 1-1=0

1 1->0 -2147483648 | 1 0 -2147483648
0 0->1 10 1 -2147483648 | -2147483648
CVprew ONnceki dong sayac ¢ikis deg@eridir.

Yk girisi (LD): Boolean
Sayag girisi (CD): Boolean
On ayar girisi (PV): DINT

Sayag cikisi (CV): DINT
Durum ¢ikisi (Q): Boolean

CTu
95

TLAL 1 msec 1)

0,92 ps

>CU

QV(95)

Q95)

PV
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Cahstirma

Girigler

Cikiglar

CTU_DINT

(10048)

Cizim

Uygulama
suresi

Cahstirma

283

Sayag girisi (CU) degerinin 0 -> 1 seklinde degismesi ve reset girisi (R) degerinin 0
olmasi durumunda sayag ¢ikisi (CO) degeri 1 artar. Eger sayag ¢ikisi 32767 maksimum
degerine ulasmigsa, sayag cikisi degismeden kalir.

Eger reset girisi (R) 1 ise saya¢ ¢ikisi (CV) resetlenir.
Eger sayac ¢ikis (CV) degeri > 6n ayar giris (PV) deg@eri ise durum cikisi (Q) 1'dir.

Ornegin:
R Cu PV Q CVprev Ccv
0 1->0 20 0 10 10
0 0->1 11 1 10 10+1=11
1 1->0 20 0 11 0
1 0->1 5 0 0 0
0 0->1 20 0 0 0+1=1
0 0->1 30 1 32767 32767
CVpreV, Onceki déngu sayaci ¢ikis deg@eridir.

Sayag girisi (CU): Boolean
Reset girisi (R): Boolean
On ayar girigi (PV): INT
Sayag cikisi (CV): INT
Durum ¢ikisi (Q): Boolean

CTU_DINT
96
TLAL 1 msec (1)
>CU
o QV(96)
R
Q Q96)
PV

0,92 ps

Sayag girisi (CU) degerinin 0 -> 1 seklinde degismesi ve reset girisi (R) degerinin 0
olmasi durumunda sayag ¢ikigi (CO) degeri 1 artar. Eger sayag cikisi 2147483647
maksimum degerine ulasmissa, sayag ¢ikisi degismeden kalir.

Eger reset girisi (R) 1 ise saya¢ ¢ikisi (CV) resetlenir.
Eger sayag cikis (CV) degeri > 0n ayar giris (PV) degeri ise durum ¢ikisi (Q) 1'dir.
Ornegin:

R Ccu PV Q CVprev cv

0 1->0 20 0 10 10

0 0->1 11 1 10 10+1=11
1 1->0 20 0 1 0

1 0->1 5 0 0 0

0 0->1 20 0 0 0+1=1

0 0->1 30 1 2147483647 | 2147483647
CVprev Onceki dongli sayaci ¢ikis degeridir.
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Girigler
Cikiglar
CTUD
(10051)
Cizim
Uygulama
siiresi

Sayag girisi (CU): Boolean
Reset girisi (R): Boolean
On ayar girisi (PV): DINT

Sayag cikisi (CV): DINT
Durum ¢ikisi (Q): Boolean

CTuD

97

TLAL 1 msec

@)

Qu
QD

v(e7)

QUE7)

QD(97)

1,40 us
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Cahstirma Sayag girisi (CU) degerinin 0 -> 1 seklinde degismesi ve sifirlama girisi (R) degerinin 0
ve yuk girisinin (LD) 0 olmasi durumunda sayag ¢ikigi (CV) degeri 1 artar.

Sayag girisi (CD) degerinin 0 -> 1 seklinde degdismesi ve yiik girisi (LD) degerinin 0 ve
sifirlama giriginin (R) 0 olmasi durumunda sayag ¢ikisi (CV) degeri 1 azalr.

Eger yiik girisi (LD) degeri 1 ise, 6n ayar giris (PV) dederi sayag ¢ikis (CV) degeri olarak
kaydedilir.

Eger reset girisi (R) 1 ise saya¢ ¢ikisi (CV) resetlenir.

Eger sayag ¢ikisi minimum veya maksimum degerine ulasmigsa (-32768 veya +32767),
resetlenene (R) veya yuk girisi (LD) 1 olarak ayarlanana kadar sayag ¢ikisi degismeden kalir.
Eger saya¢ ¢ikis (CV) degeri > 6n ayar giris (PV) degeri ise yukariya sayag durum gikisi
(QU) 1'dir.

Eger sayag ¢ikis (CV) degeri < 0 ise asagiya sayac¢ durum c¢ikisi (QD) 1'dir.

Ornegin:
Ccu CD R LD PV Qu QD CVprev | CV
0->0 |0->0 0 0 2 0 1 0 0
0->0 |0->0 0 1 2 1 0 0 2
0->0 |0->0 1 0 2 0 1 2 0
0->0 |0->0 1 1 2 0 1 0 0
0->0 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
0->0 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2
0->0 |1->1 1 0 2 0 1 2 0
0->0 |1->1 1 1 2 0 1 0 0
0->1 |1->0 0 0 2 0 0 0 0+1=1
1->1 |0->0 0 1 2 1 0 1 2
1->1 |0->0 1 0 2 0 1 2 0
1->1 |0->0 1 1 2 0 1 0 0
1>1 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
1>1 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2
1->1 |1->1 1 0 2 0 1 2 0
1->1 |1->1 1 1 2 0 1 0
CVprew GNceki dongi sayaci gikis degeridir.

Girigler Yukariya sayag girisi (CU): Boolean
Asaglya sayag girisi (CD): Boolean
Reset girisi (R): Boolean
Yk girisi (LD): Boolean
On ayar girigi (PV): INT

Cikiglar Sayag cikisi (CV): INT
Yukariya sayag¢ durum cikisi (QU): Boolean
Asagiya saya¢ durum ¢ikisi (QD): Boolean
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CTUD_DINT
(10050)
Gizim
Uygul.ama
sliresi
Calistirma

CTUD_DINT
98
TLAL 1 msec (1)
>CU
o Qv(98)
>CD
Iy QU(98)

QD(98)

PV

1,40 us

Sayag girisi (CU) degerinin 0 -> 1 seklinde degismesi ve sifirlama girisi (R) degerinin 0
ve yuk girisinin (LD) 0 olmasi durumunda sayag ¢ikigi (CV) dederi 1 artar.

Sayag girisi (CD) degerinin 0 -> 1 seklinde degismesi ve yik girisi (LD) degerinin 0 ve
sifirlama girisinin (R) 0 olmasi durumunda sayag ¢ikisi (CV) degeri 1 azalr.

Eger sayag ¢ikisi minimum veya maksimum degerine ulasmissa (-2147483648 veya
+2147483647), resetlenene (R) veya yuk girisi (LD) 1 olarak ayarlanana kadar sayag
cikisi degismeden kalir.

Eger yuk girisi (LD) degeri 1 ise 6n ayar giris (PV) degeri, sayag cikis (CV) degeri olarak
kaydedilir.
Eger reset girisi (R) 1 ise saya¢ ¢ikisi (CV) resetlenir.

Eger sayag ¢ikis (CV) degeri > 6n ayar giris (PV) dederi ise yukariya sayag durum gikisi
(QU) 1'dir.
Eger sayag ¢ikis (CV) degeri < 0 ise asagiya saya¢ durum cikisi (QD) 1'dir.

Ornegin:
Cu CD R LD PV Qu QD CVprev | CV
0->0 |0->0 0 0 2 0 1 0 0
0->0 |0->0 0 1 2 1 0 0 2
0->0 |0->0 1 0 2 0 1 2 0
0->0 |0->0 1 1 2 0 1 0 0
0->0 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
0->0 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2
0->0 |1->1 1 0 2 0 1 2 0
0->0 |1->1 1 1 2 0 1 0 0
0->1 |1->0 0 0 2 0 0 0 0+1=1
1->1 |0->0 0 1 2 1 0 1 2
1->1 |0->0 1 0 2 0 1 2 0
1->1 |0->0 1 1 2 0 1 0 0
1->1 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
1->1 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2
1->1 |1->1 1 0 2 0 1 2 0
1>1 |1->1 1 1 2 0 1 0
CVprew GNnceki dongi sayaci ¢ikis degeridir.
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Girigler

Cikiglar

Yukariya sayag girisi (CU): Boolean
Asagiya sayag girisi (CD): Boolean

Reset girisi (R): Boolean

Yk girisi (LD): Boolean

On ayar girisi (PV): DINT

Sayag cikisi (CV): DINT

Yukariya sayag durum gikisi (QU): Boolean
Asagiya sayag durum cikisi (QD): Boolean
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Kenar ve bis tablosu

FTRIG
(10030)

RS
(10032)

Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler
Cikiglar

Gizim

Uygulama
sliresi

FTRIG

99

TLAL 1 msec

@)

0,38 us

>CLK

Q99

Q

Saat girisi (CLK) degeri 0'dan 1'e degistiginde giris (Q), 1 olarak ayarlanir. Blok tekrar
uygulandiginda ¢ikis tekrar O olarak ayarlanir. Aksi taktirde ¢ikis 0'dir.

c;I-Kprevious CLK Q
0 0
0
0 1 (bir uygulama dongusu igin, sonraki uygulamada
0'a doner)
1 1 0

CVprevious, Onceki ddngl ¢ikis degeridir.

Saat girisi (CLK): Boolean

Cikis (Q): Boolean

RS

46

TLAL 1 msec

(€]

S

R1

0,38 us

Q1(46)

QL

Standart fonksiyon bloklari




RTRIG
(10031)

Cahstirma

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler
Cikiglar

289

Eger ayar girisi (S) degeri 1 ve sifirlama girisi (R1) degeri 0 ise ¢ikis (Q1) 1 olur. Eger
ayar girisi (S) ve sifirlama girisi (R) degeri 0 ise ¢ikis dnceki durumunu koruyacaktir.
Eger sifirlama girisi 1 ise ¢ikis 0 olur.

Dogrulama tablosu:

S R1 Q1 previous Q1
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 0
0 1 1 0
1 0 0 1
1 0 1 1
1 1 0 0
1 1 1 0
Qprevious: Onceki dongu ¢ikis degeridir.

Ayar girisi (S): Boolean

Sifirlama girisi (R1): Boolean

Cikis (Q1): Boolean

RTRIG

47

TLAL 1 msec

@)

>CLK

0,38 us

Q47)

Saat girisi (CLK) degeri 0'dan 1'e degistiginde giris (Q), 1 olarak ayarlanir. Blok tekrar
uygulandiginda cikis tekrar O olarak ayarlanir. Aksi taktirde ¢ikis O'dir.

CI-Kprevious CLK Q
0 0
1 1
0 0

1 1 0

CVprevious: Onceki dongii ¢ikis degeridir.

Not: Saat girisi (CLK) 1 oldugu zaman, soguk baglatma sonrasi ilk blogun
cahistinimasini takiben ¢ikis (Q) 1 olur. Aksi halde, saat girisi 1 oldugu zaman ¢ikis

daima 0 olur.

Saat girisi (CLK): Boolean

Cikis (Q): Boolean
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SR
(10033)
ngIm SR
48
TLA1 1 msec (1)
st o Q148
R
Uygulama 0,38 us
sliresi
Calistirma Eger ayar girisi (S1) 1 ise ¢ikis (Q1) 1'dir. EGer ayar girisi (S1) ve reset girisi (R) degeri 0

ise ¢ikis dnceki durumunu koruyacaktir. Eger ayar girisi O ve reset girisi 1 ise gikis 0'dir.
Dogrulama tablosu:

$1 R Q1 previous Q1
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 0
0 1 1 0
1 0 0 1
1 0 1 1
1 1 0 1
1 1 1 1
Q1 previouss ONCceki dongu cikis degeridir.

Girigler Ayar girisi (S1): Boolean
Reset girisi (R): Boolean

Cikiglar Cikis (Q1): Boolean
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Uzatmalar

FIO_01_slot1
(10084)

Cizim

Uygulama
suresi

Cahstirma

Girigler

Cikiglar

291

FIO_01_slotl

49
TLAL 1 msec (1)
DIO1 conf o DI1(49)
DIO2 conf o0 DI2(49)
DIO3 conf o DI3(49)
DIO4 conf o DI4(49)
pot Error Erron49)
D02
DO3
D04
RO1
RO2

8,6 us

Blok, siirlicti kontrol Unitesi yuva 1'e takilmis FIO-01 Dijital I/O Uzatmasinin dort dijital
girig/cikis (DIO1...DIO4) ve iki réle ¢ikigini (RO1, RO2) kontrol eder.

Blok DIOx conf girisinin durumu, FIO-01 Uzerinde ilgili DIO'nun giris ya da ¢ikis
oldugunu belirler (0 = giris, 1 = ¢ikig). Eger DIO ¢ikis ise, blok DOx girisi durumunu
tanimlar.

RO1 ve RO2 girigleri, FIO-01 role gikislarinin durumunu tanimlar (O = eneriji yok, 1 =
enerji var).

Dix gikislari DIO'larin durumunu gosterir.

Dijital giris/cikis modu segimi (DIO1 conf ... DIO4 conf): Boolean

Dijital ¢ikis durumu se¢imi (DO1...DO4): Boolean
Roéle ¢ikisi durumu segimi (RO1, RO2): Boolean

Dijital giris/gikis durumu (DI1...DI14): Boolean
Hata ¢ikisi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)
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FIO_01_slot2
(10085)

Gizim

Uygulama
siiresi

Caligstirma

Girigler

Cikiglar

FIO_01_slot2

50
TLAL 1 msec (1)
DIO1 conf o DI1(50)
DIO2 conf on DI2(50)
DIO3 conf o5 DI3(50)
DIO4 conf on DI4(50)
bot Error Error(50)
D02
DO3
DO4
RO1
RO2

8.6 us

Blok, surtict kontrol Unitesi yuva 2'e takilmig FIO-01 Dijital I/O Uzatmasinin dért dijital
giris/cikis (DIO1...DIO4) ve iki réle ¢ikigini (RO1, RO2) kontrol eder.

Blok DIOx conf girisinin durumu, FIO-01 Gzerinde ilgili DIO'nun giris ya da ¢ikis
oldugunu belirler (0 = giris, 1 = ¢ikis). Eger DIO ¢ikis ise, blok DOx girisi durumunu
tanimlar.

RO1 ve RO2 girigleri, FIO-01 réle ¢ikislarinin durumunu tanimlar (0 = enerji yok, 1 =
enerji var).

Dix ¢ikiglari DIO'larin durumunu gosterir.
Dijital giris/cikis modu segimi (DIO1 conf ... DIO4 conf): Boolean

Dijital ¢ikis durumu segimi (DO1...DO4): Boolean
Rdle ¢ikisi durumu secimi (RO1, RO2): Boolean

Dijital giris/gikis durumu (DI1...DI4): Boolean
Hata cikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)
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FIO_11_Al_slot1

(10088)

Gizim FIO_11_AL slotl
TLAL 1 msec (51;
AL filt gain AL mode All mode(51)
AlI1 Min ALL AI1(51)
AIl Max AL scaled All scaled51)
AIl Min scale AL2 mode AI2 mode(51)
All Max saale A AI2(51)
AL2 filt gain A2 scaled A2 scaled51)
AI2 Min AL3 mode AI3 mode(51)
AI2 Max A3 AI3(51)
AI2 Min scale A3 scoled Al3 saaled51)
AI2 Max saale o Error(51)
AI3 filt gain
AI3 Min
AI3 Max
AI3 Min scale
AI3 Max saale

Uygulama 11,1 ps

siiresi

Calistirma Blok, siiriicii kontrol tinitesi yuva 1'e takilmig FIO-11 Analog /0 Uzatmasinin {i¢ analog

girigini (Al1...Al3) kontrol eder.

Blok, her bir analog girisin dlgeklendiriimemis (Alx) ve 6lgeklendirilmis (Alx scaled)
gergek degerlerini verir. Olgeklendirme, Alx min ... Alx max ve
Alx min scale ... Alx max scale araliklari arasindaki iligkilere gére gerceklestirilir.

Alx Min, Alx Max'tan daha kuguk olmalidir; Alx Max Scale, Alx Min Scale'den daha
biyuk ya da daha kiiguk olabilir.

Alx Min Olgek < Alx Max Olgek Alx Slgeklendirilmis

32768 +
Alx Maks Olgek + - - - .
> ! |
> . |
-11 V veya 2 | |
2mA 5 . ,
| I STy Alx
| | = veya Vi A
! I X ooma LVVevamAl
| | =
Q
| | a
' /— — 1 Alx Min Olgek
-32768 1
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Girigler

Cikiglar

Alx Min Olgek > Alx Max Olgek Alx Slgeklendirilmis

—+ 32768
; \- — - — Alx Min Olgek
| | >
| | <
! ! =z 11Vveya
' ! 2 22mA
! L & : Alx
-1 Vveya £ | | [V veya mA]
-22 mA = | |
5 | |
! |
Alx Maks Olgek + - - - -\ !
T -32768

Alx filt gain, her bir giris icin asagidaki sekilde bir filtreleme suresi girer:

Alx filtre Filtreleme Notlar
kazanimi siiresi

0 Filtreleme yok

1 125 ps Onerilen ayar
2 250 us

3 500 ps

4 1ms

5 2ms

6 4 ms

7 7,9375 ms

Alx modu ilgili girisin gerilim (0) veya akim (1) oldugu bilgisini verir. Gerilim/akim segimi,
F1O-11 Uzerindeki donanim anahtarlari kullanilarak yapihr.

Analog giris filtresi kazanimi secgimi (Al1 filt gain ... Al3 filt gain): INT

Girig sinyali minimum degeri (Al1 Min ... AI3 Min): REAL (> -11 V veya -22 mA)

Giris sinyali maksimum degeri (Al1 Max ... Al3 Max): REAL (< 11V veya 22 mA)
Olgeklenen cikis sinyali minimum degeri (Al1 Min scale ... Al3 Min scale): REAL
Olgeklenen cikis sinyali maksimum degeri (Al1 Max scale ... Al3 Max scale): REAL

Analog giris modu (gerilim veya akim) (Al1 mode ... Al3 mode): Boolean
Analog giris degeri (Al1 ... Al3): REAL

Analog giris 6lgeklendirilmis degeri (Al1 scaled ... AI3 scaled): REAL

Hata ¢ikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)
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FIO_11_Al_slot2
(10089)

Gizim

Uygulama
siiresi

Cahstirma

FIO_11_AI_slot2
52

11,1 s

TLAL 1 msec )

AlLL filt gain AL mode Al1l mode(52)
AlI1 Min AL Al1(52)
AI1 Max ALL scaled All scaled52)
Al1 Min scale A2 mode AI2 mode(52)
All Max scale A AI2(52)
AI2 filt gain AL2 scaled AI2 saled(52)
AI2 Min AL3 mode AI3 mode(52)
AI2 Max A AI3(52)
AI2 Min scale A3 scaled Al3 saaled52)
AI2 Max scale Error Error(52)
A3 filt gain

AI3 Min

AI3 Max

AI3 Min scale

AI3 Max scale

295

Blok, sirticu kontrol tnitesi yuva 2'e takilmis FIO-11 Analog I/O Uzatmasinin t¢ analog
girigini (Al1...Al3) kontrol eder.
Blok, her bir analog girisin dlgeklendiriimemis (Alx) ve 6lgeklendirilmis (Alx scaled)
gergek degerlerini verir. Olgeklendirme, Alx min ... Alx max ve

Alx min scale ... Alx max scale araliklari arasindaki iligkilere gére gerceklestirilir.
Alx Min, Alx Max'tan daha kuguk olmalidir; Alx Max Scale, Alx Min Scale'den daha
biyuk ya da daha kiiguk olabilir.

Alx Min Olgek < Alx Max Olgek

Alx dlgeklendirilmis

32768 +
Alx Maks Olgek + - - - .
> ! |
Z | |
-11 V veya 2 | |
2mA 5 | \
i i 7 ! | Alx
! ! > 1 Vveya [VveyamA]
! ! X 22mA
| | =
QO
| | §
/ — — L Alx Min Olgek
-32768
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Girigler

Cikiglar

Alx Min Olgek > Alx Max Olgek Alx Slgeklendirilmis

—+ 32768
; \- — - — Alx Min Olgek
| | >
| | <
! ! =z 11Vveya
' ! 2 22mA
! L & : Alx
-1 Vveya £ | | [V veya mA]
-22 mA = | |
5 | |
! |
Alx Maks Olgek + - - - -\ !
T -32768

Alx filt gain, her bir giris icin asagidaki sekilde bir filtreleme suresi girer:

Alx filtre Filtreleme Notlar
kazanimi suresi

0 Filtreleme yok

125 ps Onerilen ayar
250 us
500 ps
1ms

2ms

4ms

N[Ol W|IN| -~

7.9375 ms

Alx modu ilgili girisin gerilim (0) veya akim (1) oldugu bilgisini verir. Gerilim/akim segimi,
F10-11 (izerindeki donanim anahtarlari kullanilarak yapilir.

Analog girig filtresi kazanimi segimi (Al1 filt gain ... AI3 filt gain): INT

Girig sinyali minimum degeri (Al1 Min ... AI3 Min): REAL (> -11 V veya -22 mA)

Girig sinyali maksimum degeri (Al1 Max ... Al3 Max): REAL (< 11V veya 22 mA)
Olgeklenen cikis sinyali minimum degeri (Al1 Min scale ... Al3 Min scale): REAL
Olgeklenen gikis sinyali maksimum degeri (Al1 Max scale ... Al3 Max scale): REAL

Analog giris modu (gerilim veya akim) (Al1 mode ... Al3 mode): Boolean
Analog giris degeri (Al1 ... Al3): REAL

Analog giris 6lgeklendirilmis degeri (Al1 scaled ... Al3 scaled): REAL

Hata ¢ikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)

Standart fonksiyon bloklari
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(10090)

Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

FIO_11_AO_slot1
53

TLAL 1 msec (1)

AO Min

297

AO(53)

AO
AO Max

Erron(53)

Error
AO Min Scale

AO Max Scale

AO scaled

4,9 us

Blok, slirlicti kontrol Unitesi yuva 1'e takilmis FIO-11 Analog I/0 Uzatmasinin analog

ctkisini (AO1) kontrol eder.

Blok, girig sinyalini (AO scaled) analog ¢ikigi tahrikleyen 0...20 mA sinyale (AO)
dondstirir; AO Min Scale ... AO Max Scale girig sinyali, AO Min ... AO Max akim

sinyali araligina karsilik gelir.

AO Min Scale, AO Max Scale'den daha kigiik olmalidir; AO Max, AO Min'den daha

biyik veya daha kuguk olabilir.

AO Min < AO Max AO [mA]

20+

AO Maks -f

-32768

¥edQ UN OV T -

| AO
32768 siceklendirilmis

¥edIQ SHeW oV T - - -
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AO Min > AO Max AO [mA]

¥AO

[
[
| |
[ [ 1 __
| , AOMaks = - - - - = " blgeklendirilmis
I I 0 I f
-32768 > 0 > 32768
(@) (@)
= =
5 2
(@] 7]
g o
% 3
=~
Girigler Minimum akim sinyali (AO Min): REAL (0...20 mA)

Maksimum akim sinyali (AO Max): REAL (0...20 mA)
Minimum giris sinyali (AO Min Scale): REAL
Maksimum giris sinyali (AO Max Scale): REAL

Girig sinyali (AO scaled): REAL

Cikiglar Analog cikis akimi degeri (AO): REAL
Hata ¢ikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)

FIO_11_AO_slot2

Cizim FIO_11_AO_slot2
54
TLAL 1 msec 1
AO Min
20 AO(54)
RO Max Error Error(54)
AO Min Scale
AO Max Scale
AO scaled
Uygulama 4.9 us
sliresi

Standart fonksiyon bloklari
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Girigler

Cikislar
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Blok, siirlicti kontrol Unitesi yuva 2'e takilmis FIO-11 Analog I/0 Uzatmasinin analog

ctkisini (AO1) kontrol eder.

Blok, girig sinyalini (AO scaled) analog ¢ikigi tahrikleyen 0...20 mA sinyale (AQ)
doénustlrir; AO Min Scale ... AO Max Scale giris sinyali, AO Min ... AO Max akim

sinyali araligina karsilik gelir.

AO Min Scale, AO Max Scale'den daha kigiik olmalidir; AO Max, AO Min'den daha
biyik veya daha kuiguk olabilir.

AO Min < AO Max

20+

AO [mA]

AO Maks - — — —>

|

AO Min > AO Max

N+ - - - - =

|
|
| |
} i 0 f AO olgeklendirilmis
-32768 > 0 > 32768
(@) @)
< <
> 3
o ®
g o
% 3
o
AO [mA]
; ~=— — — — + AO Min
—
[ I
! I ¥
: | AO Maks - - - == . .
| } f i AO olgeklendirilmis
-32768 > 0 > 32768
(@) @)
< <
5 o
o ®
g 2
2 3
o

Minimum akim sinyali (AO Min): REAL (0...20 mA)
Maksimum akim sinyali (AO Max): REAL (0...20 mA)
Minimum giris sinyali (AO Min Scale): REAL
Maksimum giris sinyali (AO Max Scale): REAL

Giris sinyali (AO scaled): REAL
Analog cikis akimi degeri (AO): REAL

Hata ¢ikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)

Standart fonksiyon bloklari
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FIO_11_DIO_slot1
(10086)

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

FIO_11_DIO_slot2
(10087)

Cizim

Uygulama
sliresi

FIO_11_DIO_slot1
55
TLA1 1 msec (1)
DIO1 conf
o1t DI1(55)
DIO2 conf
o2 DI2(55)
DO1
Error Error(55)
D02
DI1 filt gain
DI2 filt gain

6,0 us

Blok, surtict kontrol Ginitesi yuva 1'e takilmig FIO-11 Dijital I/O Uzatmasinin iki dijital
giris/cikisini (DIO1, DIO2) kontrol eder.

Blok DIOx conf giriginin durumu, FIO-11 tzerinde ilgili DIO'nun giris ya da cikis
oldugunu belirler (0 = girig, 1 = ¢ikis). Eger DIO ¢ikis ise, blok DOx girisi durumunu
tanimlar.

Dix ¢ikiglari DIO'larin durumunu gdsterir.

Dix filt gain, her bir giris icin asagidaki sekilde bir filtreleme suresi girer:

DIx filtre Filtreleme
kazanimi siiresi

0 7,5 us

1 195 ps

2 780 us

3 4,680 ms

Dijital giris/¢gikis modu segimi (DIO1 conf, DIO2 conf): Boolean
Dijital ¢ikis durumu se¢imi (DO1, DO2): Boolean
Dijital girig filtresi kazanimi secimi (DI1 filt gain, DI2 filt gain): INT

Dijital giris/gikis durumu (D11, DI2): Boolean
Hata c¢ikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)

FIO_11_DIO_slot2
56

TLA1 1 msec (1)
DIO1 conf

- DI1(56)
DIO2 conf

on DI2(56)
DO1

Error Error(56)

D02
DI1 filt gain
DI2 filt gain

6,0 us

Standart fonksiyon bloklari
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Cahstirma Blok, surucu kontrol tnitesi yuva 2'e takilmig FIO-11 Dijital I/O Uzatmasinin iki dijital
girig/cikisini (DIO1, DIO2) kontrol eder.

Blok DIOx conf girisinin durumu, FIO-11 {zerinde ilgili DIO'nun giris ya da ¢ikis
oldugunu belirler (0 = giris, 1 = ¢ikig). Eger DIO ¢ikis ise, blok DOx girisi durumunu
tanimlar.

Dix gikislari DIO'larin durumunu gosterir.
DIx filt gain, her bir giris icin asagdidaki sekilde bir filtreleme siiresi girer:

Dix filtre Filtreleme
kazanimi siiresi
0 7,5 s
1 195 us
2 780 ps
3 4,680 ms
Girigler Dijital giris/cikis modu seg¢imi (DIO1 conf, DIO2 conf): Boolean

Dijital ¢ikis durumu sec¢imi (DO1, DO2): Boolean
Dijital girig filtresi kazanimi secimi (DI1 filt gain, DI2 filt gain): INT

Cikiglar Dijital girig/cikis durumu (DI1, DI2): Boolean
Hata ¢ikigi (Hata): DINT (0 = Hata yok; 1 = Uygulama programi bellegi dolu)

Standart fonksiyon bloklari
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Geri besleme ve algoritmalar

CYCLET
(10074)

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar
DATA CONTAINER

(10073)

Gizim

Uygulama
slresi

Caligtirma

Girigler

Cikiglar

CYCLET

TLA1 1 msec (1)

out

ouT(58)

0,00 us

Cikis (OUT), CYCLET fonksiyon blogunun siire seviyesidir.

Cikis (OUT): DINT. 1 =1 ps

0UT(59)

DATA CONTAINER)
(DINT) 59
TLAL 1 msec (1)

out
0,00 ps

Cikis (OUT), 1,..99 degerlerine sahip bir veri dizisidir. Dizi, FUNG-1V blogundaki XTAB
ve YTAB tablolari tarafindan kullanilabilir (sayfa 303). Dizi, DriveSPC'de ¢ikis pimi
Uzerindeki "Pim Dizi Verilerini Tanimla" se¢enegiyle tanimlanir. Dizideki her bir deger
ayri bir satirda bulunmalidir. Verileri ayrica bir *.arr dosyasindan okunabilir.

Ornek:

DATA CONTARNER
(REALY *

TLAT 1) rreiee k]

(=1,

Array Data (REAL k|
[Wusmbst of Drata o 1.5
)

Sgrary Dot [lmeret: ﬁ ; -

Wi It e E f
2760 e

ol v, e 06
W67 0T ns
0

Fiead £t from Fie |
d
o | Concel |

Cikis veri tipi ve koordinat ¢ifti sayisi kullanici tarafindan segilir.
Cikis (OUT): DINT, INT, REAL veya REAL24

Standart fonksiyon bloklari
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(10072)

Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler
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FUNG-1V
(DINT) 60

TLA1 1 msec 1)

BAL

v Y(60)

BALREF

BALREFO(60)

BALREFO
X

ERROR ERROR(60)

XTAB

YTAB

9,29 us

Giris (X) degerinde ¢ikis (Y), parca tarzi dogrusal iglevden alinan dogrusal ara
degerden hesaplanir.

Y =Yt (X = Xid (Ve = Yi) I (Kt - Xio)

Parca tarzi dogrusal iglev, X ve Y vektor tablolar tarafindan tanimlanir (XTAB ve YTAB).

XTAB tablosundaki her X degeri icin YTAB tablosunda karsilik gelen bir Y degeri
bulunur. XTAB ve YTAB tablolarindaki de@erler kiiclkten buyuge siralanmaldir.

XTAB ve YTAB degerleri, DriveSPC araci ile tanimlanir.

Y4
Y3 X ¢
Ara degerekliY- - - tablosu |tablosu
(XTAB) |(YTAB)
% X1 Y1
Y1t
X2 Y2
. . I X3 Y3
X1 X2 |, X3 X4
X X9 Y9

Dengeleme islevi (BAL), ¢ikis sinyalinin harici referansi izlemesine izin verir ve normal
galismaya sorunsuz bir donis saglar. Eger BAL 1 olarak ayarlanirsa, Y ¢ikisi denge
referansi girisi (BALREF) degerine ayarlanir. Bu 'Y degerine karsilik gelen X degeri dogrusal
ara deger ile hesaplanir ve denge referans ¢ikisi (BALREFO) tarafindan gosterilir.

Eger X girisi XTAB tablosu tarafindan tanimlanan araligin disindaysa, Y ¢ikisi YTAB
tablosundaki en yiksek ya da en duslk degere ayarlanir.

Eder BALREF, dengeleme etkinlestirildigi zaman YTAB tablosu tarafindan tanimlanan
araligin digindaysa (BAL: 0 -> 1), Y cikisi BALREF girisinin degerine ayarlanir ve BALREFO
cikisi XTAB tablosundaki en yliksek ya da en dusik degere ayarlanir.

XTAB ve YTAB girislerinin sayisi farkli oldugu zaman ERROR ¢ikisi 1 olarak ayarlanir.
ERROR degeri 1 iken FUNG-1V blogu islev gormeyecektir. XTAB ve YTAB tablolari DATA
CONTAINER blogunda (sayfa 302) veya REG-G blogunda (sayfa 309) tanimlanabilir.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.

Denge girisi (BAL): Boolean

Denge referans girisi (BALREF): DINT, INT, REAL, REAL24.
X degeri girisi (X): DINT, INT, REAL, REAL24

X tablo girisi (XTAB): DINT, INT, REAL, REAL24

Y tablo girisi (YTAB): DINT, INT, REAL, REAL24

Standart fonksiyon bloklari
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Cikiglar

INT
(10065)

Gizim

Uygulama
slresi

Caligstirma

Girigler

Cikiglar

Y degeri gikisi (Y): DINT, INT, REAL, REAL24
Denge referans cikigi (BALREFO): DINT, INT, REAL, REAL24
Hata cikigi (HATA): Boolean

INT
61

TLAL 1 msec 1)
I

0(61)

K
oL 0=HL(61)

TI
oL 0=LL(61)

RINT

BAL

BALREF

OHL

OLL

4,73 ps

Cikis (O), girisin () eklenmis degeridir.

O(t) = KITI (f I(t) dt)

Burada Tl entegrasyon siiresi sabiti, K ise entegrasyon kazanimidir.
Entegrasyon igin adim yaniti:

O(t) = K x I(t) x /Tl

Entegrasyon igin aktarim iglevi:

G(s) = K 1/sTlI

Cikis degeri, tanimlanan minimum ve maksimum sinirlara gére sinirlanir (OLL ve OHL).
Eger deger minimum degerin altindaysa ¢ikis O = LL, 1 olarak ayarlanir. E§er deder
maksimum degeri asarsa ¢ikis O = HL, 1 olarak ayarlanir. Giris sinyali I(t) = 0 iken ¢ikis
(O), degerini korur.

Entegrasyon zaman sabiti 2147483 ms degeri ile sinirhdir. Eger zaman sabiti negatif ise
sifir zaman sabiti kullanilr.

Eger dongu suresi ile entegrasyon zaman sabiti arasindaki oran Ts/TI < 1 ise, Ts/TI
degeri 1 olarak ayarlanir.

Reset girisi (RINT) 1 olarak ayarlandiginda entegratér silinir.

Eger BAL 1 olarak ayarlanirsa, O ¢ikisi BALREF girisi degerine ayarlanir. BAL tekrar O
olarak ayarlandiginda normal entegrasyon islemi devam eder.

Girig (I): REAL

Kazanim girisi (K): REAL

Entegrasyon zaman sabiti girigi (T1): DINT, 0...2147483 ms
Entegrator reset girisi (RINT): Boolean
Denge girisi (BAL): Boolean

Denge referans girisi (BALREF): REAL
Cikis Ust sinir girisi (OHL): REAL
Cikis alt sinir girisi (OLL): REAL

Cikis (O): REAL

Ust sinir gikisi (O=HL): Boolean

Alt sinir ¢cikisi (O=LL): Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar
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MOTPOT

TLAL 1 msec (1)

ENABLE

OUTPUT OUTPUT(62)

up

DOWN

RAMPTIME

MAXVAL

MINVAL

RESETVAL

RESET

2,92 us

Motor potansiyometre islevi minimum - maksimum ve maksimum - minimum
degerlerinin ¢ikis degisiklik oranini kontrol eder.

islev, ENABLE girisi 1 olarak ayarlanarak devreye alinir. Eger yukariya giris (UP) 1 ise
cikis referansi (OUTPUT), tanimlanmig rampa stiresi (RAMPTIME) ile maksimum
degere (MAXVAL) yukseltilir. E§er asagiya giris (DOWN) 1 ise ¢ikis degeri, tanimlanmis
rampa suresi ile minimum degere (MINVAL) dusurulur. EGer yukariya ve asagiya girisler
ayni anda etkinlegtirilir/devre disi birakilir ise, ¢ikis degeri yikseltimez/digirilmez.

Eger RESET girisi 1 ise ¢ikig, reset degeri girisi (RESETVAL) veya minimum girig
(MINVAL) tarafindan tanimlanan degerlerden daha yuksek olanina resetlenecektir.

Eger ENABLE girigi 0 ise, ¢ikis sifirdir.
Dijital girisler normalde yukariya ve asagiya giris olarak kullanihr.

islev devreye alma girisi (ENABLE): Boolean
Yukariya giris (UP): Boolean
Asagiya giris (DOWN): Boolean

Rampa suresi girisi (RAMPTIME): REAL (saniye) (yani ¢ikisin minimum degerden
maksimum degere veya maksimum degerden minimum degdere gegmesi i¢in gereken
sire)

Maksimum referans girisi (MAXVAL): REAL
Minimum referans girisi (MINVAL): REAL
Reset degeri girisi (RESETVAL): REAL
Reset girisi (RESET): Boolean

Cikis (OUTPUT) REAL

Standart fonksiyon bloklari
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PID
(10075)

Gizim

Uygulama
sliresi

15,75 us

PID

63
TLAL 1 msec (1)
INad out out(63)
IN_ref bev Dev(63)
P oL 0=HL(63)
tu ol 0-LU63)
o ERROR ERROR(63)
tc
I_reset
BAL
BAL_ref
OHL
oLL

Standart fonksiyon bloklari
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PID kontrol cihazi kapali devre kontrol sistemleri i¢in kullanilabilir. Kontrol cihazi, sarma
engelleme ve ¢ikis sinirlama 6zelliklerine sahiptir.

Sinirlama 6ncesi PID kontrol cihazi ¢ikisi (Cikig) oransal (Up), integral (U)) ve tirevsel
(Up) degerlerin toplamidir:

Outgnrsiz (1) = Up(t) + Uy(t) + Up(t)

Up(t) = P x Dev(t)

Uy(t) = P/t x [ Dev(t)dT + tC x (Out(t) - Outgnyrsiz(t))]
Up(t) = P x tD x d(Dev(t))/dt

Entegrator:

integral degeri, |_reset'i 1 seklinde ayarlayarak silinebilir. Ayni anda sarma engelleme
dizeltmesinin devre digi birakildigina dikkat edin. I_reset 1 seklinde iken, kontrol cihazi
PD kontrol cihazi olarak iglev gorur.

Eger entegrasyon zaman sabiti tl 0 ise, integral degeri glincellenmeyecektir.

Hatal veya yanhs giris bilgi degisikligi sonrasinda normal ¢alismaya sorunsuz doénls
garanti edilir. Bunun igin integral degeri, ¢ikisin asagidaki durumlarda énceki degerini
koruyacagi sekilde ayarlanmalidir.

Sinirlama:
Cikis, tanimlanan minimum ve maksimum degerler, OLL ve OHL, ile sinirlanir.

Eger c¢ikis gercek degeri belirtiimis minimum sinira ulasirsa, ¢ikis O=LL degeri 1 olarak
ayarlanir.

Eger cikis gergek degeri belirtiimis maksimum sinira ulasirsa, ¢ikis O=HL degeri 1
olarak ayarlanir.

Sinirlama sonrasi normal ¢galigmaya doénls yalnizca sarma-engelleme diizeltmesinin
kullaniimamasi durumunda mimkinddr, yani tl = 0 veya tC = 0,

Hata kodlari:
Hata kodlari, hata ¢ikiginda (HATA) asagidaki sekilde gdsterilir

Hata kodu Aciklama

1 Minimum sinir (OLL) maksimum siniri (OHL) asiyor.
2 Up, Ui veya Ud hesaplama ile asir akis
Dengeleme:

Dengeleme islevi (BAL), cikis sinyalinin harici referansi izlemesine izin verir ve normal

calismaya sorunsuz bir donus saglar. Eger BAL 1 olarak ayarlanirsa, ¢ikis (Cikis) denge
referansi girisi (BAL_ref) degerine ayarlanir. Denge referansi, tanimlanan minimum ve

maksimum sinirlar ile sinirlanir (OLL ve OHL).

sarma engelleme:

Sarma engelleme diizeltme siiresi sabit degeri tC girisi tarafindan tanimlanir, bu giris
sinirlandirma esnasinda I-déneminden sinirsiz ve sinirli gikiglarin arasindaki fark
cikarildiktan sonraki sonug sureyi tanimlar. Eger tC = 0 veya tl = 0 ise, sarma-engelleme
diizeltme devre disidir.

Standart fonksiyon bloklari
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RAMPA
(10066)

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
slresi

Caligstirma

Gergek giris (IN_act): REAL

Referans girisi (IN_ref): REAL

Oransal kazanim girisi (P): REAL

Entegrasyon zaman sabiti girisi (t1): REAL. 1 =1 ms
Tlrev zaman sabiti girisi (tD): REAL. 1 =1 ms
Sarma engelleme diizeltme zaman sabiti girisi (tC): 1Q6, 1 =1 ms
Entegrator reset girisi (I_reset): Boolean

Denge girisi (BAL): Boolean

Denge referans girisi (BAL_ref): REAL

Cikis Ust sinir girisi (OHL): REAL

Cikis alt sinir girisi (OLL): REAL

Cikis (Out): REAL

Sapma ¢ikigi (Dev): REAL (= gergek -referans = IN_act - IN_ref)
Ust sinir ¢ikisi (O=HL): Boolean

Alt sinir gikisi (O=LL): Boolean

Hata kodu ¢ikisi (ERROR): INT32

RAMP
64

TLAL 1 msec (1)
IN

0o(64)

STEP+ O=HL(64)

STEP- O-L1(64)

SLOPE+

SLOPE-

BAL

BALREF

OHL

OoLL

4,23 ps

Sinyal degisiminin oranini sinirlar.

Eger giris sinyali tanimlanmis adim degisiklik sinirlarini (STEP+ ve STEP-) agsmiyorsa
giris sinyali (IN) dogrudan cikisa baglanir. Eger giris sinyali degisikligi bu sinirlari
aslyorsa, ¢ikis sinyali degisikligi maksimum adim degisikligi sinirlidir (ddnme yénlne
bagl olarak STEP+/STEP-). Bunun ardindan, giris ve ¢ikis sinyal degerleri esit hale
gelene kadar bu ¢ikis sinyali tanimlanmig rampa degeri boyunca (SLOPE+/SLOPE-)
hizlandirilir/yavaslatihr.

Cikis, tanimlanan minimum ve maksimum degerler ile sinirlanir (OLL ve OHL). Eger
cikisin gergek degeri tanimlanan minimum sinirin (OLL) altina diigerse, O=LL ¢ikisi 1
olarak ayarlanir. Eger ¢ikisin gergek degeri tanimlanan maksimum siniri (OHL) asarsa,
O=HL cikisi 1 olarak ayarlanir.

Egder dengeleme girisi (BAL) 1 olarak ayarlanirsa, ¢ikis (O) denge referansi girisi
(BAL_ref) degerine ayarlanir. Dengeleme referansi da minimum ve maksimum
degerlerle sinirlanir (OLL ve OHL).

Standart fonksiyon bloklari



REG-G
(10102)

Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi
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Girig (IN): REAL

Maksimum pozitif adim degisikligi girisi (STEP+): REAL
Maksimum negatif adim degisikligi girisi (STEP-): REAL
Her saniyelik giristeki rampa Ust degeri (SLOPE+): REAL
Her saniyelik giristeki rampa alt degeri (SLOPE-): REAL
Denge girisi (BAL): Boolean

Denge referans girisi (BALREF): REAL

Cikis Ust sinir girigi (OHL): REAL

Cikig alt sinir girigi (OLL): REAL

Cikis (O): REAL
Ust sinir ¢ikisi (O=HL): Boolean
Alt sinir gikisi (O=LL): Boolean

(BOOL)
TLAL 1 msec 1)
S

R ERR(65)

L
o 0(65)

WR

AWR

EXP

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma

Girigler

Cikiglar

Bir ¢ikis dizisi olusturmak icin EXP girisindeki diziyi (degisken grubu) (mevcutsa)
11...132 pimlerinin degerleriyle birlestirir. Dizilerin veri tipi INT, DINT, REAL16, REAL24
veya Boolean olabilir. Cikis dizisi, EXP girigsinden gelen veriler ve I1...In (bu sirayla)
degerlerini igerir.

S girisi 1 oldugu zaman, veriler surekli olarak ¢ikis dizisine birlestirilir. Eleman, S girisi 0
oldugunda mandal olarak islev gorir; toplanan en son veriler ¢ikista kalir.

Eger S 0'sa ve L 0'dan 1'e degismisse, EXP girisinden gelen dizi ve I1...In giriglerinin
degerleri bu program déngusu esnasinda O gikisina kopyalanir. Eger S veya R 1'se
L'nin etkisi yoktur.

Cikis dizisinin bagimsiz hicrelerini degistirmek igin WR ve AWR kullanilir. AWR, degeri
cikis dizisine aktariimis girisi belirtir. EGer AWR 0'sa, sadece EXP girisinden gelen dizi
cikisa aktarilir. Eger AWR 0 degilse, karsilik gelen | girisi ¢cikisa aktarilir. Bu islem WR
0'dan 1'e gectigi zaman yapllir.

R girisi 1 oldugu zaman, ¢ikig dizisi silinir ve daha sonra yapilacak tim veri girigleri
engellenir. R, hem S hem de L'yi gegersiz kilar. E§er WR 1'se, AWR'deki adres kontrol
edilir ve gecersizse (negatif veya giris sayisindan fazla), hata ¢ikisi (ERR) 2 olarak
ayarlanir. Aksi halde ERR 0 olur.

Her hata algilandiginda ERR, tek déngl iginde ayarlanir. Hata gergeklestiginde kayittaki
bir yer etkilenmez.

Ornek:
FEGG
FEMD
TLAZ 0 reds
FALER F
* EFRi)
P
FALSE . —
o
DT A CONTAINER FousE e
(REL ar .
TLAE b rawc i £
FRsE
oLIT TN L]
"' ") ctian -
nien
L]
! n
' H

Semada, VERI KONTEYNER blogu [1,2,3,4] degerlerine sahip bir dizi icermektedir.
Baslangigta, ¢ikis dizisi [0,0,0,0,0,0,0,0]'dir. WR 1'e degisip tekrar 0'a dondigi zaman,
AWR'nin 0 degerinin anlami sadece EXP'nin ¢ikis dizisine aktarildigidir, artik okunan deger
[1,2,3,4,0,0,0,0]'dir. Bundan sonra AWR 3'e degistirilir, bunun anlami EXP ve I3 girislerinin
cikisa aktarildigidir. Bir WR degisiminden sonra, ¢ikis dizisi [1,2,3,4,0,0,7,0] olur.

Ayar (S): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Yik (L): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Yaz (WR): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Adres yaz (AWR): INT

Reset (R): Boolean

Genigletici (EXP): |Array

Veri girisi (11...132): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Hata (ERR): INT
Aralik veri ¢ikisi (O): OC1

Standart fonksiyon bloklari



SOLUTION_FAULT

(10097)

Gizim

Uygulama
siresi

Calhstirma

Girigler

Cikiglar

SOLUTION_FAULT
66

TLAL 1 msec 1)

FIt code ext

Enable

311

Blok devrede oldugunda (Devreye al girisini 1 seklinde ayarlayarak), strtcu tarafindan
bir hata (F-0317 SOLUTION FAULT) olusturulur. Hata kodu genisletme girisinin degeri

hata kaydedici tarafindan kaydedilir.

Hata kodu genisletme (FIt Code Ext): DINT

Hata olustur (Enable): Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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Filtreler

FILT1

(10069)
Cizim
Uygulama
siiresi
Calistirma
Girigler
Cikiglar

FILT1

67

TLA1 1 msec

@)

I

T1

o

0(67)

7,59 us

Cikis (O), giris (1) degerinin ve 6nceki gikis degerinin (Opyey) filtrelenmis degeridir. FILT1

blogu 1, sira dusik gegis filtresi olarak iglev gordir.

Not: Filtre sliresi sabiti (T1), T1/Ts < 32767 olacak sekilde secilmelidir. Eger oran
32767'yi asarsa 32767 olarak alinir. Ts, ms olarak programin déngu suresidir.

Eger T1 < Ts ise, ¢ikis degeri giris degeridir.
Tek kutuplu diisiik gegis filtresi igin adim yaniti:

O(t)y=I(t)yx (1-elTh

Tek kutuplu dislk gegis filtresi icin aktarim iglevi:

G(s)=1/(1+sT1)
Girig (I): REAL

Filtre sUresi sabit deger girigi (T1): DINT, 1 =1 ms

Cikis (O): REAL

Standart fonksiyon bloklari
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Parametreler
GetBitPtr
(10099)
Cizim GetBitPtr
7
TLAL 1 msec 1)
Bit ptr out out(70)
Uygulama -
siiresi
Calistirma Doéngusel olarak bir parametredeki bir bit degerini okur.
Bit Ptr girisi; okunacak parametre grubu, dizin veya bit'i belirler.
Cikis (Out), bit'in degerini saglar.
Girigler Parametre grubu, dizin ve bit (Bit Ptr): DINT
Cikiglar Bit durumu (Out): DINT
GetValPtr
(10098)
Cizim GetValPtr
(DINT) 71
TLA1 1 msec 1)
Par ptr out out(71)
Uygulama -
siiresi
Calistirma Déngusel olarak parametrenin degerini okur.
Bit Par girisi; okunacak parametre grubu ve dizini belirler.
Cikig (Out), parametrenin degerini saglar.
Girigler Parametre grubu ve dizin (Par ptr): DINT
Cikiglar Parametre degeri (Out): DINT
PARRD
(10082)
Cizim PARRD
72
TLAL 1 msec (1)
Group output Output(72)
Index Error Erron(72)
Uygulama 6,00 us
siiresi

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma

Girigler
Cikiglar

PARRDINTR
(10101)

Cizim

Uygulama siiresi

Calistirma

Girigler
Cikiglar

PARRDPTR
(10100)

Gizim

Bir parametrenin dlgekli degerini okur (Grup ve Dizin girisleri tarafindan belirlenir). Eger
parametre bir isaret parametresi ise Cikis pimi, degerinin yerine kaynak parametre
sayisini saglar.

Hata kodlari, hata ¢ikisinda (Hata) asagidaki sekilde gosterilir:

Hata kodu Aciklama

0 Hata yok

<>0 Hata

Ayrica bkz. PARRDINTR ve PARRDPTR bloklari.

Parametre grubu girisi (Grup): DINT
Parametre dizini girisi (Dizin): DINT

Cikis (Cikig): DINT
Hata ¢ikigi (Hata): DINT

PARRDINTR
(BOOL) 73

TLAL 1 msec 1)

Group
Output Output(73)

Index Error(73)

Error

Parametrenin dahili (6lgceklendirilmemis) degerini okur (Grup ve Dizin girigleri tarafindan
belirlenir). Deger Cikis pimi tarafindan saglanir.

Hata kodlari, hata ¢ikiginda (Hata) asagidaki sekilde gosterilir:

Hata kodu Aciklama

0 Hata yok veya mesgul

<>0 Hata

Not: Uygulamayi baska bir yazilim striimiine yikseltirken, bu blogun kullanimi
uyumsuzluk sorunlari yaratabilir.

Parametre grubu (Grup): DINT
Parametre dizini (Dizin): DINT

Cikis (Cikis): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24
Hata cikigl (Hata): DINT

PARRDPTR
(BOOL) 74
TLAL 1 msec (1)
Group
Output Output(74)
Index
Error Erron(74)

Standart fonksiyon bloklari



Uygulama
suresi

Cahstirma

Girigler
Cikiglar

PARWR
(10080)

Gizim

Uygulama
suresi

Cahstirma

Girigler

Cikiglar

315

isaret parametresi kaynaginin dahili (8lgeklendiriimemis) degerini okur. igaret
parametresi, Grup ve Dizin girigleri kullanilarak belirlenir.

isaret parametresi tarafindan secilen kaynagin degeri Cikis pimi tarafindan saglanir.

Hata kodlari, hata ¢ikisinda (Hata) asagidaki sekilde gosterilir:

Hata kodu Aciklama

0 Hata yok veya mesgul

<>0 Hata

Parametre grubu (Grup): DINT
Parametre dizini (Dizin): DINT

Cikis (Cikis): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Hata ¢ikigi (Hata): DINT

TLAL 1 msec

IN

Group

Index

Store

Error(75)

14,50 ps

Giris degeri (IN), tanimlanan parametreye yazilir (Grup ve Dizin).

Eger kaydetme girisi (Kaydetme) 1 ise yeni parametre degeri flash bellege kaydedilir.
Not: Donglisel parametre degerlerinin kaydedilmesi bellek (initesine zarar verebilir.
Parametre degerleri yalnizca gerektiginde kaydedilmelidir.

Hata kodlari, hata gikisinda (Hata) asagidaki sekilde gosterilir:

Hata kodu Aciklama

0 Hata yok
<>0 Hata
Giris (IN): DINT

Parametre grubu girisi (Grup): DINT
Parametre dizini girigi (Dizin): DINT
Saklama girisi (Store): Boolean

Hata ¢ikigl (Hata): DINT

Standart fonksiyon bloklari
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Program yapisi

BOP
(10105)
Gizim BOP
(BOOL) 46
TLA2 10 msec (1)
B_Output1 output Output(46)
B_Output2
Uygulama -
siiresi
Cahstirma BOP (Yigin Cikis) blogu, bircok farkl kaynaktan ¢ikislar toplar. Kaynaklar B_Output
pimlerine baglanir. En son degisen B_Output pimi, Cikis pimine yénlendirilir.
Blogun kosullu IF-ENDIF yapilarinda kullanilmasi amaglanmaktadir. IF blogu altindaki
Ornegde bakin.
Girigler Farkh kosullu dallardan gelen degerler (B_Output1...B_OutputN): INT, DINT, Boolean,
REAL, REAL24
Cikiglar Bir IF-ELSEIF yapisi veya en son guincellenmis giris degerine ait, mevcut aktif daldan
gelen cikis (Output): INT, DINT, Boolean, REAL, REAL24
ELSE
Cizim ELSE
47
TLAZ 10 msec (1)
Uygulama -
sliresi
Calistirma IF blogunun ac¢iklamasina bakin.
Girigler -
Cikiglar -
ELSEIF
Gizim ELSEIF
TLAZ 10 mzec (1)
Letel e
Uygulama -
sliresi
Cahstirma IF blogunun agiklamasina bakin.
Girigler Giris (COND): Boolean
Cikiglar -

Standart fonksiyon bloklari



ENDIF

IF
(10103)

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma
Girigler
Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma
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EMNDIF
49

TLAZ 10 msec 0

IF blogunun agiklamasina bakin.

IF
]

TLAZ 10 mzec n
COMD

IF, ELSE, ELSEIF ve ENDIF bloklari Boolean mantigiyla, uygulama programinin hangi
kisimlarinin ¢aligtirilacagini tanimlar.

Eger kosul girisi (COND) dogruysa, IF blogu ve miteakip ELSEIF, ELSE veya ENDIF
blogu arasindaki bloklar ¢alistirilir (calistirma sirasina gore). Eger kosul girisi (COND)
yanlssa, IF blogu ve miteakip ELSEIF, ELSE veya ENDIF blogu arasindaki bloklar
atlanir.

"Dallarin" ¢ikiglari BOP blogu kullanilarak toplanir ve segilir.

Standart fonksiyon bloklari
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Girigler
Cikiglar

Ornek:

2.01 DI DURUMU'In (dijital girig DI5) 4. biti uygulama programinin dallanmasini kontrol
eder. Eger giris 0'sa, IF ve ELSE bloklari arasindaki bloklar atlanir, ancak ELSE ve
ENDIF arasindaki bloklar ¢caligtirilir. Eger giris 1'se, IF ve ELSE arasindaki bloklar
calistinhr. Programin galisma stireci buradan sonra ENDIF'i izleyen bloga atlar, bu blok
bir BOP'tur. BOP blogu calistiriimis olan dala ait degerin ¢ikigini yapar. Eger dijital giris
0'sa, BOP blogdu ¢ikisi 2 olur; eger dijital giris 1'se, BOP blogu ¢ikisi 1 olur.
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ENDIF
s e ]

Giris (COND): Boolean

Standart fonksiyon bloklari




Secim
LimiT
(10052)

MAX
(10053)

MIN
(10054)

Cizim

Uygulama
siresi

Caligtirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma
Girigler

Cikiglar

Gizim
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LIMIT
(DINT) 76

TLA1 1 msec (1)

MN
out ouT(76)

IN

MX

0,53 ps

Cikig (OUT), sinirli giris (IN) degeridir. Girig, minimum (MN) ve maksimum (MX)
degerlere gore sinirlanir.

Girig veri tipi kullanici tarafindan segilir.

Minimum giris sinirit (MN): INT, DINT, REAL, REAL24

Girig (IN): INT, DINT, REAL, REAL24

Maksimum giris siniri (MX): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

(DINT) 77
TLAL 1 msec (1)
INL
ouT ouT(77)
N2

0,81 us (iki giris kullanildiginda) + 0,53 ps (her ek giris igin). Tim girigler kullanildijinda
uygulama suresi 16,73 us seklindedir.

Cikis (OUT), en yuksek giris (IN) degeridir.

Girig veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

MIN
(DINT) 78

TLAL 1 msec (1)

INL

OouT(78)

ouT
N2

Standart fonksiyon bloklari
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MUX
(10055)

SEL
(10056)

Uygulama
siiresi

Cahstirma
Girigler

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
slresi

Caligstirma

Girigler

Cikiglar

0,81 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,52 ps (her ek giris icin). Tum girigler kullanildiginda
uygulama suresi 16,50 us seklindedir.

Cikis (OUT), en disuk giris (IN) deg@eridir.

Giris veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.
Giris (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

MUX
(DINT) 79

TLAL 1 msec 1)
K

out ouUT(79)

INL

N2

0,70 ps

Adres girisi (K) tarafindan secilen girisin (IN) deg@eri ¢ikisa (OUT) kaydedilir.
Eger adres girisi 0 veya negatif ise ya da giris sayisini asiyorsa, ¢ikis 0 olur.
Giris veri tipi ve giris sayisi (2...32) kullanici tarafindan segilir.

Adres girisi (K): DINT

Girig (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

SEL
(BOOL) 80
TLA1 1 msec (1)

G

0UT(80)

ouT
INA

INB

1,53 us

Cikis (OUT), segenek girisi (G) tarafindan segilen girisin (IN) degeridir.
Eger G=0: OUT =IN A.
Eger G =1: OUT = IN B.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Secenek girisi (G): Boolean
Giris (IN A, IN B): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Cikis (OUT): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Standart fonksiyon bloklari



Anahtar ve Demux

DEMUX-I
(10061)

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

DEMUX-MI
(10062)

Cizim

Uygulama
siresi
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DEMUX-I
(BOOL) 81

TLA1 1 msec (1)

A

OAL OA1(81)

1

OA2(81)

O0A2

1,38 ps (iki ¢ikis kullanildiginda) + 0,30 ps (her ilave ¢ikis icin). Tim ¢ikislar kullanildidi
zaman, galistirma suresi 10,38 us olur.

Girig (1) degeri, adres girisi (A) tarafindan secilen gikisa (OA1...0A32) kaydedilir. Diger
tum gikiglar O0'dir.

Eger adres girisi 0 veya negatif ise ya da ¢ikis sayisini agiyorsa tim cikiglar 0'dir.

Giris veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Adres girisi (A): DINT
Girig (I): INT, DINT, Boolean, REAL, REAL24

Cikis kanali sayisi (1...32) kullanici tarafindan segilir.
Cikis (OA1...0A32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

DEMUX-MI
(BOOL) 82

TLAL 1 msec (1)

OAL 0A1(82)

o2 0A2(82)

0,99 ps (iki ¢ikis kullanildiginda) + 0,25 us (her ilave ¢ikis igin). Tim ¢ikislar kullanildigi
zaman, galistirma suresi 8.4 us olur.

Standart fonksiyon bloklari
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Calhistirma

Girigler

Cikiglar

SWITCH
(10063)

Gizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Eger yik girisi (L) veya ayarlanan giris (S) 1 ise, giris (I) degeri, adres girisi (A)
tarafindan segilen gikisa (OA1...0A32) kaydedilir. YUk girisi 1 olarak ayarlandiginda,
giris (1) de@eri ¢ikisa yalniz bir kez kaydedilir. Ayar girisi 1 olarak ayarlandiginda giris (1)
degeri blok her yuratulduginde ¢ikisa kaydedilir. Ayar girigi, yuk girisine gére
onceliklidir.

Eger reset girisi (R) 1 ise, tum bagh cikiglar 0'dir.

Eger adres girisi 0 veya negatif ise ya da ¢ikis sayisini asiyorsa tim cikislar 0'dir.
Ornek:

S L R A | OA1 OA2 OA3 OA4
1 0 0 2 150 0 150 0

0 0 0 2 120 0 150 0

0 1 0 3 100 0 150 100

1 0 0 1 200 200 150 100

1 1 0 4 250 200 150 100 250
1 1 1 2 300 0 0 0 0

Girig veri tipi kullanici tarafindan segilir.
Adres girisi (A): DINT

Reset girisi (R): Boolean

Yk girisi (L): Boolean

Ayar girisi (S): Boolean

Girig (1): DINT, INT, REAL, REAL24, Boolean

Cikis kanali sayisi (1...32) kullanici tarafindan segilir.
Cikis (OA1...0A32): DINT, INT, REAL, REAL24, Boolean

SWITCH
(BOOL) 83
TLA1 1 msec (1)
ACT
ouTt 0OUT1(83)
IN1
oum2 0uT2(83)
IN2

0,68 ps (iki giris kullanildiginda) + 0,50 ps (her ek giris igin). Tum girigler kullanildiginda
uygulama suresi 15.80 us seklindedir.

Eger etkinlestirme girisi (ACT) 1 ise ¢ikig (OUT), ilgili girise (IN) esittir. Aksi taktirde
cikig O'dir.

Giris veri tipi ve giris sayisi (1...32) kullanici tarafindan segilir.
Etkinlestirme girisi (ACT): Boolean
Girig (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Cikis (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Standart fonksiyon bloklari



323

SWITCHC
(10064)
Gizim SWITCHC

(BOOL) 84
TLA1 1 msec (1)
ACT oot oUT1(84)
CH AL oun oUT2(84)
CH A2
CH BL
CH B2

Uygulama 1,53 ps (iki giris kullanildiinda) + 0,73 ps (her ek giris icin). Tum girisler kullanildiginda

suresi uygulama suresi 23,31 ys seklindedir.

Caligtirma Eger etkinlestirme girisi (ACT) 0 ise ¢ikis (OUT), ilgili kanal A girisine (CH A1...32)
esittir. Eger etkinlestirme girisi (ACT) 1 ise ¢ikis, ilgili kanal B girisine (CH B1...32)
esittir.

Girigler Girig veri tipi ve giris sayisi (1...32) kullanici tarafindan segilir.

Etkinlestirme girisi (ACT): Boolean
Giris (CH A1...CH A32, CH B1...CH B32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean
Cikiglar Cikis (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Standart fonksiyon bloklari
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Zamanlayicilar

MONO

(10057)
Gizim
Uygulama
siiresi
Caligstirma
Girigler

MONO
85

TLA1 1 msec 1)
RTG

O(85)

™

€ TE(@85)

I

1,46 us

Eger giris (1) 1 olarak ayarlanirsa ¢ikis (O) 1 olarak ayarlanir ve zamanlayici baslatilir.
Zaman puls girisi (TP) tarafindan tanimlanan siire doldugunda ¢ikis O olarak resetlenir.
Gegen zaman (TE) sayimi, gikis 1 olarak ayarlandiginda baslar ve ¢ikis 0 olarak
ayarlandiginda durur.

Eger RTG 0 ise, TP tarafindan tanimlanan siire boyunca yeni bir giris pulsunun islev
tizerinde etkisi olmaz. islev yalnizca TP tarafindan tanimlanan siirenin dolmasinin
ardindan yeniden baslatilabilir.

Eger RTG 1 ise, TP tarafindan tanimlanan siire boyunca yeni bir giris pulsu
zamanlayiciyi yeniden baslatir ve gegen zamani (TE) O olarak ayarlar.

Ornek 1: MONO tekrar tetiklenemez, yani RTG = 0,

| Tﬂﬂa:s

(0]
e >
| 4s |: 4s :
t/s
o 1 2 3 4 5:6 7 8 9:10
' TE=0s '1E=0s TE=4s
TE=0s TE=4s
Ornek 2: MONO tekrar tetiklenebilir, yani RTG = 1,
RTG=1,TP=2s
T
S i
(0] : : : I
| | | >
! I | I I 2s ¢/
0 1 2.3 4 5'6 7 8 9 10 s
N * " " !

|
TE=0s *TE,Oolarak ayarlanmis.TE=2s

Tekrar tetikleme girisi (RTG): Boolean
Zaman puls girisi (TP): DINT (1 = ps)
Giris (1): Boolean

Standart fonksiyon bloklari



TOF
(10058)

TON
(10059)

Cikiglar

Cizim

Uygulama
siiresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
suresi

Cikis (O): Boolean

325

Gegen zaman gikisi (TE): DINT (1 =1 ps)

TOF

86

TLAL 1 msec

(€)]

IN

PT

1,10 us

ET

ET(86)

Q86)

Girig (IN) 1 olarak ayarlandiginda ¢ikis (Q) 1 olarak ayarlanir. Giris puls zaman girisi
(PT) tarafindan tanimlanan bir siire boyunca 0 oldugunda ¢ikis sifira resetlenir.

Gegen zaman sayimi (ET), giris 0 olarak ayarlandiginda baslar ve giris 1 olarak
ayarlandiginda durur.

Ornek:
IN _l
TET TTETD 'ET
Q | L L |
| | | |
| | | |
| N |
PT PT

Giris (IN): Boolean
Puls suresi girisi (PT): DINT (1 =1 ps)

Gegen zaman ¢ikisi (ET): DINT (1 =1 ps)

Cikis (Q): Boolean

TON

87

TLAL 1 msec

(€]

IN

PT

1,22 us

ET

Q

ET(@87)

Q87)

Standart fonksiyon bloklari
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TP
(10060)

Calhistirma

Girigler

Cikiglar

Gizim

Uygulama
sliresi

Calistirma

Girigler

Cikiglar

Girig (IN) puls zaman girisi (PT) tarafindan tanimlanan bir sire boyunca 1 oldugunda
cikis (Q) 1 olarak ayarlanir. Girig 0 olarak ayarlandiginda ¢ikis O olarak ayarlanir.

Gegen zaman sayimi (ET), giris 1 olarak ayarlandiginda baslar ve giris 0 olarak
ayarlandiginda durur.

Ornek:
IN | |
e e
| ET IETI : ET |
|
: r I : ! r
I P!
L | —~3
Q— >
PT PT

Giris (IN): Boolean

Puls suresi girigi (PT): DINT (1 =1 ps)
Gecen zaman ¢ikisi (ET): DINT (1 =1 ps)
Cikis (Q): Boolean

P
88

TLAL 1 msec 1)

PT

Q Q(88)

>IN
- ET(88)

1,46 us

Girig (IN) 1 olarak ayarlandiginda ¢ikis (Q) 1 olarak ayarlanir. Cikis puls zaman girisi
(PT) tarafindan tanimlanan bir siire boyunca 1 oldugunda ¢ikis O olarak ayarlanir.

Gecen zaman sayimi (ET), giris 1 olarak ayarlandiginda baslar ve giris 0 olarak
ayarlandiginda durur.

ST
o 1

PTE-d - — -4 — 4 -
| |
er /_ |
1 | |
|

Puls siresi girisi (PT): DINT (1 =1 ps)
Girig (IN): Boolean

=

i
ks

Cikis (Q): Boolean
Gegen zaman ¢ikisi (ET): DINT (1 =1 ps)

Standart fonksiyon bloklari



327

Uygulama programi sablonu

Bu boliimiin icindekiler

Bu bdlimde, bos sablon karsiya yuklendikten sonra (Suricu - Strictden $ablonu
Karsiya YUkle) DriveSPC araci tarafindan gésterilen uygulama program sablonu
verilmektedir.

Uygulama programi sablonu



328

oN 200

1dp &y

‘©p"0g

Sed
ON 300 M 1T = 420 ‘00001 = I Areiqr] prepuels

sweupslog 0= BA T = Q1 Ateiar] 2iemuig
Por0iddy| wasny 16T = ROl Auigedwod vid
ParedBid o posed SPUBiS T 366d

ON3 ANZSOd €T'T
10VS0d 2I'T

M %511 005 ¥150d

* )ovea3ad sod

TP L]

QivOd INI dW3L 8E'T
1SNOD JWIL HOIW TE'T
JWIL-NO NV4 8T'T
YALNNOD IWIL NN £T°T
"3LINNOD IWILNO 9T'T
YIMO YALIIANI 2T T
avo1 S3d PvHE 02T
28 dW3L9T'T
YILIIANI dWAL ST'T
Q3LVYWILS3 433dS +T'T
3OVLIOA-DA L0'T
3INDYOL 90°T

J¥3d INFHHND SO'T
ANTHAND +0'T
AONINOIH €0°T
00000T- 20°'T

3] BSWZ 9 OSW

°  SANTVA TVNLOV

Uygulama programi sablonu



329

e
- ON T'T = 1A 00001 = QI Aseiqr piepuels
amavzawwm__ Y| s polorg S0 0T = BA T = Q] Aleigr] asemuuy
paroxidy] Jowasny 04T = A3 Aynanedwod ymg
sap 200 oL posedaig o paseg AL
¥l LNO TOY T1ZT > ey
———— SNLYLS 0¥ 20'T
@ WVSWZ 1L
£
oy
IWOSNIWA E0IA TTZT | rarang)
JIVDS XV 4 €010 0T°ZT e
NIW 4 £0Id 60°CT  —— T
XVW 4 €010 80°ZT neR RG]
- (o1 /4)
¥ld 1O 4 €010 £0°ZT > Tovams]
¥ld LNO €01 90°ZT > [EEe)
4NOD €01a €0°ZT R SRIG)
1N0 d3¥H €01 TT'T
SNLYLS 010 €0
) ETre
0z
€01
IIVOS NIW 4 20Id £T°2T R SRIG)
JIVDS XV 4 2010 9T°ZT e
NIW 4 201 ST'ZT R SRIG)
XVW 4 201a bT°ZT [EEe)
¥ld LNO 2OIA SO°ZT > R SRIG)
4NOD Z01a 20°ZT B
NID3¥4 20Ia 0T'T
1 .
to2— SNLYLS 01 €0
o) ST A1
5
zo1a
¥ld 1NO TOIA b0'eT > R SRIG)
4NOD T0IA T0°ZT BERSR)
e —{SNLYLS 01a £0'
© T
81
1010

MSYW LY3ANI IA £T°2T

——— SNLVIS Ia 10'C

[3]

PsWT 1L

o

(@nienami)

Uygulama programi sablonu



330

o - T T'T = 51 ‘00001 = Q1 Ak piepueas
onme J— 07 = AT = I Areiqr 2emuu
ey soucsm 041 = foro) AuiGedwod g
sop 00 oL [ SEs O £
JVOS NIW ZOV CT'ST [T
FIVOS XYW 2OV TT'ST - argnamia)
NIW ZOV 0T'ST [T
XV 2OV 60'ST - Gnenanua)
AWIL 1714 2OV 80°ST [ETZEAT)
dLd 2OV LO°ST > 5w B“Momﬂwa\m_w
— lzoveoz
@ EETTE
%
zov
VYOS NIW TOV 90°'ST [T
JTVOS XV TOV SO'ST (@njer anuq)
NIW TOV #0'ST (enien arua)
XVIW TOV €0'ST (ST
AWIL 1714 TOY 20°ST (enjen aruq)
! (01 /%)
Yld TOV 10°ST > [ I3 1
— 10V 80'C
@ =TT
3
Tov

——— AV 90T

3VOS NIW IV OT'ET (onien aALq)
JIVOS XVIW 2IV 60°ET (enen anuq)
NIW IV 80°€T [EIZETT)
XYW 2V LO°ET | Greranig)
AWIL 1714 IV 90°ET (onieA aABq)
—— Q3OS TV L0°T
© RWT 1L
3
(414

FIVOS NIW TIV SO'ET
FIVOS XYW TIV 0°ET
NIW TIV £0°ET

XV TIV 20°ET

JWILL L1714 TIV TO'ET

———— G3WIOS TIV S0°C
——— IV $0'C

el
GRERSRIG)
el
nenAIa)

ey

© RSWT 1L

E3
TIv

Uygulama programi sablonu



331

‘o 200 | “ON 300 35 T'T = 431 ‘0000T = QI AJeqr piepueis
1dp ‘o aweuapig 07 =497 = Q@ Areiqr dsemuitd
poroiddy Jawosm 047 = (343 A1gaedwod ymd

“p 200 onu paredaig o poseq SOTeRIG_¥ 2bed

g

DNN4 L1NV4 DIvE 60°SE
Q10H N3dO Divd 80'SE >
03 35010 DivE £0°SE >
OYOL N3dO ivad 90°SE
Qds 350D DAvyE S0°SE
A10 350D PAVHE b0°SE
AV130 N3dO Ivd €0°SE
TIMONYOV IVHE 20°SE >
TOYINOD Divdd 10°SE

———— ANVWIWOD IVdg ST'E
——— W3W DIOL DIVAE +T'E

RSN
[ Geremig)
(e
[ eremig)
RS
(RS
()
(eneRsAIa)

Gnenani)

@ @swWz 0141

(3
THLD ;IVEE HOIW

Sd9 DW T43Y AN ¥T°£S
dd9 DI T4 LX3IN E€T°4S
dNOYD DW T4 2T°LS
IdAL OSW T 434 TT°4LS
S440 DNAS TaNY3M 0T°£S
JAOW DNAS 13NYIN 60°LS

2dS MO ¥IMOT104 80°£S >

J¥S 743 £0°4S >

DS T 434 90745 >
TNSYW ¥IMOTI04 S0°£S
T ISV ¥3IMOTTI04 +0°LS
SSTJAAY IAON £0°LS
ONN4 SSOTWWOD 20°£S
JAOW XNIT T0°LS

——— 2434 aeaoee
——— 1434 gedere

MO NIVIW Q2d £1°2

(e
(eneromIG)
(o)
(eneromIG)
(@A snia)

eneASAIq)
T2/ b)

[0 ¥3amoT104 aza
(€re/s)

(2L 0133y D¥OL]
boe/9)

@AWV ST @IS

(@neAania)
[ (@enrsmia)
(@nenania)

[ (eremn)

(enenaauq)

@ s 00§ 6411

NOLLY: ) aza

T18YNT LAVIS £T°0T >
@3asn Md dzd 91°0t >
319VN3 9O[ ST°0T >
LHVLS Z90C ¥1°0T >
a3sn MO g4 €T°0T >
LIEIHNI L3V1S 21°0T
1440 dOLS W3 TT°0T >
€440 dOLS W3 0T°0T >
379VN3 NNA 60°0T >
T3S 13534 1INv4 80°0T >
L¥VLS TO0C £0°0T >
NI LV1S 21X3 90°0T >
TNI LJVLS Z1X3 S0°0T >
ONNd LVIS 21X3 +0°0T
NI LYV1S T1X3 €0°0T >
TNI L4V1S T1X3 20°0T >
ONNd LHVIS T1X3 T0°0T

————{SNLYLS ¥0D SOd TT°9
———{TSNLVLS TLD SOd 019
———{SNLYLS 7LD SOd 60°9
————{SNLYLS WIT DYOL £0°9
——— T QYOM LIWI1 S0'9
——— V1S T41D Q33dS €0°9
——— T QYOM SNLVIS 209
——— T QYOM SNLVIS 109

MD ¥3IMOT104 dza 81°C

[EeD
rz/y)

VO NIV 02a T
(@nenonia)

(e
(@rz/v)

(MO NIV vad ]

[EZeT)
[ Geremig)
(anerania)
[ Geremig)
(anerana)
@A SAI)
(anenanua)
EEASAI)
(aneAania)
Tnenania)
(anerania)

[EETo)

(e) 25wz OTIL

i3

JI901 3ARIA

3JAOW ONISVHOLNY £0°TT
dT0H 2d 90°TT >

434 ¥ND d70H A SO°TT

d33dS T0H 2a +0°'TT

3A0W dO1S €0°TT

JWIL NOVIW DA 20°TT

JAOW VIS TO'TT

(anerania)
(neAania)
[ETzEr)
[EZETo)
[EZETo)
[Ee)

[EeT)

() PsWZ OTL

3AOW dO1S/1UVLS

ONN4 MS NIV 84 02°0S
AWIL IDAD Vad 21705
YS ST8 MS vad 1T°0S >
WS +19 MS vad 0T°0S >
YS €18 MS Va4 60°0S >
D¥S 218 MS vad 80°0S >

JYS YL 210V Ved £0°0S >

J¥S YL T1OV ¥ed 90°0S >
713S3A0W 43Y ¥ad S0°0S
713S3A0W T43d Va4 +0°0S
1NO L SSOT WWOD £0°0S

JONN4 SSOT WIWOD 20°0S

319vN3 vad 10°0S

———— ¢434 NIVIW Vad ST
——— T434 NIVIW Vad $1°C
————{ MS NIVW V84 €T°C

MO NIVIW V84 2T°C

RS
(RS
ERSRIa)
(eneRoAIa)

Gnenani)

(aneraniq)
©01/1)

[1ov @ads 1
[ Gnerema)
(eneraniq)
[ Gnerema)
(anerania)

[ Geemi)

® 9511 005 6411

9
sngaiard

Uygulama programi sablonu



332

oN 200

hp dsoy

'sp 200

oL

e
N 500 N TT = oA ‘00007 = QI Aseiar] piepueis

aweu pafoig 07 = o1 = a1 Areign asemug
anoiddy, souwasny 021 = 3] Aanedwod v
paredaig o posen AW 9AIG S 9eq

AlddNS Nd LX3 80'Lb >
XVIW 24 L10A MO £L0°LY
NIW D0 L10A MO190°Lt

VYN3 AOW LTOA MOT S0'Lb >
J9VLIOA A1ddNS v0° Ly
Ar-0LNYLI0A1ddNS €0°Ly
TYLO LTOAYIANN 20°Lt
TILD IOV.LTOAYINO T0° Ly

—— L10A A1ddNS a3sn 61°T

(@ner i)
(@nerania)
(@nersmi)
(@nerania)
(@neramia)
(@nerania)
(@nerania)

[EZeTTa)

m 95w 0T T141L

¥
TYLD IDVLIOA

WIWAYTY dW3L ¥g £0°8

WILINYS dIW3L 48 908+

484 508y

LND XVIN 43IMOd ¥d +0°8t

LSNODIWILWHIHL Y €0°8
VN3 IWLL-NNY 28 20°8Y >

319VYN3 04 10°'81

(@nerania)
Grienonia)

T Gnesema)
(@nieramia)

T Gnesema)
Grienanta)

Tanien aABq)

[&3) 2swz 01411

YIddOHD VY

Uygulama programi sablonu



333

‘on 200

16 sy

sap 200

21eq

ON 200 B

auweu pafoig

Poroxidy

spwosn

T'T = J2A ‘00001 = QI A1eiqr] piepuels
0T = A = Q] Atesqr 2semuuy
0T = 1% Aagedwod ymd

poredad

U0 paseg

PYpeads g sbeq

T

VN3 v 433Q33dS €£1'5C >
v 434Q33dS 21°ST
3JWIL dOLS W3 TT'ST

ONI9OO( IWIL D30 0T°ST

ONI9OOL FWLL IV 60°5C

2030 JWIL 3dVHS 80°SC
T334 JWIL 3dVHS £0°ST
700V AWILL IdVHS 90°ST
TOOV JWIL 3dVHS S0°ST
AWIL 234 +0°'ST
AWIL DDV £0°SC
ONITVIS a33dS 20°S2
NI diWvY 433dS T0°'SC >

Q3dWVY 439033dS v0'E

[ Gnerawa)
Gnien oruq)
[ Gneraua)
Gnien oruq)
e aria)
Gnien aruq)
Gnien aniq)
Gnien ariq)
[EEEo)
Gnien aruq)
[EEEo)

[ Gueeng
(g0€/9)

NI dWvd 339345 1

m o5l 057 €411

E3
dWVY 43¥ @33dS

Sav NIW43Y 433dS 2T°vC
T90( 434 433dS TT'HC
TOO( 434 433dS 0T'+C

VN3 d33dS LSNOD 60'+C >

@33dS LSNOD 80+

VN3 93N 434a33dS £0°vC >

FUYHS 433dS 90'+C
T3Sz/T 434 Q33dS SO'bT >
NI 243¥ 433dS v0°vC >
NI T43¥ Q33dS €0'vC >

NI dWVY 434Q33dS €0'E

@ B

e anua)
Gnien anuq)
(@nen ania)
(@nien anuq)
Gnien 9ruq)
[ Gaerana)
(enienanua)
[ Gapranug)
(e /9)

(334 @3ds |
(10 /9)

(7338 @3ds 1

v
doW 43¥ a33ds

T3S 2434 433dS 20'vT
73S T434 33dS 10'vC

7434 Q33dS 20°E
T434 433dS 10°E

® 235 005 ZI1L

€
73S 43¥ 433dS

(@nferaAuq)

Tanien ania)

Uygulama programi sablonu



334

Td1Dd d334 433dS +0°9C >
Td1Dd 439 433dS £0'9C >
TYLON 43¥ d33dS 20°9Z >
TYLON 1DV 433dS 1092 >

OYOL dWOD 0V LO'E
1714 ¥O¥¥3 433dS 90°E

——— @3SN 434Q33dS SO'E

- - — 1= or o0t = e s
iz —— 07 = AT = a1 Areigr semuuy
oy uwoEn 04T = 121 Aggeduios ymd
sop 200 L poredaid W poseg T pads 7 9bed
430D 1dQV AWLL IST'8T (enier saua)
430D 1daV NIVO d $1°8C [ENZENT)
adS NIW LdvaV Id £1°8C (enier nua)
QdS XVIW 1dvav Id ZT°8C [E2X0)
THLD dS DYOL XYW TT'8C (enier anuq)
YLD dS DYOL NIW 0182 (enieA aAnq)
N3 V8 T410A33dS 60'8C > - rgranig)
JDONIYIJIY vE 80'8T [EZEo)
31V ONId00YA £0°8C [ (nprsaa)
NOILVSN3dIWOD D0V 90°8¢C > DHoL QWWMW@
AWIL LT AT¥3A S0°8T [EZENTo)
JWIL NOLLVARY3A +0'8T BneAsAq)
AWIL NOLLYYOILNI £0°8C (enieA aAuq)
NIVO L40d0¥d 20'8T (enpea sauq)
TYION Y3 433dS 10'8Z > e %Kmnw%
T e ——— OTNIM @33ds Nﬁ4wN (enienanua)
IH NIM @33dS T1°9¢ (enieAaAIq)
Mﬂ astl 052 €411 ONNd NIM @33dS 0192 (zmamia)
TO¥INOD a33ds AWILd dWOD DDV 60°9 (eneAsAIq)
IWLLYIA dWOD DDV 80'9C | (znmamia)
MOANIM Q33dS £0'9C neAsANG)
AWILL ¥¥3 d33dS 90°9C [ (enessama)
d31S @33dS S0°9¢

(@njeranuq)

Q3dNVY 3390I3dS
o1/2)
DV @3ds

@ a8l 05z €411

9
UOoUAI a33dS

17Nv4 g4 a33dS 60°2C
NIDYVIWdIYL A33dS 80'2C
IWIT @33dS 3A08V £0'CT
AV13d Q33dS 0¥3Z 90°2C
LIWIT 33dS 0¥3Z S0°7T
AIQ ¥V3D YOLOW +0°2T
INW YV3D YOLOW £0°2C
AWILLA 1DV @33dS 20°2C
73S €4 433dS 102

10V @33ds 10'1

e ania)
(@njeraAuq)
R eARa)
Gnie onia)
(Enjen ania)
Gnienania)
(Enen ania)
[ Gerena)

(Bnien oniq)

a5t 05 841l

dvaa33d a3ads

Uygulama programi sablonu



335

220

o '20g | ON 20 B 1= A ‘00001 = O Ake.ar] prepuels
1op 2y aweu paloig 0= RN T = I Areiqr] aremuuy
panoxddy RwoEN 027 = PA2| Angredwiod ymd

$p 200 G posedaig o poseq 4 SRl g abed

D¥S QY 434 DYOL OT'HE >
2YS DYOL 4341 60°HE >

(zre/8)

[aav 433 3ndwoL |
(e /8)

WITHSNY 934 O¥OL
S d33dS 43YL 8O'HE > TDds %Mhh
3JA0W TdLD WIOO1 £L0bE Tanien aia)
TIAOW TYLO ZUX3 SOE (anjen anuq)
7300W T4LD T1X3 bO'VE Tanien ahia)
TIAOW TYLD TLX3 €0'PE (anjen anuq)
T3SZ/T IA0W T1X3 20°HE > (anien ariq)
73S 2UXA/TLXA T0VE > |————meranay
———— DV 3A0W dO ZT'9
T DL 0L 434 DYOLET'E
sl 05z 8411

TULD IDONIUIATY
IL YLD HSMY 0T°2E (anjen anuq)
NIVO TdLD HSNY 60°CE Tanien aia)
NMOQ dWvY DYOL 80°ZE (anien onuq)
dn dWvd DYOL £0ZE (anien anuq)
FAVHS AYOT190CE | (amensnua)
434 DYOL WNWINIW S0'ZE (anjen anuq)
3433 DYOL WNWIXVW b0°ZE T (enersnuq)
NI 434 DYOL €0°Z€ > T E“mw“hm

WITHSNY 434 DYOL TT°E

———— G3dIWVY 434 DYOL OT'E

@ 5551005 1411

z
QOW 434 diOL

735 aav 434 DIOL Z0'ZE
73S 1434 DYOL T0°Z€E

aav 434 INDIOL ZT'E
7434 DYOL 60°E

® 2351005 T41L

T
73S 434 duoL

(anjenanuq)

Tanien anuq)

Uygulama programi sablonu



336

mr . w03 g ons
ey J— 0T = pro| Auanedwod yid
"sap "0 AL pasedaid uo paseg BpoN3 71 dbeg
VO XV LYONT TET6 e
J00W 1YaN3 0£°T6 )
3I5VHd O¥3Z 15 £'T6 D
X0 LIWSNVAL ISS 9716 e
300N 155 ST'T6 D
AUV ANVE 1SS HTT6| Gy
VWO V1VA IS €716 D
8SW TOATY 1S5 2216 s
8SW NOLLISOd IS5 12'T6 )
SIDA 00T 1SS 0716 D
¥aaY 300N U3dIH 216 e
31v4aNVa R3dIH TT°T6 e
ALTHVd TOVAUIAIH OT'T6
ONDDVAL SOd S8V 90°T6 )
YN3 VAT SO'T6 R
SL1 V1vd S0d 40’16 )
D NOIS X3 €076 D SITE (TR =R S SR
TdWY TYNSIS OX3 Z0'Z6 S REALNI ONA SBY 20'T6 e
SYIVAI10d ATOSTH 10'26 D) ENISNISCOJNTSTTOES @ onia)
(€ 29sW 0T TIL @ 29sW 0T TIL
3 W
4NOD ¥IATOSTY 4NOD ON3 1058
@ /m

434 S0d 1NW3 2T°€6 >
AN 3SINd 1N TZ°€6
HS3Y43d ¥vd ON3 0T°06
1Inv4 378V DN S0°06
73S OHO3 1LL ¥0°06
T3S 3A0W N3 £0°06
73S 2 ¥3A0DN3 20°06
73S T ¥3AOON3 10°06

————SNLVLS IA N34 9T°C
———50d Z ¥3QODON3 TT°T
———{Q33dS Z¥3A0ON3 0T'T
———50d T ¥3Q0DON3 60°T
————d33dS T ¥3QODN3 80'T

) 3511 052 8411

[ GaLIND 334 50d ]
@nerania)
(@neramia)
nersnia)

[ Gnersma)

[EEE)

(@nieraia)

(@nersmia)

st
YIAOON3I

WIT2SO ZON3 9T'€6

VN3 1S3 dS ZON3 ST'E6
VN3 1S3 SOd ZON3 +T'€6
JAOWITVD dS ZONT £T°E6
3IdAL TON3 2T°E6

UN 3S1Nd ZON3 TT°€6
WIT2SO TON3 90°€6

VN3 1S3 dS TON3 S0°€6
VN3 1S3 SOd TON3 +0°'€6
JAOWITYD dS TON3 £0°€6
3IdAL TON3 20°€6

AN 3S7Nd TON3 10°€6

[ (enersaia)
(anienaAuq)
R SARA)
(@nienamia)
(@nien aaiq)
[ Gnersama)
(anieaanuq)
[ (enersaia)
(@nienami)
(@nien aaiq)
(@nienamia)

[ETZETa)

)

95U 0T TIH1L

4NOD DN3 3SInd

Uygulama programi sablonu



337

on %00

Wop G5

sap 200

=eq
ON 200 BM T = A 0000T = I Akeiqr) piepueis)

aueu pafoig 0T = BT = a1 Aregn asemuuy
parody sowasy 02°1 = 2] Auianeduwos yimd
paedaid o paseq T PN €7 30eq

ONDIVYE XN14 010t
NOILYSN3dWOD ¥I £0°0%
d0O07 N3dO 3D¥04 90°0%

1dO XN S0°0%
JAY3SIY OV.LI0A +0°0F
NIVO dIS £0°0%

434 4S 20°0F

43d XN14 10°0¢

@3SN 434 INOYOL £T°€E
a3sn 434 X4 9T°€

(6) RSWZ 011L

€
TOYULNOD YOLOW

Tonersnia)
(Bnen oh6q)
GREAAIa)
(Bnen 2huq)
(enien anuq)
(Bnen 2Auq)
(enienaauq)

(@neranua)

Uygulama programi sablonu



338

‘oN *20g

Yap dsay

's9p 200

aweu pafoid

g

"ON 300 B

poNOXTTy

sawasny

T = o4 00001 = a1 Areian piepueis
07 = #A ‘T = QI Aleigr 2semuuy
04T = P3| Augnedwod ymd

DaRedad

o paseq

B ]

JWIL TIVLS 2T'9%

TH 03¥4 TIVLIS TT°9%
WL 3¥ND TIVLS 019
NOLLONN TTV.S 60°9%

NOILLDINNOD SSOUD 809

OILLSONSVIA O1S £0°9%
SSO1 SHd 1ddNS 90°9%
1NV4 HLYV3 S0°9
SSOT3SYHd LOW +0°9t
SSOT LD WD01 £0°9%
34VS 43¥ @33dS 20°9
1INV4 TYNYILX3 109 >
114 A¥3dNS ads ¢1°ee
ON3 A¥3dNS adS 1T°¢C
1S3 A¥3dNS ads 01°2C

——— ¥ QYOM WAV 8T'8
——— € QYOM WAV £LT°8
———— T Q4OM WYV 9T'8
——— T QYOM WYV ST'8
———19 ¥3I9901 WiV1V 0T'8
——— S ¥39901 WY1V 60'8
—— ¥ Y9901 WY1V 80'8
——— £ Y9901 WiV1V £0'8
———— T 439901 WY1V 90'8
———— T 4399071 WdVV S0'8
——— 07 IWIL LINV4 08
——— H 3WLL 1INv4 £0'8
—— 1INv4 1Sv120'8
——— 17INv4 3ALLDV T0°'8

(enien aauq)
[ Gnerewa)
(Bnen 3A6q)
(enienaauq)
(@nerania)
@nierani)
[ Gnerewa)
(nien anuq)
GERAIa)
(Bnen oA6q)
(enier aauq)
[ Gnerewa)
(anien anuq)
[ Gneremwa)

(@nien anuq)

(on

PSWZ OIIL

G

SNOLLONNA 11NVd

AWLL WY3HL 1OW 0T'St
3STY dW3L WONLOW 60°St
INIOd V348 80'St

Qav01 @33dS O¥3Z LO'St
3IAYND QY01 LOW 90°Sh
diW3L INJIGWY SO'St

WIT 174 dW3L LOW +0'Sh
WITWTV dW3L LOW £0°'St
30UNOS dW3L LOW 20'St
10dd diW3L 1OW T0'St

——— 1S3 dW3L YOLOW 8T'T
——— dWAL YOLOW £T'T

Tonen aAlq)
[ Gnersma)
(@nieAanuq)
R SAIa)
(@nersmia)
Tnen aAnq)
(@nerania)
(@nienanuq)
[ (Gnersmia)

(@nieAanuq)

©)

95U 0T TH1L

3

10dd WY3HL 1OW

O7 WIT EAY3dNS ZT°EE
IH WIT EAY3dNS TT'EE
1DV €EAY3dNS 0T°€E >
ONNd EAY3dNS 60°EE
O WIN ZAY3dNS 80°€E
IH WIT 2AY¥3dNS £0°€E
1DV ZA¥3dNS 90°€E >
ONNd ZAY3dNS SO'EE
O WIT TAY3dNS v0'€EE
IH WIT TAY3dNS €0°€E

[ Gheren
[ Gheroni)
(501 /1)
3n0¥OL
)
[ Gneoua
(@nieh 5miq)

Y01 /1)
[SIENTR))

[ Ghesen

(nienoniq)

a33dS WNWIXVYW T0°0C

—— 434 @33dS NIW TT'E
————d434 @33dS XVW 0T'€

| 101/
1OV TAY3dNS TO°EE > ———— sy ais
ONNA TAY3dNS TO'EE - renanna)
——— SNLVLS A¥3dNS $T°9
©) 295w 01 TI41L
%
NOISIA¥3dNS
ANDYOL WNWINIW £0°0C | Gwenanua)
ANVIOL WNWIXYIW 90'0 [ rr i)
ANFHIND WNWIXVIW SO0 | Grerania)
VN3 @33dS 9IN $0'0Z > rrawa)
VN3 @33dS SOd £0'0Z > s
Q33dS WIWINIW 2000 ———————Grersmagr

(aneAaAuq)

© ®SWZ OHIL

I3
SLINIT

Uygulama programi sablonu



Ek A - Fieldbus kontrolu

339

Bu bolumun igindekiler

Bu bdlimde se¢meli fieldbus adaptér moduli ile strtcinin bir haberlesme agi
(fieldbus) Uzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bakig

Sdarucu, bir fieldbus adaptér modula araciligiyla harici bir kontrol sistemine
baglanabilir. Adaptér moduli sdrticiindn 3. Yuvasina takilir.

{ Fieldbus [—
adaptord [J=:
Fxxx

I Fieldbus
kontrolor

Fieldbus

Diger
cihazlar

3. Yuva

Veri Akigi
<—Kontrol Kelimesi (CWy———
<« Referanslar

———Durum Kelimesi (SW)y——#»
Gercek degerler ———

-
Parametre O/Y talepleri/yanitlari

-

islem G/C (déngiisel)

islem G/C (déngiisel) veya
Servis mesajlari (ddngusel olmayan)

kontrol, fieldbus araylzi ve diger mevcut kaynaklar, 6rn. dijital ve analog girigler,
arasinda dagitilabilir.

Cesitli seri iletisim protokolleri i¢in fieldbus adaptoérleri bulunmaktadir, érnegin:

PROFIBUS DP (FPBA-xx adaptor)
CANopen (FCAN-xx adaptor)
DeviceNet™ (FDNA-xx adaptor)
Modbus/RTU (FSCA-xx adaptor)

Modbus/TCP, EtherNet/IP™, PROFINET IO (FENA-xx adaptor)
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EtherCAT® (FECA-xx adaptor)

MACRO (FMAC-xx adaptor)

+ ControlNet™ (FCNA-xx adaptor)
EthernetPOWERLINK (FEPL-xx adaptor).
» Sercos Il (FSEA-xx adaptor).

Bir fieldbus adaptor modulu yoluyla iletisim kurulumunu yapmak

Sirdclyu fieldbus kontroll igin ayarlamadan énce adaptér modulu, ilgili fieldbus
adaptor modulunuan Kullanici Kilavuzu'nda yer alan talimatlara uygun sekilde
mekanik ve elektriksel olarak monte edilmelidir.

Siriicl ve fieldbus adaptér modiilii arasindaki iletisim, 50.01 FBA AKTIF
parametresinin (1) Aktif olarak ayarlanmasiyla gerceklestirilir. Adaptore 6zel
parametreler de ayarlanmalidir. Asagidaki tabloya bakin.

Parametre Fieldbus kontrolil Fonksiyon/Bilgi
ayarlari
ILETISIM BASLATMA VE DENETIMI

50.01 FBA AKTIF (1) Aktif Siricu ile fieldbus adaptér moduli arasindaki iletisimi baslatir.
50.02 HAB KAYIP (0) Hayir Sdrucundn bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki verecegini seger.
FONK (1) Hata

(2) Guvenli Hiz

(3) Son Hiz
50.03 HAB KAY 0.3...6553.5 s lletisim kesintisinin tespit edildigi andan 50.02 HAB KAYIP FONK
ZAMANI parametresiyle segilen isleme kadar gecen sureyi tanimlar.
50.04 FBAREF1 MOD | (0) Ham data Fieldbus referansi 6lgeklendirmesini tanimlar.
SEC ve 50.05 FBA (1) Tork (0) Ham data segildiginde, ayrica bkz. 50.06...50.11 parametreleri.
REF2 MOD SEC (2) Hiz . o '

(3) Konum Her iki parametre de (5) Oto, olarak ayarlandigi zaman, fieldbus

(4) Hiz referanslarinin dlgeklemeleri 34.03 EXT1 KONTR MOD1

(5) Oto parametresine gore asagidaki sekilde otomatik olarak ayarlanir:

FBA REF1 = Hiz, FBA REF2 = Tork

ADAPTOR MODULU KONFIGURASYONU

51.01 FBA TiPi

Fieldbus adaptér modulu tipini géruntdler.

51.02 FBA PAR2

51.26 FBA PAR26

Bu parametreler adaptér moduliine 6zgudur. Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptér modualinin
Kullanim Kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini unutmayin.

51.27 FBA PAR
REFRESH

(0) YAPILDI
(1) REFRESH

Tum degistirilmis adaptér moduli konfiglrasyon parametre ayarlarini
onaylar.

51.28 PAR TABLO
VER

Sirtctndn hafizasinda saklanan fieldbus adaptér moduila
konfiglirasyon esleme dosyasinin parametre tablosu revizyonunu
gbsterir.

51.29 DRIVE TiP
KODU

Sirtcundn hafizasinda saklanan fieldbus adaptér moddila
konfiglirasyon esleme dosyasinin strtic tipi kodunu goésterir.

51.30 MAP DOSYA
VER

Sirtcindn hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modiili esleme
dosyasi revizyonunu gosterir.
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Parametre

Fieldbus kontrolii

ayarlan

Fonksiyon/Bilgi

51.31 D2FBA HAB
DURUMU

Fieldbus adaptér moduli iletigsiminin durumunu géruntuler.

51.32 FBA HAB SW
VER

Adaptér moduliin ortak program revizyonunu goésterir.

51.33 FBA UYG SW
VER

Adaptér modiliin uygulama program revizyonunu gosterir.

Not: Fieldbus adaptoér moduilinin Kullanim Kilavuzunda 51.01...51.26 parametreleri igin parametre grup numarasi 1

veya A'dir.

AKTARILAN VERILERIN SECILMESI

52.01 FBA DATA IN1 0 Sdricuden fieldbus kontroloriine aktariimig verileri tanimlar.
.- 52.12 FBA DATA 4..6 Not: Eger segilen veri 32 bit uzunlugunda ise, aktarim igin iki parametre
IN12 14...16 ayrilir.

101...9999
53.01 FBA DATA 0 Fieldbus kontrolériinden siriclye aktarilmig verileri tanimlar.
OUT1 ... 53.12 FBA 1..3 Not: Eger segilen veri 32 bit uzunlugunda ise, aktarim igin iki parametre
DATA OUT12 11...13 ayrilrr.

1001...9999

Not: Fieldbus adaptdér modiiliintin Kullanim Kilavuzu'nda 52.01...52.12 parametreleri i¢in parametre grup numarasi 2
veya B, 53.01...53.12 parametreleri igin ise parametre grup numarasi 3 veya C'dir.

Modiil konfiglirasyon parametreleri ayarlandiktan sonra strlcu kontrol parametreleri
(bkz. asagida Sartcu kontrol parametrelerini ayarlama bdlimu) kontrol edilmeli ve
gerekiyorsa ayarlanmalidir.

Yeni ayarlar, surlcuye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 51.27 FBA PAR RFRESH
parametresi etkinlestirildiginde gecerli olur.

Surucu kontrol parametrelerini ayarlama

Fieldbus kontrol icin ayarlama situnu, fieldbus araylizu istenen kaynak
oldugunda veya istenen o 6zel sinyal i¢in hedef yon oldugunda kullanilacak degeri
verir. Fonksiyon/Bilgi situnu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre

Fieldbus

kontrolii ayarlari

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUT KAYNAK SEGIMi

(4) FBA REF2

10.01 EXT1 START (3) FBA EXT1 aktif kontrol komutu olarak segilmisken fieldbus'i baglatma ve

FONK durdurma komutlari igin kaynak olarak seger.

10.04 EXT2 START (3) FBA EXT2 aktif kontrol komutu olarak segilmisken fieldbus'i baglatma ve

FONK durdurma komutlari igin kaynak olarak seger.

24.01 HIZ REF1 SEC (3) FBA REF1 Fieldbus referansi REF1 veya REF2, hiz referansi 1 olarak kullanilir.
(4) FBA REF2

24.02 HIZ REF2 SEC (3) FBA REF1 Fieldbus referansi REF1 veya REF2, hiz referansi 2 olarak kullanilr.
(4) FBA REF2

32.01 TORK REF1 (3) FBA REF1 Fieldbus referansi REF1 veya REF2, tork referansi 1 olarak kullanilir.

32.02 TORK REF EK
SEC

(3) FBA REF1
(4) FBA REF2

Fieldbus referansi REF1 veya REF2, tork referansi eki olarak
kullanilr.
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Parametre

Fieldbus

kontrolii ayarlari

Fonksiyon/Bilgi

SISTEM KONTROL GIRISLERI

16.07 PARAM KAYIT

(0) Yapildi
(1) Kaydet

Parametre deger degdisimlerini (fieldbus kontroli ile yapilanlar da
dahil) kalici bellekte saklar.
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Fieldbus sistemi ve surlcu arasindaki dongusel iletisim 16/32 bit giris ve ¢ikis data
word'lerinden olusmaktadir. Siric, her bir yonde en fazla 12 data word'un (16 bit)
kullanimini desteklemektedir.

Sdrdciden fieldbus kontrol cihazina aktarilan veriler 52.01 FBA DATA IN1...52.12
FBA DATA IN12 parametreleri ile, fieldbus kontrol cihazindan suriclye aktarilan
veriler ise 53.01 FBA DATA OUT1...53.12 FBA DATA OUT12 parametreleri ile

tanimlanir.

Fieldbus adaptér moduilu

-

|

I

I

I

I

I

I
Fieldbus-|
| | 6zel |
I

I

I

I

I

I

|

arabirim

-

FBA profili

2.12 FBA ANA CW

1)

EXT1/2
Start fonk

2.14 FBA ANA REF1

C

2.15 FBA ANA REF2

|Par. 10.01...99.13

10.01/10.04

2.13 FBA ANA SW

FBA GER1

FBA GER2

|Par. 01.01...99.13

REF1 Seg

| C

24.01/32.01/
32.02

DATPz\ Profil
ouT? | | segim A
%) )
! > DATA OUT
§ segim
3)
12 >
DATA Profil
IN 2 secim Grup 53
5;) 5)
> DATA IN
3 3) segim
12 />
Grup 52

Doéngiisel iletisim

Doéngiisel olmayan iletigim

Fieldbus adaptér moduliniin
kilavuzuna bakin.

REF2 Seg

C

24.02/32.01/
32.02

Parametre
tablosu

1) Fieldbus ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) Kullanilan data word'lerinin maksimum sayisi protokole baglidir.
3) Profil/olay secim parametreleri. Fieldbus modiiliine 6zel parametreler. Daha fazla bilgi igin, ilgili fieldbus adaptor

modulinin Kullanici Kilavuzu'na bakin.

4) DeviceNet ile, kontrol pargasi dogrudan aktarilr.

5) DeviceNet ile, gergek deger pargasi dogrudan aktarilir.

Kontrol Word’ii ve Durum Word’i

Kontrol Word’u (CW) surtcuyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel
yoludur. Kontrol Word’l fieldbus kontrol cihaziyla surticiiye gonderilir. Strtca,
Kontrol Word’iinde yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlari arasinda yer

degistirir.
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Durum Word’ii (SW), surtcuden fieldbus kontrol cihazina gonderilen durum
bilgilerini igceren bir word’dur.

Gergek degerler

Gergek degerler (ACT) surlucunin secilmis islemleri ile ilgili bilgiler iceren 16/32 bitlik
word’lerdir.

FBA haberlesme profili

FBA iletisimi profili, stricinin genel durumlarini ve durum gegislerini aciklayan bir
durum makine modelidir. En énemli durumlar igin bkz. Durum semasi, sayfa 345
(FBA profili durum adlari da dahil olmak tzere). FBA Kontrol Word'li (2.12 FBA ANA
CW, sayfa 67) durumlar arasindaki gegisleri kontrol ederken FBA Durum Word'l
(2.13 FBA ANA SW, sayfa 69) surlcunuin durumunu gdsterir.

Fieldbus adaptér modulu profili (adaptér modull parametresi tarafindan segilir),
kontrol word'lii ve durum word'tntn fieldbus kontrol cihazi, fieldbus adaptér modiili
ve slrlcltden olusan bir sistem iginde nasil aktarildigini tanimlar. Seffaf modlarda
kontrol word'lii ve durum word'u fieldbus kontrol cihazi ile siirlicl arasinda herhangi
bir donustirme olmadan aktariimaktadir. Diger profillerde (6rn. FPBA-01 icin PROFI
siricitsi, FDNA-01 igin AC/DC surictsl, FCAN-01 icin DS-402 ve tim fieldbus
adaptéri modiilleri icin ABB Siruculeri) fieldbus adaptér modiild, fieldbus 6zel
kontrol word'iinu FBA iletisim profiline, FBA iletisim profili durum word'lUnu ise
fieldbus durum word'line dénusturr.

Diger profillerin agiklamalari igin ilgili fieldbus adaptér modulinin Kullanim
Kilavuzuna bakin.

Fieldbus referanslari

Referanslar (FBA REF) 16/32 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans
buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki tamlayicisinin hesaplanmasi ile
olusturulur. Her bir referans word'in(n igerikleri hizi veya tork referans .

Bir tork veya hiz referansi dlgeklendirmesi segildiginde (50.04 FBA REF1 MOD SEC
/ 50.05 FBA REF2 MOD SEGC parametreleri ile), fieldbus referanslari 32 bitlik
tamsayilardir. Deger, 16 bit tamsayi degeri ile 16 bit kesir dederinden olusur. Hiz/tork
referans Olgeklendirmesi asagidaki sekildedir:

Referans Olgeklendirme Notlar

Tork referansi FBA REF /65536 | Nihai referans 20.06 MAX TORK ve 20.07 MIN TORK
(% cinsinden parametreleri tarafindan sinirlanmistir.
deger)

Hiz referansi FBA REF /65536 | Nihai referans 20.01 MAX HIZ, 20.02 MIN HIZ ve 24.12
(dev/dak cinsinden | MUTLAK MIiN HIZ parametreleri tarafindan sinirlanmustir.
deger)
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Asagida, FBA iletisim profili icin durum semasi sunulmaktadir. Diger profiller igin ilgili
fieldbus adaptér moduilinian Kullanici Kilavuzu'na bakin.

herhangi bir durumdan

+ Hata

HATA — (FBA

herhangi bir durumdan

+ (FBACWBIit 7 = 1)

SW Bit 16 = 1)

RUN L (FBA SW Bit 1 = 0)
PASIF

J_ L (FBA CW Bit 8 = 1)

(FBA CW Bit 7 = 0)

FBA
lletisim
Profil

FBA CW = Fieldbus Kontrol Word'l
FBA SW = Fieldbus Durum Word'i
n=Hz

mam Par. 10.12=0

J7 + (FBA CW Bit 16 = 1)

| = Girig Akimi
RFG = Rampali Fonksiyon
Jeneratori
Par. 10.12 =1 f = Frekans
I~ <1
Ll |

E

START
INHIBITED

—— (FBA SW Bit 6 = 1)

herhangi bir durumdan

OFF1 (FBACWBIt4 =1
ve FBACWBIit0=1)

OFF1
| AKTIF
SEBEKE KAPALI (FBACWBIt0=1)
|
> n(f)=0/1=0
Giig ACIK
| <1
Ll i |
READY TO .
START (FBASW Bit0 = 1) herhangi bir durumdan
B COD E | Acil Durum Snyl GELDI A
(FBA CW = XXXX XXXX XXXX XXX0 XXXX 1xxx 1xxx xx10) OFF2 (FBACWBIt2 =1
ve FBA CW Bit0 = 1)
(FBA CW Bit 12 = 0)

> OFF2 FBA SW Bit4 =1

AKTIF ( ita=1)
cD CALISIYOR [ ——(FBASW Bt 3=1)

A ﬂ
(FBA CW Bit 13 = 0) (FBA CW = xxxX XXXX XXXX XXX0 xxX0 1xxx 1xxx xx10)
|
|l 1

B ﬂ
(FBA CW Bit 14 = 0) (FBA CW = xxxX XXXX XXXX XXX0 XxX00 1xxx 1xxx xx10)

RFG: CIKIS
AKTIF

RFG: HIZLANDIRICI

AKTIF

C —Qj
(FBA CW = xxxx xxxx xxxx xxx0 x000 1xxx 1xxx xx10)

CALISIYOR

L (FBASW Bit 8 = 1)

D —t+—

|
1>

herhangi bir durumdan

Acil Durdurma
OFF3 (FBACWBIit3 =1 A
ve FBA CW Bit0 = 1)

OFF3

AKTIF F— (FBASWBIt5=1)

n(f)=0/1=0

[
Ll
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Ek B - Surucu - surucu baglantisi

Bu bolumun igindekiler

Genel

Bu bdlimde, surlcu-suricu baglantisi kablolari ve kullanilabilecek iletigsim
yontemleri anlatiimaktadir. Sayfa 355 ile baglayarak iletisimde standart yazilim
bloklari kullanimi érnekleri verilmistir.

Suricu-siriich baglantisi, gesitli stirlictilerin JCU Kumanda Uniteleri Gizerindeki X5
terminal bloklarinin baglanmasi ile insa edilmis zincirleme bir RS-485 aktarim
hattidir. Ayni zamanda JCU Uzerindeki bir opsiyon yuvasina takilan bir FMBA
Modbus genisletme modull de kullanilabilir. Yazilim, baglanti Gzerinde 63 adete
kadar node destekler.

Baglantida bir master surici bulunur, digerleri follower'dir. Varsayilan olarak master,
kontrol komutlarinin yani sira tum follower'ler i¢in hiz ve tork referanslarini yayinlar.
Master, 100/150 mikrosaniye araliklarla milisaniyede 8 mesaj génderebilir. Bir
mesajin génderilmesi yaklasik 15 milisaniye surer; bu da teorik olarak 100
mikrosaniyede kabaca 6 mesajlik baglanti kapasitesi saglar.

Kontrol verileri veya referans 1'in tanimlanmis bir grup surictye ¢oklu yayini,
zincirlenmis ¢oklu yayin mesajlasmada oldugu gibi mimkindir. Referans 2 her
zaman master tarafindan tim follower'lara yayinlanir. Bkz. parametreler
57.11...57.14.

Kablolama

Kablo olarak blendajli ¢ift blkimli kablo (~100 ohm, 6rn. PROFIBUS uyumlu kablo)
kullaniimalidir. Baglanti maksimum uzunlugu 50 metredir (164 ft).

JCU Kumanda Unitesinde, bus sonlandirma igin X5 terminal blogunun yaninda bir
jumper (J3, “T”) bulunur. Sonlandirma surtcu-surtci baglantisinin uglarindaki
surtcllerde acgik, aradaki surtculerde kapali olmalidir.

X5 konnektérinin yerine FMBA Modbus genigletme moduli kullanilabilir.

Yuksek dayaniklilik saglamak igin yiksek kalitede kablo kullaniimasi énerilir. Kablo
muimkin oldugunca kisa tutulmalidir. Gereksiz ¢evrimlerden ve kablolarin gl
kablolarinin yakinindan ¢ekilmesinden (motor kablolari gibi) kaciniimalidir.

Not: Kablo blendaijlari, strtcu tzerindeki kontrol kablosu kelepge plakasina
topraklanmalidir. Surriicti Donanim Kilavuzunda bulunan talimatlara uygun hareket edin.
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Verisetleri

Asagidaki semada, surtci-sUricu baglantisi kablolamasi gosterilmigtir.

——————————————————————————————

- <| |a = o] [<]| [a] = <| |2
Bkl itt% il
m m m
|§| X5:D2D o X5:D2D El X5:D2D
[a2) ™ ™
- ) -
Sonlandirma ACIK Sonlandirma KAPALI L Sonlandirma AGIK
JCU JCU JCU
Sarucu 1 Surucu 2 Sarucu n

Siriict-siriicl iletisiminde veri aktarimi icin DDCS (Dagitiimis Siiriict iletisim
Sistemi) mesaijlari ve veriseti tablolari kullanilir. Her strtcunun 0...255 arasinda 256
veriseti tablosu bulunur. Her veriseti 48 veri bit'i igerir.

Varsayilan olarak 0...15 verisetleri ve 200...255 verisetleri striict yazilimi igin
ayrilir; 16...199 verisetleri kullanici uygulama programi tarafindan kullanilabilir.

iki yazilhm iletisim verisetinin icerigi, pointer parametreleri ile ve/veya DriveSPC araci
ile uygulama programlama yoluyla serbestce konfigtire edilebilir. 16 bit kontrol
word’U ve 32 bit surlci-surucu referansi 1, bir verisetinden 500 mikrosaniyelik
(varsayilan olarak) bir zaman seviyesinde aktarilir; strtict-suricu referansi 2 (32 bit)
ise diger verisetinde setinden 2 milisaniyelik (varsayilan olarak) bir zaman
seviyesinde aktarilir. Surtict kontrol moduna bagli olarak follower'lar, asagidaki
parametreler yoluyla suricu-strict komutlarini ve referanslarini kullanacak sekilde
konfigure edilebilirler:

Siiriicu-siiriicii iletigimi
ayari

Kontrol verileri Parametre

10.01 EXT1 START FONK
10.04 EXT2 START FONK

24.01 HIZ REF1 SEC (5
24.02 HIZ REF2 SEC (6
©
(6

Start/Stop komutlari (4) D2D

D2D REF1 veya
D2D REF2

D2D REF1 veya
D2D REF2

Hiz referansi

32.01 TORK REF1

Tork referansi 32.02 TORK REF EK SEC

)
)
)
)

Follower'larin iletisim durumu, master'dan follower'lara génderilen periyodik bir
denetim mesaji ile denetlenebilir (bkz. 57.04 FOLLOWER MASK1 ve 57.05
FOLLOWER MASK2 parametreleri).

Surici-siricl fonksiyon bloklari DriveSPC aracinda ek iletisim yontemlerini
(follower-follower mesajlasma gibi) devreye almak ve sdrtcller arasinda veri
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setlerinin kullanimini degistirmek amaciyla kullanilir. Bkz. fonksiyon bloklari, iletisim

(sayfa 264).

Mesajlagma tipleri

Baglantidaki her sdrtclnin iki strtcl arasinda noktadan noktaya iletisimi mimkin
kilan 6zel bir node adresi bulunur. 0 adres digumu otomatik olarak master strlcuye
atanir; diger surtcilerde diagim adresi 57.03 MOD ADRESI parametresi ile

belirlenir.

Sirdcl gruplarinin diizenlenebilmesini saglayan ¢oklu yayin adresleme desteklenir.
Coklu yayin adresine gonderilen veriler bu adrese sahip tum surdciler tarafindan
alinir. Bir ¢oklu yayin grubu 1...62 surticliden olusabilir.

Coklu yayin mesajlasmada veriler baglantidaki tim surlculere génderilebilir (yani
tum follower'lara).

Hem master-follower ve hem de follower-follower iletisimi desteklenir. Bir follower,
master'dan token mesaiji aldiktan sonra belirli bir mesaji diger follower'a (veya
follower grubuna) génderebilir.

Mesajlasma tipi

Not

Noktadan
noktaya

Master noktadan noktaya

Yalnizca master'da desteklenir

Uzaktan oku

Yalnizca master'da desteklenir

Follower noktadan noktaya

Yalnizca follower'larda desteklenir

Standart ¢oklu yayin

Hem master hem de follower'lar igin

Yayin

Hem master hem de follower'lar igin

Follower-follower iletisimi igin token mesaiji

Zincirli goklu yayin

Yalnizca slrici-surtci referans 1 ve
kontrol word’U igin desteklenir
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Master noktadan noktaya mesajlagsma

Bu tip mesajlasmada master, kendi veriseti tablosundan follower'inkine bir veriseti
(LocalDsNr) génderir. TargetNode follower'in node adresini belirler; RemoteDsNr
hedef veriseti numarasini belirler.

Follower, sonraki verisetinin igerigini vererek yanit verir. Yanit master'da
LocalDsNr+1 verisetine saklanir.

Not: Yanit her zaman 0 node adresine génderildiginden (master) master noktadan
noktaya mesajlasma yalnizca master'da desteklenir.

Master

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

q TargetNode = X

(LocalDsNr+1)

\

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)
(RemoteDsNr+1)

/

Uzaktan oku mesajlagsma

57.03 MOD ADRESI = X

Master, TargetNode tarafindan belirtilen bir verisetini (RemoteDsNr) follower'dan
okuyabilir. Follower, istenen verisetinin i¢erigini master'a verir. Yanit master'da
LocalDsNr verisetine saklanir.

Not: Yanit her zaman 0 node adresine génderildiginden (master) uzaktan oku
mesajlasma yalnizca master'da desteklenir.

Master

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

TargetNode = X

Follower

Veriseti tablosu

1=

(RemoteDsNr)

57.03 MOD ADRESI = X
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Follower noktadan noktaya mesajlagsma

Bu mesajlagma tipi follower'lar arasinda noktadan noktaya iletisim icindir. Master'dan
token alinmasinin ardindan follower, follower noktadan noktaya mesajlasma ile diger
bir follower'a veriseti gdnderilir. Hedef slrticl, node adresi kullanilarak belirtilir.

Not: Veriler master'a gonderilmez.

Token

Master Follower Follower

Veriseti tablosu Veriseti tablosu Veriseti tablosu

|| TargetNode = X

rocaetl \
(RemoteDsNr)

57.03 MOD ADRESI = X

Standart ¢coklu yayin mesajlasma

Standart ¢coklu yayin mesajlasmada bir veriseti, ayni standart ¢oklu yayin grup
adresine sahip bir grup surtclye gonderilebilir. Hedef grup, D2D_Conf standart
fonksiyon blogu tarafindan tanimlanir (bkz. sayfa 264).

Gonderen siricl master veya master'dan token alan bir follower olabilir.

Not: Master, hedef ¢coklu yayin grubunun Gyesi olsa dahi génderilen verileri almaz.

Master - follower(lar) ¢oklu yayin

Master Follower Follower

Veriseti tablosu Veriseti tablosu Veriseti tablosu
Target Grp = X

\ (RemoteDsNr) | [ (RemoteDsNr)

Std Mcast Group = X Std Mcast Group = X

(LocalDsNr) |~
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Follower - follower(lar) ¢oklu yayin

Master

Veriseti tablosu

Token

Follower

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

Target Grp = X

Yayin mesajlagsma

Yayinda master bir verisetini tum follower'lara génderir veya bir follower (master’dan
token aldiktan sonra) verisetini tim diger follower'lara génderir.

e

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)

Std Mcast Group = X

Std Mcast Group = X

Hedef (Target Grp) tim follower'lar icin otomatik olarak 255 seklinde ayarlanir.

Not: Master, follower'lar tarafindan yayinlanan verileri almaz.

Master - follower(lar) yayin

Master

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

Vi

Follower

Veriseti tablosu

Target Grp = 255

Follower

Veriseti tablosu

T

(RemoteDsNr)

(RemoteDsNr)
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Follower - follower(lar) yayin

Master

Veriseti tablosu

Token

Follower Follower Follower
Veriseti tablosu Veriseti tablosu Veriseti tablosu
(LocalDsNr) 4 Target Grp = 255

\ (RemoteDsNr) | | @l (RemoteDsNr)

Zincirli goklu yayin mesajlagsma

Zincirli coklu yayin yazilim tarafindan yalnizca surucu-suricu referans 1 igin
desteklenir.

Mesaj zinciri her zaman master tarafindan baglatilir. Hedef grup 57.13 SONRAKI
REF1MCGR parametresi ile tanimlanir. Mesaj, 57.12 REF1 MC GRUP parametresi
degeri master 57.13 SONRAKI REF1MCGR parametresi ile ayni degere ayarlanmis
tum follower'lar tarafindan alinir.

Bir follower'in 57.03 MOD ADRESI ve 57.12 REF1 MC GRUP parametreleri ayni
degere ayarlanirsa, bu follower alt master olur. Alt master, coklu yayin mesajinin
alinmasinin hemen ardindan, 57.13 SONRAKI REF1IMCGR parametresi tarafindan
tanimlanmis sonraki ¢oklu yayin grubuna kendi mesajini génderir.

Mesaj zincirinin tamaminin slresi, yaklasik 15 mikrosaniye ile zincirdeki baglanti
sayisinin garpimidir (master'da 57.14 REF1 MC GR SAY parametresi tarafindan
tanimlanir).
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Master

(57.08 FOLLOWER CW
SEC)

(57.06 REF 1 SEC)

57.01 LINK MODU =

Follower

2.17 D2D ANA CW

2.19 D2D REF1

(57.08 FOLLOWER CW
SEC)

(57.06 REF 1 SEC)

Follower

2.17 D2D ANA CW

2.19 D2D REF1

(57.08 FOLLOWER CW
SEC)

57.01 LINK MODU =

(57.06 REF 1 SEC)

Follower

2.17 D2D ANA CW

2.19 D2D REF1

(57.08 FOLLOWER CW
SEC)

57.01 LINK MODU =

(57.06 REF 1 SEC)

57.01 LINK MODU =

(2) Master (1) Follower (1) Follower (1) Follower
57.03 MOD ADRESI = 57.03 MOD ADRESI = 57.03 MOD ADRESI = 57.03 MOD ADRESI =
farketmez 2 4 5%

57.11 REF1 MSG TIPi = 57.11 REF1 MSG TIPi = 57.11 REF1 MSG TIPi = 57.11 REF1 MSG TIPi =
(1) Ref1 MC Grp (1) Ref1 MC Grp (1) Ref1 MC Grp (0) Broadcast *
57.12 REF1 MC GRUP = 57.12 REF1 MC GRUP = 57.12 REF1 MC GRUP = 57.12 REF1 MC GRUP =

farketmez 2 4 5%
57.13 SONRAKI 57.13 SONRAKI 57.13 SONRAKI 57.13 SONRAKI
REF1MCGR =2 REF1MCGR =4 REF1MCGR =5 REF1MCGR = farketmez
57.14 REF1 MC GR SAY 57.14 REF1 MC GR SAY 57.14 REF1 MC GR SAY 57.14 REF1 MC GR SAY
=3 = farketmez = farketmez = farketmez
Follower Follower
» 217 D2D ANACW »{ 2.17D2DANACW
- 2.19 D2D REF1 > 2.19 D2D REF1
57.01 LINK MODU = 57.01 LINK MODU =
(1) Follower (1) Follower
57.03 MOD ADRESI = 57.03 MOD ADRESI =
1 3
57.11 REF1 MSG TiPi = 57.11 REF1 MSG TIPi =
farketmez farketmez
57.12 REF1 MC GRUP = 57.12 REF1 MC GRUP =
2 4

57.13 SONRAKI
REF1MCGR = farketmez

57.13 SONRAKI
REF1MCGR = farketmez

57.14 REF1 MC GR SAY
= farketmez

57.14 REF1 MC GR SAY
= farketmez

* Son follower’in master’a onay géndermesi, 57.11 REF1 MSG TiPI parametresinin (0) Broadcast olarak ayarlanmasiyla
engellenebilir (57.03 MOD ADRESI ve 57.12 REF1 MC GRUP parametreleri ayni degere ayarlandigindan bu zorunludur).
Alternatif olarak, node/grup adresleri (57.03 MOD ADRESI ve 57.12 REF1 MC GRUP parametreleri) esit olmayan degerlere

ayarlanabilir.
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Surucu-surucu iletisiminde standart fonksiyon blogu kullanma ornekleri

Master

18
A

_Sari. i ot
[ALFE ]

05 _WriteLocal
TLAT 10 ey i
L allshir

Lo

Roroei®:

Cratal 158
Cratal HE

D20 _Serwiviesans
L]
TLAZ 10 et [4]
L] Ity
i Tapa
) e E— 1T
Wirget Medaiiep
. - i,
Lest wlleshe
.l Eerreoialte
0= _Foisac ocal
TLAZ 10 raec L]
¥
Lo .
Buesd 56k Eatal W‘.ﬁ -
Daead 1% Daal 35001 =
Erreei 4T
Emw -
S
BT L2
TLAT 10 ey (3]
Sard g ot (i)
= L
115 1 %) T CUmES,
iz Sbiu) -
[ALFE ]

Master noktadan noktaya mesajlagma ornekleri

Follower (diigim 1)

Ayrica slricU-suricu fonksiyon bloklari agiklamalarina bakin; sayfa264.

05 _Readlocal
TLAT B sreie (k1]
m
= Lo ol
s a6k Daad 10000 |
G Dl 5T
L Emiir,
Os_WriteLocal
TLAZ 30 e o
2
Lewt aleFe
e oo Ermid -
Ciwald 3EB
Daal KRB .
TS 1) Diwal 328

1. Master, bir sabit degeri (1) ve mesaj sayaci degerini
follower veriseti 20'ye goénderir. Veriler, veriseti
16'da hazirlanir ve génderilir.

2. Follower alinan saya¢ degerini ve bir sabit degeri

(21) yanit olarak master'e gonderir.

3. Master, en son mesaj numarasi ve alinan veriler
arasindaki farki hesaplar.
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Uzaktan oku mesajlasma ornegi

Master
D20 _Serviersage
El
TLAL 1 e [0
A Mg Trpn —
) serpmepey E— L L
= Tt Hedn iy
, - ettty
= [
& [—_—T
D5 _Resdocal
TLAL 1 emie [#4]
I3
= [ &
(ki DU Datal e -
sl Carsd Ko -
Ve e

Follower (digim 1)

D5_wrislocal
-

TiAl | mos

Lt sl rihir

13K

Diadal 100

LT

Diadad 1L

i

Emir

”
Ererfaty

Master, follower veriseti 22'nin i¢erigini kendi veriseti
18'e okur. Verilere DS_ReadLocal blogu kullanilarak

ulasilir.

Follower'de sabit veriler veriseti 22'ye hazirlanir.
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Master
LA _MCaetT Dhodry
TAY 50wt L]
i Targar hicds P
1 Em= e
Hicun Coprle
C20_MeastToken
5
TRAT 5 el &
- Tarpe Hde L "
& Lomstar ==
= M Cyde

Follower 1 (ddigim 1)

S _Writelocal
s
TLAL 3 maer I
2]
- Lol
au e Ly,
- Crasal 1B
S i avmrdlEL) s
(ETED
C20_SendiMeszags
- 51
TLAL B e [
3
I . T g Gl —""ﬂ""""—L"',--;r;;,r\-t
2 N il i}
’ Tewtedi iy
2 Lecalate
2 Farrise e
DS _Feadlocal
52
TLAL ¥ e m
F: )
’ [
Distal 160 Dimsd IE:I;G:I4 .
(sl TE =, )] Dmal .:I'“;;‘i“)-.
[ FMJ:J‘

1. Follower 1, yerel veriseti 24'l follower 2 veriseti 30'e (3 ms aralik) yazar.
2. Follower 2, yerel veriseti 33'U follower 1 veriseti 28'e (6 ms aralik) yazar.

Follower-follower iletisimi i¢in token birakma

357

1. Bu siricu-siriict baglantisi ¢ surtictiden olusur
(master ve iki follower).

2. Master bir “yOnetici” olarak iglev gorir. Follower 1'in
(digum 1) her 3 milisaniyede bir mesaj géndermesine
izin verilir. Follower 2'in (digiim 2) her 6 milisaniyede bir
mesaj gondermesine izin verilir.

Follower noktadan noktaya mesajlagma ornekleri

Follower 2 (diigim 2)

CSi_Readlocal
_®

TLAT & s [
)
— Locallrtin .
el 1EE Citil 1l||;:|.‘:_“
— DY) .
Ermr 1 rmr[{t‘b_
5 _\Wwritelocal
TLAT & o [r]
13
. Lottt
e Emer e _
: Euesd b
Sard 17 courdld]
- L) e
HAE 7] W
D20_SendMessans
'3
TLAT & fivial (]
3
' Msg Ty . .
1 Sand gy dount i ity o4
’ Tarp HdeFam
rer qu’s:}_
i .
= Farstalatde

3. Ek olarak her iki follower, yerel verisetlerinden alinan verileri okur.
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Standart master-follower ¢oklu yayin mesajlasma 6rnegi

Master
Ot ocal
£
TLAL 1 st [T
il Lol
Em=wt
L Dl 18
St ene coureti) Datad 11
(i)
Ll _Send+iesiags
Ll | o [
F
. My Ty .
= Freeprempvnee) EE— L Ly
: arpen Hada ey
= e
Lo ol
= Rareeent

Std Mcast Grup 10 Follower'ler

D20 _Cord
TLAZ D0 rreie L]
Refl Syihe 5l .
Vi Lot O
Rl Syibe 5ol
End Meiast Grray
DS _Peadlocal
TLAL I rrees L]
Lami b
(hikil DU Daad o
Datadt D a5
Bttt

1. Master, bir sabit degeri (9876) ve mesaj sayaci degerini standart goklu yayin grubu 10'daki tim follower'lere gonderir.
Veriler master veriseti 19 ve follower veriseti 23'de hazirlanir ve génderilir.

2. Alinan veriler alan follower veriseti 23'ten okunur.

Not: Yukarida master icin gOsterilen 6rnek uygulama ayni zamanda standart follower-follower goklu yayinda génderen

follower igin gegerlidir.

Yayin mesajlagsma ornegi

Master
L it ocal
)
TLAL | Fdes 1
Ll 1L
Erme
e Dbkl LG
fara sy snamaEd) e
[TEE]
Cah_Sendviessage
o4
TLAL | e @
5
. by Type . .
, St g v | Tt 0 G,
' Tarpen Hade o
14 [
LocalCte
= L

Follower(ler)

&3

O Rl
a

TLAT 1 stk {1}
Lacullra

Eatal 168

Ctad 1B

Ervix

B
Paat KOO -

¥ Wt
Lo_ph o

L

1. Master, bir sabit degeri (9876) ve mesaj sayaci degerini tim follower'lere gdnderir. Veriler master veriseti 19 ve

follower veriseti 23'de hazirlanir ve génderilir .

2. Alinan veriler follower veriseti 23'ten okunur.

Not: Yukarida master igin gOsterilen érnek uygulama ayni zamanda follower-follower yayinda génderen follower igin

gecerlidir.
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Ek C — Kontrol zinciri ve surucu lojigi semalari

Bu bolumuin igindekiler
Bu bélumde, sirucu kontrol zinciri ve lojigi anlatiimaktadir.

Ek C — Kontrol zinciri ve sdriicl lojigi semalari



A0 ¥Y3D HOLOW 022

3AILOV VE ¥ U9
V1S 41O d33dS §0'90

NIW WITLTLO adS L g
L QHOM LIWIT S0°'90

THLD dS 434 DYOL 80'E

| GQHOM LIWIT §0°90

3LV ONIJOONA £0°'8Z

THLO dS DHOL NIW 04'82
N3 8 T410033dS 6082
3ONIH343Y TvE 80'82

XV WML 11D ads Z 19

adS NIW Ldvav Id €182
4300 1daV INIL 1 5182

(x)4

10V a33ds Lot

A= 4300 1daV NIVO d 7182
adS XYW LdvaV Id 2182

INIL NOILYHOILNI €0°8Z

17114 HO¥Y3 a33dS 90°€

NIVO 140d0¥d 2082

INIL LTI AI¥30 50'82

INIL NOILYAIY3A v0'82

DYOL dWOD DOV L0

T0YLNOD d33ds

THLO dS DHOL XVIN 1182

OTNIM Q33dS 2192
ONN4 NIM 033dS 0492
ANILL ¥H3 AdS 9092

10V @33dS L0'L

73S 84 a33dS 1022

Q3LYWILS3 a33dS vh'L

Q33dS Z ¥300ON3 0L

a33dS WNWINIW 20°02

0 NIdWV¥ ZL1aZ
Q¥OM SNLVLS 2090
0.1N0 dWVY ¥L U9 Z
QHOM SNLVLS 20'90 3NIL4 1OV 33dS 2022

0 MOovaa33d a33ds

@33dS | ¥300ONI 80'}

TN ¥Y3D HOLOW €022

d31S d33ds 5092

T3/ Joud
ONINOH
NOYHONAS

SOd 434 Q33dS 10

NOILISOd o N
MOV 300N
dozL9

Q33dS WNWIXYI L0°0Z

T§L0d 0334 0334S ¥0'92

3NILS dINOD DIV 6092
NOYONAS NOILISOd

JNIL ¥3A dWOD DDV 80°9Z =30ONdO

IH NIM 33dS 1192 ¥Oou¥3 a3ads

360

0

2030 INIL 3dVHS 80°'5T
1030 3WIL 3dVHS L0'S2

0

200V 3NIL 3dVHS 90°'5Z
LOOV 3NIL 3dVHS 50'ST

dOLS W3 Sua

| G4OM SNLVLS 1090

ONIDOON FNIL DOV 60'5Z

NIL OOV €0°'5Z

3NIL JOLS W3 L1'SZ

ONIOOOr § 19

Z QHOM SNLVLS 20'90
ONIDOOr 3WIL O30 0152

3NILO3A Y0'ST

odeys 3 dwey

NI dWVY 434033dS €0'€0

QT0H dWvy

€119 Z QHOM SNLYLS 20'90

VN3 V8 434033dS €15
01N0 dVY L 1g

dAVY 434 A33dS

Z Q4OM SNLVLS 20'90

vE 434a33dS ZL'ST

[ ONvOsa3ads 0w

0 NI VY 21 119
2 QYOM SNLVLS 2090

VN3 Q33dS 93N 1002
33dS WNWININ 2002

S8Y NIW 434 033dS 24 %2
ANVWWOD 033dS 34vs

34vS 434 433dS 2097

T3NVd V001
1139 L QHOM SNLVLS 1090

souslojel paads 007

L4IY NIV VB vL'2

84 V001619

| QYOM SNLVLS 1090

@33dS WNWIXYIN 1002

VN3 033dS SOd €002

—_— ONIDOOF § 1A
Z QHOM SNLYLS 20'90 Q33dS ZON3
ONIDOOF 0L 4G Q33dS LON3
Q3SN MO 84 €101 cd3d aea
1434 aza
[—zo0r 433 a33ds 1142 243 vas
1434 vad
|— 190" 434 a33dS 0L 72 m“«
[ VNI 03N 43033ds 1012 oy3z
|- 73S 243
Q33ds 2072
I~
—
Q33dS ZON3
JUVHS 033dS 9072 Q33ds 1ON3
2434 aza
T 73S 2/b 434 433dS S0V st
y 2434 vad
_| 2434 a33ds 20 L vad
av
™ 1434 033dS 10 LY
— oy3z
Q33dS 1SNOD 80°7Z e
VN3 Q33dS LSNOD 6042 Q33dS L0ve

QOW 434 @33ds

LIoUIZ [043U0Y ZIH

lari

ojigi sema

1

Inciri ve surucu

Ek C — Kontrol z



361

—
( oLoLdayo¥oLELE

—

_‘ 3AOW THLO YOLOW S0°'66

(g+v) aav=g

(V)XYW=F

+ (a/v) NIN=¢
U/
(v) 3no¥oL=2

(8) @33ds =4

g

v 1

THLO dS 434 DH0L 80°E

WITHSNY 434 DYOL

_| | QYOM SNLV1S

NOVIN G30H04 = L1
YYIVOS =

13A 40¥d =6

ONINOH = 8

NOWHONAS = £
NOILISOd =9
aav=5'XvIN= 'NIN=¢€
3IN0¥OL=2

VOO0
[AVEIINE]

snaal3id
ONI9OOr

73S 2UX3/LIX3 L0'VE

_| NOILYOOT TOHLNOD

NOILISOd
3IN0YOL
a3ads

3Aon
YLD V00T L0°vE

13N 408d
ONINOH
NOYHONAS
NOILISOd
aav

XVIN

NIN
3INOAO0L
a3ads

130N
THLO 2LX3 S0°vE

13se/L 3aon
LIX320'vE

Td10 3ON3FH343H

13N 404d
ONINOH
NOYHONAS
NOILISOd
aav

XVIN

NIN
3N0YOL
a33ds

Z¢3a0n
THLO LIX3 L0VE

13A 40dd
ONINOH
NOYHONAS
NOILISOd
aav

XV

NIN
3NDYOL
a3ads

13A0ON
THLO LIX3 L0PE

{ dav 434 3ndd0L ¢

¢d43d aed
1434 aea
2434 vad
[EEERAE]
4\

LY

o¥3z

13s aav
434 DAOL 202

a33dS NIN WML 9 ¥q
Q33dS XY NIMLS 9
I QYOM LINIT S0°90

NIN 434 OHOL ¥ 3q
XVIN 434 DHOL € 3a
| QYOM LINIT S0°90

TILOHSNY =t

E 1434 DYOL 60°€

NIVO TdLO HSNY 60°2€
a33dS WNWINIW 20°02
a33dsS WNNIXYIN L0'02
NMOQ dWYY DYOL 80°2€

434 0HOL WNIININ S0'2€
TOYLNOD TvO01
434 T0Y.LNOD V001

¢43d aea
1434 aea
2434 vad
1434 vad
av

LV

o¥3z

13s 143y
OOl Loce

JHVHS AvO190°2E

434 DHOL WNINIXVYIN ¥0'2€

dN diNVY DYOL £0°2E

{ Lova3ads ol )

NIOYVI dI¥L a33dS 80¢2

dOW 434 DHOL

ILT4LO HSNY 0L '2e

LIoUIZ [04)U0Y Y10

lari

iriicti lojigi sema

ve sdrticii |

Inciri

Ek C — Kontrol z



362

— SdYO OW L43d UN ¥L'LS
— dd9 O 1439 LX3AN €1°LS

— dY¥O OW L43d2L'LS

WIWOD NIVHO / LSVOILTNIN — 3dAL OSW 143Y 112G

— Sd4d4O ONAS T3Nd3IXM 0L°LS

ONAS TINYIN — 3JAOW ONAS T1INY3I 60°LS

MO NIVIN Qza 21’2 — - — OdS MO daMOT104 80°LS
2434 aeaoce —j -y — OdSscd43d L0°LS
1434 acael’c —j - — OdS 1434 90°L9

— CMSVIN 43aMOT1104 S0°LS
— IMSVIN 43IMOTT04 v0'LS

SY3IMOTIO0H YILSYN — ONN4 SSOTWWOD 20°LS

— ¥Aaav 3dON €0°LS
— JAOW MNIT LO'LS

SONILLIS NOWWNOD

NOILVOINNNINOD dca

379VYN3 L8V1S L0} 3dN10Id vad 33S «
13s3d 17Nv4 8004

LIGIHNI L9V1S 210k

JAOW Lyvis Lo'LL

N 3JAOW dOLS €0°k b
E | Lsvoo JOLS 1x3 ———— 73S ZLXJ/LLXT LO'vE
/dNVY dOLS
IVINHON
=1 | /<
HIGZNI SLNI
€440 dOLS N3 0L°0L HZNI NI
aaddols [— | _ €440 1440 dOLS W3 L1 0L aza
/2440/1440 Lvad
doLs W3 JHIM-E
LNI
L—— MO ¥3IMOT104 02 8L'20 —+—
Tavsia . ONN4 LYVLS
319VN3 O0r 5104 \
2 QYOM SNLVLS 2090 —— I —1 T~ — Z1X3 v0'0l
| QYOM SNLVLS 1090 ——  3ANIHOV 3L1V1S 2 18VLS 90 7104 |
— | L¥V.1S 90r 00} YIGCNI SINI
HZNI INI
aza
1¥V1S 001
19V1S 1X3 m_m_w,m“m_
joued / Od INI
300N V001
L ONN4 1¥VLS
I19VNI NNY 60°0L 91901 IAINA LIX3 L00L

lari

ojigi sema

ri ve sdirticli |

INCl

L 1Bifoj nonuns

Ek C — Kontrol z



363

Ms ulew g43 /€20

MO JamMo||04 dead LE'20

Ms ulew vg4 220

¢pliom snieis ¢0°'90

Lpiom sniels L0'90

aainvd
ONINNNY

Qa3ddols
3Iavsia

ANIHOVI 31V1S

319VYN3 1dV1Ss ZL0L
13S34d 171Nv4 80°0L
LIGIHNI LdVLS ¢L°0L

JAOW LdV1S LO'LL

1S4l PajeAnoe aq o}
spesu QD djoway ,

A — 3a0oW dols €0'LL
1SV0D
/ ANV dOLS dols
IVINEON
ﬁ t330| INV
€440 FEETe)
/244071440 any
dOLS W3 1440 + AND doway |18
z Buibbor oLg
. | BuibBor 69
379VYN3 O0r G101 olgeuz uny 29
1SVO0O spowdis 99
[ ¢ 1dvlsSO0r Lol dNVY epowdis g9
L T~ —o 1440 spowdis g
—— 1 1dv1s 90r 2001 —————————{ dOls W3 epowdis  eg
l—— 4 4403 epowdis zg
N vels 19
1¥V1S 001 18V1S dois o9
|eued / Od MO NIVIA V84 Z1°20
3A0OW V201
18V1S 2/l OO + YNI 901
anvy

379VYN3I NNd 6001

va4d 019071 IAIEHA

(lwiqese sngpjaiH) g

1bifo

| oINS

lari

ojigi sema

ve sdrticii |

inciri

Ek C — Kontrol z



364

%

avon

L'l pue oLl

2 S0d/a33ds a340ONT

T
%

60°LPUE 80'L
| SOd/A33dS A3HOONT

¥IMO Y3 LHIANI 22°L0

Q3LVNILS3 d33dS vL'Lo

( 3INOYO0L 90°'L0 ————

— V.1va dN-1Yvl1s 66

[ dvd JOLOW ¥3SN L6
— NIVO dI1S €0°0%

—— dOO1 N3dO 30404 90°0%

1B1s 8jeD

O¥3d INIHHND S0°'L0

{ INIHEND v0'L0 —

|

MH
LNSOV

JOVLI0A-DA £L0°LO

3INOFOL WNININIW £0°02

|epow J0JoN IOHD TYNNALXE 20'68 3INOYOL WNWIXYIN 90°02
NI ¥NO WY3HL 8002 THLO LTOAYIANN 20 LY
LNIHAND WNINIXYIN S0°0Z THLO FOVLIOAYIAO LO' LY
_ _ SNLVLS NITOYOL £0°90 H -
@3sn 434 INDHOL L4'€0 H = > 01 0L 434 DYOL €4'€0
Jspwi EENT]
a3sn 434 XN14 9L'€0 anbio| abejjon Oa

2102010

—— NOILVSN3dINOD ¥l £0°0%

[—— 300N 7410 ¥OLOW 50°66

s Isuoo —— 300N NNY dI €1°66
newoiny —— J0OW ONISYHAOLNY £0°LL
ised

—— 3L NOVIN Oa 20'LL
0J}U0D JE
[ORUOOMEIS | cqom 1avis Lot

_ ONIMYHE XN14 04°0%
— — —] — 434 Xn14 Lo'oy
Buiuayeam Bunelq uonesiwndo
pIgi4 RUIE] LUIE]

pjosjuoy Jojow 91d

_’m>mwwmm JOVLIOA ¥0'0F

_|._.n_0 XN14 S0°0%

lari

ojigi sema

ri ve sdirticli |

INCl

Ek C — Kontrol z



Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tirl( sorunuzu, sdz konusu Unitenin tip kodu ve seri numarasi ile birlikte
lokal ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek ve servis noktalarinin listesine
www.abb.com/drives adresindeki Sales, Support and Service network (Satis, Destek ve
Servis agi) baglantisindan ulasabilirsiniz.

Uriin egitimi
ABB urin egitimi hakkinda bilgi almak igin, www.abb.com/drives adresine gidin ve Training
courses (Egitim programlari) baglantisini segin.

ABB Sdrucduleri el kitaplari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

Kilavuzlarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. www.abb.com/drives adresine gidin ve
Document Library — Manuals feedback form (LV AC drives) (Belge Kutuphanesi — El kitabi
geri bildirim formu (LV AC suruculeri)) secenegini segin.

internet'teki Belge Kitiiphanesi

El kitaplarini ve diger trin belgelerini PDF formatinda internet'te bulabilirsiniz.
www.abb.com/drives adresine gidin ve Document Library (Belge Kitiphanesi) segenegini
secin. Kitlphaneyi tarayabilir veya arama alanina bir belge kodu gibi secim kriterleri
girebilirsiniz.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Bizimle iletisim kurun

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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