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ABB MAKINE SURUCULERI

ACS180 siiruciileri
Hizh kurulum ve baslatma kilavuzu

1400808000804

Giivenlik talimatlan

konusu olabilir veya ekipman zarar gorebilir. Kalifiye bir elektrik¢i degilseniz

UYARI! Bu talimatlara uyun. Bunlara uymamaniz halinde 6liim ya da yaralanma séz
elektrik montaj ve bakim iglerini yapmayin.

®  Sirici giris glicline baghyken, siiriicli, motor kablosu, motor veya kontrol kablolan
tizerinde cahsmayin. Cahsmaya baslamadan &nce, siirlicliyl tiim tehlikeli gerilim
kaynaklarindan yahtin ve cahsmaya baslamanin giivenli oldugundan emin olun. Giris
gliciniin baglantisin kestikten sonra her zaman 5 dakika bekleyerek ara devre
kondansatorlerinin bosalmasim saglayin.

* Dodnen sabit miknatish bir motor baghyken siiriicii lizerinde gahgmayin. Dénmekte olan bir
sabit mknatish motor giris ve gikis terminalleri dahil olmak tizere, siiriicliye enerjisaglar.

1. Teslimati ambalajindan ¢ikarma
Kurulumunu yapmaya hazir olana kadar siriicliyl paketinden gikarmayin. Paketten
¢ikardiktan sonra suriicliyl toz, kahnti1 ve nemden koruyun.
Asadidaki 6gelerin bulundugundan emin olun:

®  slricu

®  kurulum aksesuarlan (kablo kelepceleri, vidalar, donamm vb.)
¢ glvenlik talimatlan

®  cok dilli uyan etiketi sayfasi (gerilim uyansi)

®  kullama arabirim kilavuzu

®  hizh kurulum ve baslatma kilavuzu.

Ogelerde hasar belirtisi olmadigindan emin olun.

2. Kondansatorleri yenileme

Surlciye bir yil veya daha uzun bir siire gii¢ verilmediyse DC baglantis1 kondansatérlerini
yenilemeniz gerekir. Uretim tarihi tip tammlama etiketinde bulunur. Bkz. Capacitor reforming
instructions (3BFE64059629 [Ingilizce]).

3. Kablolan ve sigortay: segme
®  Glg kablolanm segin. Yerel diizenlemelere uyun.

. Girig glicli kablosu: ABB, en iyi EMC performansi igin simetrik blendajh kablo (VFD
kablosu) kullanmamzi 6nerir.

. Motor kablosu: En iyi EMC performansi i¢in simetrik blendajh kablo (VFD kablosu)
kullamin. Simetrik blendajl kablo ayrica yatak akimlarini, motor yahtimi izerindeki
stresi ve aginmay1 azaltir.

. Glig kablosu tipleri: IEC kurulumlarinda, bakir veya aliiminyum kablolar kullanin (izin
verildiyse). UL kurulumlarinda yalmzca bakir kablolar kullamn.

®  Akim degeri: maks. yik akimi.

. Gerilim degeri: min. 600 V AC.

* Sicakhk degeri: IEC kurulumlarinda, siirekli olarak kullamlan iletkenin en az 70°C
(158°F) maksimum izin verilen sicakhk degerine sahip bir kablo secin. UL
kurulumlarinda, en az 75°C (167°F) nominal degere sahip bir kablo segin.

* Boyut: Tipik kablo boyutlan igin Sigortalar ve tipik giris besleme kablosu boyutlari
ve maksimum kablo boyutlan igin Gii¢ kablolari icin terminal verileribdliimiine bakin.

®  Kontrol kablolarim secin. Analog sinyaller icin ¢ift blendajh bikimli ¢ift kablo kullamin.

Dijital, role ve 1/0 sinyalleri igin ¢ift blendajh veya tek blendajh kablo kullamin. 24 V ve 115/

230 V sinyallerini ayn kabloda gahstirmayin.

®  Siriclyu ve giris gli¢ kablosunu dogru sigortalarla koruyun. Bkz. Sigortalar ve tipik giris
besleme kablosu boyutlari.

4. Kurulum alanini inceleyin

Suriict pano kurulumu igin tasarlanmmstir ve standart olarak 1P20/UL agik tip koruma sinifina
sahiptir.

Suriclyu kurmak istediginiz alam inceleyin. Asagidakilerden emin olun:

®  Kurulum alam yeterince havalandirihyor ve sicak hava devridaim yapmiyor.

®  Surlcliniin cevresinde sogutma, bakim ve calistirma icin yeterli bos alan mevcuttur.
Minimum bos alan gereksinimleriigin bkz. Bos yer gereksinimleri.

®  Ortam kosullan gereksinimleri karsihyor. Bkz. Ortam kosullari.

®  Kurulum yiizeyi olabildigince dikeye yakin ve siirticiiniin agirhgim destekleyebilecek
kadar dayamkhdir. Bkz. Boyutlar ve agirhiklar.

¢ Siricilnin yakimndaki kurulum ylizeyi, zemin ve malzemeler yama degildir.

®  Sirlcilnin yakininda yliksek akimh tek niveli iletkenler veya kontaktdr bobinleri gibi
glicli manyetik alanlan olan kaynaklar yoktur. Gii¢li bir manyetik alan siiriiciiniin
cahsmasinda parazite veya hataya neden olabilir.

5. Surucu kurulumu

Suriciyu vidalarla veya bir DIN rayina takabilirsiniz (silindir sapka tipi, genislik x yikseklik =
35mm x 7,5 mm [1,4 in¢ x 0,3ing]).

® RO kasa surictileri dik monte edin. RO kasa siirlictilerde fan yoktur.

® R1..R4 kasa suriciileri (dikey konumdan tam yatay konuma kadar) 90 dereceye kadar
egimle monte edebilirsiniz.

®  Surlcliyu bas asag monte etmeyin.
® Birden fazla sirlicliyli yan yana monte edebilirsiniz.

Siiriicliyli vidalarla monte etmek icin

RO > R1 R2..R4 o
® ° ® ®
s g g
M1
M1 M1
® ° % ® ®

1. Montaj delikleri igin yiizeyi isaretleyin. Bkz.
Boyutlar ve agirhklar. Montaj sablonunu
indirme, library.abb.com.

2. Montajvidalanicin delikleri delin. Gerekirse,
deliklere uygun diibel eya ankraj elemam
takin.

3. Montaj vidalarim deliklere takin. Vida basi
ile montaj ylizeyi arasinda bosluk birakin.

4. Siricilyl montaj vidalarina yerlestirin.

5. Montaj vidalanm sikin.

R3 ve R4 kasa boyutlarn igin siiriiciiyii bir DIN rayina

takmak icin
Kilitleme pargasim sola gekin. Gerekirse diiz uglu tornavida kullanin.
Kilitleme diigmesini asag1 dogru basin
Sirlictiniin Ust tirnaklarini DIN rayinin ist kenarina yerlestirin.
Sirdclyd DIN rayimn alt kenarina yaslayin.
Kilitleme diigmesini birakin.
Kilitleme parcasim saga cekin.
. SUrbclinlin diizglin monte edildiginden emin olun.
urlicliyl gikarmak igin kilitleme pargasim agin ve siirlicliyl DIN rayindan kaldinn.

uNOUAWNE

6. Yahtim direncini 6lcme

Siirlicii: Suructye zarar verebilecegi icin, slrlicliniin Uzerinde gerilim tolerans1 veya yahtim
direnci testleri gerceklestirmeyin.

Giris glicii kablosu: Girig glicii kablosunu baglamadan 6nce, giris glicii kablosunun yahtimm
o6lclin. Yerel diizenlemelere uyun.

Motor ve motor kablosu:
1. Motor kablosunun motora bagh oldugundan ve siiriicii ¢ikis terminalleri T1/U, T2/V ve
T3/W'ye bagh olmadigindan emin olun.

2. Her bir faz iletkeni ile koruyucu topraklama iletkeni
arasindaki yahtim direncini 6lgmek i¢in 1000 V DC
gerilim kullamn. Bir ABB motorunun yahtim direnci
100 Mohm'dan fazla olmahdir (25 °C'de [77 °F]).
Diger motorlarin yahtim direnci icin Ureticinin
belgelerine bakin.

Motor icindeki nem yahtim direncini diigiiriir. Motor
icinde nem oldugunu diistinliyorsamz, motoru
kurutun ve Slglimi tekrarlayin.

U1-PE, V1-PE, W1-PE

7. Siriiciiniin topraklama sistemiyle uyumlu
oldugundan emin olun

Tim sirlcd tiplerini simetrik topraklamah TN-S sisteme baglayabilirsiniz (orta topraklamah
delta). Suriicli, EMC ve VAR vidalan takih olarak teslim edilir. Vidalarin malzemesi (plastik veya
metal) Urlin cesidine baghdir. Tabloda metal EMC vidasimn (dahili EMC filtresinin baglantisim
keser) veya metal VAR vidasinin (varistor devresinin baglantisim keser) ne zaman gikarlacagn
gosterilmektedir.

Varsayilan G/C baglantilan (ABB standart makrosu)

ABB standart makrosu varsayilan makrodur. ABB standart makrosu igin baglant1 semasi
asagida gosterilmektedir.

Terminaller |

Acgiklamalar

Dijital 1/0

Yardima +24 V DC, maks 200 mA

Yardima gerilim gikisi ortak ucu

Stop (0) / Start (1)

ileri (0) / Geri (1)

Sabit hiz segimi 1

Sabit hiz segimi 2

Dijital giris ortak ucu

Cahisiyor

Dijital ¢ikis ortak ucu

Dijital gikis besleme gerilimi

Analog G/C

1..10 kohm

14 | AI1/DI5 Hiz referans (0...10 V)

13 [ AGND Analog giris devresi ortak ucu

15 | Al2 Kullaniimaz

Max. 500 ohm 16 | AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

17 | AO Cikis frekansi (0...20mA)

23 | 10V Ref. gerilimi +10 V DC
24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)
Gilivenli moment kapatma (STO) (yalmzca ACS180-04S'te;
1 S+ Guvenli moment kapatma (STO). Stirticl-|
> SGND niin baslamas igin her iki devre kapatil-
mahdr. Cizimde, bir giivenlik devresinin
3 [s1 glivenlik kontaklan aracih@yla basitlesti-
4 S2 rilmig baglantisim gosteriimektedir. STO

kullamlryorsa fabrikada takilan atlayici-|
lan yerinde birakin. Aynca bkz. bolim
Glvenli moment kapatma (STO).

Role gikis
L+—®—|{5 [NC
6 | coM Hata yok [Hata (-1)]
7 | NO
EIA-485 Modbus RTU
25 | B+
26 | A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28 | BLENDAJ
Jumper

R ERERTiEY Modbus Sonlandirma Agik-Kapah
FEETEETE iletisim Modu Segimi

Vida |Fabrika varsayllam Topraklama sistemleri Not: Kontrol paneliile diger makrolan segebilirsiniz. Varsayilan G/C atamas igin asagiya bakin:
E:it-i vida malzemesi Simetrik Kése topraklamah IT sistemleri Man/Oto Alternatif Motor potansiyometresi
topraklamah TN-S | delta, orta nokta (topraklamasiz DI1 Start/Stop (Manuel) ileri start Start/Stop
sistemler (merkez | topraklamah delta veya yliksek . . -
topraklamah yildiz) | ve TT sistemler direncli b2 Manuel(1)/Oto(0) Geri start lleri/Geri
topraklamah) DI3 Start/Stop (Oto) Sbt hiz se¢imi 1 Hiz ref. yukan
EMC |Metal Cikarmayin Cikarin Cikann DI4 Hata resetleme Sbt hiz segimi 2 Hiz ref. asadn
Plastik D Cikarmayin 2) Cikarmayin Cikarmayin AlL/DI5 Hiz ref.(Manuel) Hata resetleme (DI5) Sbt hiz secimi 1 (DI5)
VAR [Metal Gikarmayin Gikarmayin Gikarin (AIL,0..10V)
Plastik Cikarmayin Cikarmayin Cikarmayin A2 Hiz ref. (Oto) (4...20 mA) Hiz ref. (0...10 V) kullamimaz
1) Kuzey Amerika'da satilan siiriiciilerde plastik bir EMC vidasi bulunur. PID Manuel/PID
2) Dahili EMC filtresini baglamak igin metal vida (siiriicii teslimatina dahildir) takilabilir. DI1 Start/Stop Start/Stop (Manuel)
.o - DI2 Dabhili ayar noktasi segimi 1 Manuel(1)/PID(0)
8' Gug kabIOIa"nl baglama DI3 Dahili ayar noktasi sezimi 2 Start/Stop (PID)
Baglant1 semas1 (blendajh kablolar) D4 Sabit hiz secimi 1 Sabit iz secimi 1
"ACS180 ! Al1/DI5 | PID ayar noktas (Al1, 0...10 V) Manuel mod hiz ref. (A1, 0...10 V)
1 1 Al2 Proses geri beslemesi (4...20 mA) Proses geri beslemesi (4...20 mA)
i | 3kablolu Modbus
i } DIl Start(darbe) Start/Stop (Manuel)
: : DI2 Stop(darbe) ileri/Geri (Manuel)
i ! DI3 fleri(0)/Geri(1) Manuel(1)/Modbus(0)
' DI4 Sabit hiz segimi 1 Hata resetleme
AI1/DI5 |Sabit iz secimi 2 (DI5) Sabit hiz se¢imi 1 (DI5)
A2 Hiz ref. (0...10 V) Hiz ref (Manuel, 0...10 V)
. DO Gahsiyor
e olar RO |Hata()
AO Cikig frekansi (0...20 mA)

1. Kesicicihaz

2. iki koruyucu topraklama iletkeni. PE iletkenin kesit alan1 10 mm? Cu veya 16 mm? Al
degerinin altinda oldugunda, IEC/EN61800-5-1 suriiclii glivenligi standardina gore iki PE
iletkeni kullamimasi zorunludur. Ornegin, dérdiincii iletkene ek olarak kablo blendajim
kullanabilirsiniz.

3. Dérdiinciiiletkenin veya blendajin iletkenligi PE iletkeniyle ilgili gereksinimleri kargilanmyorsa
ayn bir topraklama kablosu veya hat tarafi i¢in ayn PE iletkeni olan bir kablo kullanin.

4.  Belandajin iletkenligi yeterli degilse veya kabloda simetrik olarak olusturulmus bir PE
iletkeni yoksa motor tarafi i¢in ayn bir topraklama kablosu kullanin.

5. Motor kablosu ve fren direnci kablosu (kullamhyorsa) igin 360 derece kablo blendaji
topraklamas gerekir. Giris gli¢ kablosu icin de 6nerilir.

6.  Frendirenci ve direng kablosu (istege bagh, yalmzca R2...R4 igin).

Baglant: prosediirii (blendajh kablolar)

Sikma torklan igin bkz. Glic kablolari icin terminal verileri.

1. Yerel dildeki gerilim uyan etiketini
slirticlye yapistirin.

2. Motor kablosunu soyun.

3. Motor kablosu blendajim motorun
altinda topraklayin.

4.  Motor kablo blendajin1 demet halinde
bikiin, isaretleyin ve topraklama
terminaline baglayin.

5. Motor kablosunun faziletkenlerini T1/U,
T2/V ve T3/W terminallerine baglayn.

6.  Fren direnci kullamyorsamgz, fren direnci
kablosunu R- ve UDC+ terminallerine
baglayn. Blendajh bir kablo kullanin ve
topraklama kelepgesi altinda topraklayin.

7.  R-ve UDC+ terminal vidalarinin
sikildigindan emin olun. Kablolan
terminallere baglamiyorsamz da bu
achmi uygulayin.

8.  Giris gli¢ kablosunu soyun.

9.  Giris gl¢ kablosunun blendaji varsa,
blendaji topraklama kelepgesinin
altinda topraklayin. Ardindan blendaji
biikerek demet haline getirin, isaretleyin T RKEEE
ve topraklama termingline ba§§laym. 7 R&;ii\‘\\‘\‘\ N\

10. Giris glicli kablosunun PE iletkenini
topraklama terminaline baglayn.
Gerekirse ikinci bir PE iletkeni kullamin.

11.  3fazhsiriicilerde, giris gli¢ kablosunun ﬂ
faziletkenleriniLl, L2 ve L3 @@@
terminallerine baglayin. 1 fazh ﬂ L
surlcllerde, faz ve nétr iletkenlerini L ve

;

N terminallerine baglayin CRC OO
12. Kablolar mekanik olarak sirictnin <! e
disina baglayin. O QC 3 U=
R2..R4
g. ontrol kablolarim Alttan
aglama
Baglant: prosediirii
Baglantilan sectiginiz uygulama makrosunun |
varsayilan kontrol baglantilarina gére yapin. it
Sinyal kablosu ciftlerinin biikiimind, endiiktif | T J)
kuplaji 6nlemek i¢in terminallere miimkiin CE
oldugunca yakin tutun. c =
1. Kontrol kablosunun dis blendajinin bir ﬂ L
kismin topraklama igin soyun. w
2. Dis blendaji topraklama tirnagina 3
baglamak igin 360 derecelik bir 3 @ O

topraklama kelepgesi kullanin.
3. Kontrol kablosu iletkenlerini siyirin.

4. iletkenleri dogru kontrol terminallerine baglayin. iletkeni, basmah bir terminale yerlestirin.
Serbest birakmak icin, diiz uglu bir tornavida yardimiyla agma/kapama diigmesini sonuna
kadar bastirarak iletkeni gekin.

5. Kontrol kablolarint mekanik olarak stirticiniin disina baglayin.

Dahili haberlesme baglantis
Haberlesmeyi, siirliciiniin 6n kismindaki EIA-485 Modbus RTU terminaline baglayin.
Modbus RTU iletigimini tiimlesik endiistriyel ag sistemi ile yapilandirmak igin:
1.  Haberlesme kablolarinm ve gerekli G/C sinyallerini baglayin.
2. Sonlandirma ve bias ayarlarin1 yapmak icin jumper kullanin.
3. Sirliciyl cahstirin ve gerekli parametreleri ayarlayin.
Bir baglant1 6rnegi asagida gosterilmektedir.

3) =~

IR o]

Sonlandirma

ACIKI) Jlﬂsvsnlandlrma JlE Sonlandirma Jlmigwgpd!rma
by o Modbus | |;, BRI KAPALI Modbus 12| Modbus modu
Otomasyon Siiriicii Siiriicii Siiriicii

kontrol cihaz

1) Haberlesmenin uglarindaki cihazlarda sonlandirma ACIK olarak ayarlanmahdir. Diger tim
cihazlarda sonlandirma Kapah olarak ayarlanmahdir.

2) Kablo blendajlarim her bir siirlictide birbirine baglayin, ancak bunlan siirlicliye baglamayin.
Blendajlan sadece otomasyon kontrolériindeki topraklama terminaline baglayin.

3) AGND iletkenini otomasyon kontroldriindeki sinyal topraklama referansi terminaline baglayn.

10. Siiriicliyii devreye alma

UYARI! Suirticlyll devreye almadan énce, kurulumun tamamlandigindan emin olun.
Ayrica motoru cahstirmanin guvenli oldugundan da emin olun. Hasar veya
yaralanma riski varsa motorun diger makinelerle baglantisini kesin.

VAN

Kullamer arabirimi hakkinda bilgi igin, bkz. ACS180 User interface guide (3AXD50000606696
[Ingilizce]).

1.  Sduriclye glic verin.
2. Birimleri segin (uluslararasi veya ABD). Motor verileri

gorinimiinde, motor tipini segin: Asynid Sealar

AsynM: Asenkron motor

PMSM: Sabit miknatish senkron motor 075k 1904
3. Motor kontrol modunu ayarlayn.

Vektor: Hiz referansi. Bu mod, bircok uygulama igin 4000 B0.0Hz

uygundur. Siirlici ilk kez ¢cahstinldiginda otomatik bir
hareketsiz ID run gerceklestirir.

1460 50.0M
Skaler: Frekans referansi Bu modu sabit miknatish senkron pm m

motorlarda kullanmayn. Uy W@Eoscp
Bu modu asagidaki durumlarda kullamn: 0.an
® Motor sayisinin degigsme ihtimali varsa. 50 He,

® Nominal motor akimi siirlicliniin nominal siriicl akimmmn kW ,°C

%20’sinin altindaysa.
Nominal motor de@erlerini ayarlayin.

©)
5. Motoru cahstinn ve donis yoniini kontrol edin. Yon
yanhssa, sunlan yapabilirsiniz:
® Faz siras1 ayarini degistirme veya l& 50s 50s
* motor kablosunun faz sirasim degistirme. hlax EN
Not: Vektdr kontrol modunda, siiriicii ilk baglatmada 1EDD_VF'3-4DA
otomatik bir durma halinde tanimlama ¢ahsmasi Min
gerceklestirir. Orpm
6.  Motor kontrolii gériinimiinde, baslatma ve durdurma
modunu ayarlayin.

7. Hizlanma ve yavaslama siirelerini ayarlayin. @
8. Maksimum ve minimum hizlan ayarlayin. </
9.  Kontrol makrolari gérinimiinde, uygun makroyu segin. a0l
10. Surlici parametrelerini uygulamaya gore ayarlayin. Ayrica, 1% 24 Lo ¥

1
Gelismis kontrol panelini (ACS-AP-x) veya Drive Composer I+ 44—
bilgisayar uygulamasim kullanabilirsiniz. Modbus

FID RTU



https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
https://library.abb.com/
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000606696&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000606696&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch

Uyanlar ve hatalar

Par. No. Par. Ad Ayarlar/Arahk (varsayilan deger kahn yazi ile

gosterilmistir)

UYARI! Siirlict kontrol programinin otomatik hata sifirlama veya otomatik yeniden
baslatma islevlerini etkinlestirirseniz tehlikeli durumlarin meydana gelmeyecegin-
den emin olun. Bu iglevler siirlicliyli otomatik olarak sifirlar ve siirlici hatadan veya
besleme kesintisinden sonra ¢ahsmaya devam eder. Bu islevler etkinlestirilirse,
kurulum, IEC/EN 61800-5-1 standarchnin 6.5.3 bendinde tamimlanchd gibi 6rnegin
“BU MAKINE OTOMATIK OLARAK CALISIR” seklinde agikca isaretlenmelidir.

A\

28.23 | Constant frequency sel2 | [0]Her zaman kapah, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

28.26 |[Constant fregency 1 -500,00 ... 500,00 Hz, 5 Hz

28.27 | Constant freqency 2 -500,00 ... 500,00 Hz, 10 Hz

28.28 | Constant fregency 3 -500,00... 500,00 Hz, 15 Hz

28.72 |Freq acceleration time 1 {0,000 ...1800,000s,3s

28.73 |Freq deceleration time 1 {0,000 ...1800,000s,3s

Grup 30 Limitler

Kod Acgiklama

1) IEC/EN/UL 61800-5-1 listesini korumak icin 6nerilen brangsman koruma sigortalan
kullamImahdhr.

2) Siriicy, bu tabloda verilen sigortalarla korundugunda maksimum 480 V (480 V siirliciler)
veya 240 V (240 V siriculer) degerinde en fazla 100000 simetrik amper (rms) saglayabilen bir
devrede kullamma uygundur.

3) T Simfi sigortalara alternatif olarak, 3 fazh siriiciilerin brangsman devresi korumasi igin

ayn voltaj ve akim degerine sahip J Simfi veya CF Simfi sigortalan kullanabilirsiniz.

4) Brangman devre korumasi olarak kullanilabilecek ek UL sigortalar ve devre kesiciler igin bkz.
Alternate Fuses, MMPs and Circuit Breakers for ABB Drives (3AXD50000645015 [Ingilizce]).

Giic kablolan icin terminal verileri

2310 Asin akim. Cikis akirm dahili limitten fazla. Buna bir topraklama hatasi veya faz
kayb1 neden olabilir.

2330 Topraklama kagagn. Genel olarak motorda veya motor kablosundaki bir
topraklama hatasimn neden oldugu yiik dengesizligi.

2340 Kisa devre. Motorda veya motor kablosunda bir kisa devre var.

3130 Girig faz1 kaybi. DC bara gerilimi osilasyonda.

3181 Ters baglanti. Giris ve motor kablosu baglantilar yanhs.

3210 DC bara asin gerilimi. DC barada asin gerilim var.

3220 Dusuk DC bara gerilimi. DC barada dustik gerilim var.

3381 Cikis fazi kaybi. Ug fazin Gigli de motora bagh degil.

30.11 [Minimum speed -30000,00 ... 30000,00 rpm, -1500,00 rpm Kasa tipi | L1, L2, L3, T1/U, T2/V, T3/W, R-, R+/UDC+, UDC- PE

30.12 | Maximum speed -30000,00 ... 30000,00 rpm, 1500,00 rpm Min. kablo Maks. kablo Sikma torku Maks. kablo | Sikma torku

30.13 | Minimum frequency -500... 500 Hz, -50 Hz boyutu (som/ | boyutu (som/ boyutu (som/

30.14 |Maximum frequency -500 ... 500 Hz, 50 Hz damarh) damarh) damarh)

30.17 |Maximum current degere baghdir mm? [AWG| mm? [AWG| N.m [lbfing| mm? [AWG]| N-m [Ibfiing
Grup 31 Hata fonksiyonlan RO 0,2/0,2| 18 6/4 10 [0,5..0,6 5 6/4 10 1,2 10,6

31.11 |Fau|t reset selection |[0]Ku||an1|m1yor, [2]D11, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5 R1..R2 0,2/0,2| 18 6/6 8 [05...06 5 6/4 10 1,2 10,6
Grup 40 Proses PID grup 1 R3 0,5/05| 20 | 16/16 | 6 [12..15[11.13| 16/16 | 6 12 | 106

40.07 |Process PID operation [OIKAPALLI, [1]ACIK, [2]Strlict cahsirken ACIK R4 0,5/0,5| 20 25/35 B 2,5..37]|22..32| 25/35 2 1,2 10,6

mode
Notlar:

40.08 |Set1feedback1 source |[8]All ylizdesi, [9]AI2 yiizdesi

40.16 |Setlsetpoint 1source |[2]Dahili ayar noktasi, [11]All yUzdesi, [12]AI2 yiizdesi

40.24 |Setlinternal setpoint O [-200000,00 ... 200000,00, 0

40.31 |Set1deviation inversion |[0]Ters cevrilmedi (Ref - Fbk), [1]Ters cevrildi (Fbk - Ref)

5091 Glvenli moment kapatma. Glivenli moment kapatma (STO) fonksiyonu agik.
6681 EFB haberlesme kaybi. Dahili haberlesmede kesinti.

AFF6 Tammlama ¢ahsmasi. Motor ID run cahismasi sonraki start sirasinda gergeklesir.
FA81 Guvenli moment kapatma 1: Glvenli moment kapatma devresi 1 anzah.

FA82 Guvenli moment kapatma 2: Glivenli moment kapatma devresi 2 anzah.

40.32 |[Setlgain 0,01...100,00,1

En sik kullamlan parametreler listesi

Parametrelerin tam listesi i¢in siirlicli yazihm kilavuzuna bakin.

40.33 |[Setlintegrationtime [0,0...9999,05s,60s

®  Belirtilen minimum kablo boyutu, maksimum yiikte yeterli akim tasima kapasitesine
sahip olmayabilir.

® Terminaller, belirtilen maksimum kablo boyutundan bir boyut daha biiyiik iletkeni kabul
etmez.

® Terminal basina maksimum iletken sayis1 1'dir.

Bos yer gereksinimleri

Par. No. Par. Adh Ayarlar /Arahk (varsayilan deger kahn yazi ile
gosterilmistir)

Grup 45 Enerji verimliligi . Ustte Altta Yanlarda
4511 [Energy optimizer [[0]Devre chg, [1]Etkin Kasa tipi mm ing mm ing mm ing

Grup 58 Dahili haberlesme RO 75 3 75 3 50 2
58.01 |Protocol enable [0]Hi¢biri, [1]]ModbusRTU R1...R4 75 3 75 3 0 0

58.03 Node address 0...255,1

Grup 99 Motor verileri

99.03 |Motor type [0]Asenkron motor, [1]Sabit miknatish motor

58.04 |Baud rate [1]4800, [2]9600, [3]19200, [4]38400, [5]57600,

[6]76800, [7]115200

99.04 |Motor control mode [0]Vektor, [1]1Skaler

58.05 |Parity [018 HIGBIRI 1, [1]8 HICBIRI 2, [2]8 CIFT 1, [3]8 TEK 1

99.06 |Motor nominal current |degere baghdir

58.06 |Communication control [[O]Etkin, [1]Ayarlan tazele

99.07 |Motor nominal voltage |degere baghdir

99.08 |Motor nominal
frequency

degere baghdir

58.14 [Communication loss [O]Eylem yok, [1]Hata, [2]Son hiz, [5]Uyan

99.09 |Motor nominal speed degere baghdir

99.10 |Motor nominal power degere baghdir

99.11 Motor nominal cos¢ 0,00 ...1,00

99.12 |Motor nominal torque | degere baghdir

99.16 |Motor phase order [oJuvw,[1]JuwV

Grup 01 Gergek degerler (salt okunur)

1.01 Motor speed used -30000,00 ... 30000,00 RPM

1.06 Output frequency -500,00 ... 500,00 Hz

1.07 Motor current 0,00 ...30000,00 A

1.10 Motor Torque -%1600,00 ... %1600,00

111 DC voltage 0,00 ...2000,00 V

action

Degerler

Giris akim Gikis degerleri
Tip Bobin- Bobinli Maks. Nominal Hafif sartlarda Agrr sartlarda
ACS180- siz akim kullanim kullanim kullanim
04x-... h h Imax N | P | ha | PLy ha | Paa

A A A A [ kW A [kw ] hp A [ kw [ hp
1 fazh Uy =230 V (arahk 200 ... 240 V)
02A4-1 5 33 3,2 24 0,37 23 [037] 05 1,8 ]10,25 0,33
03A7-1 6,9 4,8 4,3 37 055 | 35 [055]075| 24 [037]05
04A8-1 9 6,2 6,7 4,8 0,75 46 | 0,75 1 3,7 [ 0,55 0,75
06A9-1 | 12,6 9,2 8,1 6,9 11 | 66 | 110 | 15 [ 45 ]0o75] 1

113 Output voltage 0...2000V

07A8-1 17,3 12 11,9 78 1,5 7,4 1,5 6,6 L1 1,5

114 Output power -32768,00 ... 32767,00 kW

Grup 5 Teghisler (salt okunur)

2
09A8-1 21,8 17 13,3 9,8 2,2 9,3 2,2 3 7,4 15 2
12A2-1 23,9 21,1 17,6 12,2 3 1,6 3 3 9,8 2,2 3

5.02 [Run-time counter [0 ... 65535 giin

3 fazh Uy =230 V (arahk 200 ... 240 V)

511 [Inverter temperature  [-40,0 ... %160,0

02A4-2 | 36 24 3,2 24 [037] 23 [037] 05 | 1,8 [0,25][0,33

Grup 10 Standart DI, RO

03A7-2 5,6 3,7 4,3 37 055 ] 35 |055[075| 24 |037] 05

10.24 | RO1 source | [2]Cahsmaya hazir, [71Cahsiyor, [14]Hata, [16]Hata/Uyan

04A8-2 7,2 4,8 6,7 4,8 0,75 46 | 0,75 1 3,7 | 0,55 |0,75

Grup 11 Standart DI, RO

06A9-2 | 104 | 69 8,1 69 | 1,1 | 66 | 11 | 15 | 45 [075] 1

11.06 [DO output source [[21Gahsmaya hazr, [7]Cahsiyor, [14]Hata, [16]Hata/Uyan

07A8-2 11,7 78 11,9 78 15 7,4 15 2 6,6 11 15

1121 | DI5/AIL configuration  [[O]Dijital giris, [1]Analog girig

09A8-2 | 147 | 938 133 98 | 22 [ 93 [ 22| 3 [74 |15 ] 2

Grup 12 Standart Al

15A6—2 19,2 15,6 19,3 15,6 3 14,6 3 3 10,7 | 22 3

12.15 | AlIl unit selection [2]V, [10]mA

17A5-2 23,6 17,5 22 17,5 4 16,7 4 5 12,2 3 3

Not: RO kasa tipi i¢in, 50 mm’lik kenar boglugu gereklidir. Ortam sicakhdi < 40°C ise, yan yana
monte edilebilir.

Boyutlar ve agirhklar

lID !

EEEN 000
OmO kil

Kasa Boyutlar

tipi H1 H2 H3 w D M1 M2

Agirhklar

mm| in¢ ([mm| in¢ | mm | ing [mm| in¢ | mm | in¢ [mm| in¢ | mm | in¢ | kg |pound

RO |174(6,85|209|8,23| 136 (5,35| 70 | 2,76 | 143 |5,63| 60 |2,36| 164 (6,46(0,92| 2,03

Rl |190(7,48(220(8,66( 152 |598| 70 | 2,76 | 143 |5,63| 60 |2,36| 180 |7,09(1,24| 2,73

R2 |202|7,95|2309,06(164,5|6,48(120 | 4,72 | 143 |5,63|106|4,17[190,5 7,5 |1,92| 4,23

R3 |205|8,07|241| 9,5 |164,5|6,48| 170 | 6,69 | 174 |6,85|148(5,83| 191 |7,52| 3,3 | 7,28

R4 |205|8,07|240(9,45|164,5|6,48(260|10,24|178,6| 7,03 234 |9,21| 191 |7,52| 5,3 | 11,69

Ortam kosullan

Gereklilikler Cahsma sirasinda (sabit kullamim amaciyla kurulmus)

Kurulum yerinin
rakim

0...2000 m (0 ... 6562 fO)

Deger diisiirme:

Cikis akimi, 1000 m (3281 ft) tzerindeki her 100 m (328 ft) igin %1
dusurilmelidir.

12.17  [All min -22,000...22,000mAyadaV,0mAyadaOV

25A0-2 | 27,7 25 31,5 25 55 | 242 | 55 | 75 (175 ] 4 5

Cevre hava sicakhg1 [RO kasa tipi icin:

-10 ... +50 °C (14 ... 122 °F). Donmaya izin verilmemelidir.

19.17 Local control disable [O]Hay1r, [1]Evet

Grup 20 Start/stop/y6n

3 fazh Uy =460V (arahk 440 ... 480 V)

12.18 |[All max -22,000 ... 22,000 mAyadaV,20 mAyada1l0V 033A-2 33,9 32 45 32 7,5 30,8 | 7,5 10 25 55 | 7,5 \ e
12.19 |Allscaled atAllmin __|-32768,000 ... 32767,000, 0 048A2 | 484 | 48 | 5716 | 48 11 | 462 | 11 | 15 | 32 | 75 | 10 R1..R4 kasa tipleriicin: o o
12.20 |All scaled at All max -32768,000 ... 32767,000, 50 055A-2 66 55 86.4 55 1 52’8 n 15 28 1'1 15 -10 ... +60 °C (14 ... 140 °F). Donmaya izin verilmemelidir.
- — _ ’ ’ 2 2 4 Hardware Manual (3AXD50000467945 [Ingilizce]) icinde deger
12.25 | Al2 unit selection [2]V, [10]mA 3 fazh Uy =400V (arahk 380 ... 415 V) disirmeye bakin.
1227 |Al2 min -22,000... 22000mAyadaV,0mAyada 0V 01A8-4 | 28 15 22 18 | 055] 1,7 [055] - | 12 [037] - Bagilnem <%95 (JEC 60068-2-78) yogusma olmadan
1228 | Al2 max -22,000...22,000mAyadaV,20mAyada10V 02A6-4 | 3,6 1,9 3,2 26 | o075 | 25 o075 - 18 055 - Kirlilik dlizeyleri lletken toza izin verilmez.
12.29 |AI2 scaled at AI2 min -32768,000 ... 32767,000,0 03A3-4 46 2,5 43 33 1,1 3,1 1,1 _ 24 | 075 _ Darbe veya serbest 1zin verilmez
12.30 |AI2 scaled at Al2 max -32768,000 ... 32767,000, 50 04A0-4 6,3 33 59 4 15 38 15 N 33 11 N diistis
Grup 13 Standart AO 05A6-4 | 91 | 46 | 72 | 56 | 22 | 53 |22 | - | 4 |15 - isaretler
13.12 AOL1 source [31Cikis frekansy, [4]Motor akimm 07A2-4 12 59 101 72 3 68 3 _ 56 22 _ §
13.15 AO1 unit selection [2]V, [10ImA 09A4-4 13 7'9 13' 9'4 4 8’9 4 _ 7'2 é N Gegerli isaretler Urlinin tip etiketinde gosterilmistir.
13.17 |AO1 source min -32768,000 ... 32767,000, 0 12864 | 174 12’ 5 16.9 12’ s | 55 1’2 55 " 9’ 2 4 " _
13.18 |AO1 source max ] :32768,000 ... 32767,000, 50 7A0-4 | 252 17 22,7 7 75 | 162 | 75 R 126 | 55 R ¢ us UK 2bn | TwvaoRo )
13.19 |AOloutatAO1lsrcmin |-22,000...22,000mAyadaV,0mAyadaOV 25A0-4 318 25 30,6 25 11 238 11 N 17 75 N Cn %
13.20 [AO1 out at AO1 src max [-22,000...22,000mAyadaV,20mAyadal0V 033a2 | 407 3 75 = = 1305 15 . 25 | 11 . LISTED — Aw“’p
Grup 19 Gahgma modu . - c i U
038A-4 49 38 57,6 38 18,5 36 | 18,5 - 32 15 - E UL RCM EAC UKCA KC EIPyesil WEEE TUV Nord
19.11 Extl/Ext2 selection [0IEXT1, [1]EXT?2, [3]DI1, [4]DI2, [5]DI3, [6]DI4, [7]DI5, 045A-4 557 25 68.4 25 22 22 22 38 185 . .
[32]Dahili haberlesme - 3 2 - 51 - | Gilivenli moment kapatma (STO)
050A-4 | 557 50 81 50 22 48 22 - 45 22 -

Surtct, IEC/EN 61800-5-2 uyarinca bir Glivenli moment kapatma islevine (STO) sahiptir.
Ornegin, siirlicliyl tehlike durumunda (bir acil durdurma devresi gibi) durduran giivenlik

21,01 |Start mode [0]H1zh, [1]Sabit zaman, [2]Otomatik

2102 |Magnetization time 0 ...10000 ms, 500 ms

21.03 |Stop mode [O]Serbest, [1]IRampa

21.19 Scalar start mode [O]Normal, [1]Sabit zaman, [2]Otomatik, [3]Moment

Yikseltme, [5]H1zh start

Grup 22 Hiz referans: segimi

22.11 Extl speed refl [1]Al1 Slcekli, [2]AI2 Slgekli, [B]EFB refl, [9]JEFB ref2, [16]PID

22.18 |Ext2 speed refl [01Sifir, [1]AIL Glcekli, [2]AI2 lgekli, [B]EFB refl, [9]EFB

ref2, [16]PID

22.22 |Constant speed sell [O]Her zaman kapal, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.23 |Constant speed sel2 [O]Her zaman kapal, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

akim.

Imax Maksimum cikis akimi. Cikis frekans19 Hz'den az oldugunda her 10 dakikada bir 2
saniye igin kullamlabilir.

Iy Nominal ¢ikig akimi. Maksimum siirekli rms ¢ikis akimi (agin yiik yok).

Ig  Strekli rms ¢ikis akimi. Her 10 dakikada bir 1 dakika boyunca %10 agin yiike izin verir.

Iyg  Strekli rms ¢ikis akimi. Her 10 dakikada bir 1 dakika boyunca %50 agin yiike izin verir.

Py Nominal kullammda tipik motor giicii (agin yiik yok)

P,y Hafif sartlarda kullanimda tipik motor glicli (%10 asin yik)

Py Tipik motor glicli agir sartlarda kullamm (%50 agin yiik)

Kilowatt degerleri cogu IEC 4 kutuplu motor igin gegerlidir. Beygir glici degerleri cogu

NEMA 4 kutuplu motor icin gecerlidir.

Sigortalar ve tipik giris besleme kablosu boyutlan

20.01 | Extl commands [0]Secilmedi, [1]in1 Start, [2]In1 Start;In2 Yon, [3]in1 lleri 01A8-4 19 13 2,2 - - 1,6 - 0,75 | 11 - 0,5 devrelerinin son aktiiator cihazi olarak kullamlabilir.
start;In2 Geri start, [4]In1P Start;In2 Stop,[5]In1P 02A6-4 2,4 1,6 32 - - 21 - 1 1,6 - 075 STO fonksiyonu etkinlestirildiginde, siiriicli ¢ikig agamasi giic yan iletkenlerinin kontrol
Start;In2 Stop;In3 Yon, [6]In1P lleri start;In2P Geri 03A3-4 3,5 2,1 43 - - 3 - 1,5 2,1 - 1 gerilimini devre dis1 birakarak, siriicliniin motorun dénduriilmesi igin gerekli momenti
start;In3 Stop, [14]Dahili haberlesme 04A0-4 46 28 59 N - 35 N > 3 N 15 Uretmesini engeller. Kontrol program, 31.22 parametresiyle tammlanan bir gésterge
- > 2 2 2 z olusturur. Glivenli moment kapatma etkinlestirildiginde motor ¢ahsiyorsa serbest durus
20.03 [Extl 1-n1 source [0]Her zaman kapal, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5 05A6-4 | 69 38 72 - - 4.7 - 3 34 - 2 yapar. Aktivasyon anahtan kapatildiginda STO devre disi birakihr. Tekrar baglatmadan énce
20.04 |Extlin2 source [O]Her zaman kapah,[2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5 07A2-4 9,2 5 10,1 _ R 6 - 3 4,8 R 3 olusan tiim anzalar sifirlanmahdhr.
2005 |Extlin3source [0]Her zaman kapah, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [S]DI4, [6]DI5 09A4-4 | 10,3 6,7 13 - - 7,6 - 5 6,3 - 3 STO fonksiyonu, glivenlik fonksiyonunun uygulanmasinda her iki kanahn da kullamlmasi
20.06 |Ext2 commands [0]Segi|medir [1]In1 Start, [2]In1 Start;In2 Yon, [3]Inl lleri 12A6-4 14,8 11 16,9 _ _ 11 _ 7,5 7,6 _ 5 ggreken yedekli mimarivye sahiptir. Glvenlik yeri!gri yedekli kullamm igin hesaplanmistir ve her
start;In2 Geri start, [4]In1P Start;In2 Stop,[5]In1P 17A0-4 203 1 227 R N 14 N 10 11 N 75 iki kanahn kullamimadigr durumlarda gecerli degildir.
Start;In2 Stop;In3 Yon, [6]In1P ileri start;In2P Geri 25704 26’6 21 30'6 - - 21 - 15 ) - 1’0
start;In3 Stop, [14]1Dahili haberlesme 033A4 33'7 > 4£'; > 20 2 s UYARI! STO fonksiyonu, siiriicii ana ve yardimci devrelerinden gelen gerilimi
20.08 [Ext2inlsource [O]Her zaman kapah, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5 = J = - = - kesmez.
2009 |Ext2in2 source [OlHer zaman kapah, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5 038A-4 | 413 | 34 | 576 - - 34 | - {2 |27 | - |20
20.10 |Extz2in3 source [0]Her zaman kapah, [21DIL, [3]DI2, [4]DI3, [5IDI4, [6]DI5 045A-4 | 46,9 | 40 | €84 | - - {40 4 - 130 1340 - 125\
3 : : : 050A-4 | 46,9 42 81 - - 42 - 30 40 - 30 " i L. . .
20.21 Direction [O]Talep, [1]lleri, [2]Geri ™ = P (kW) 16 230 V ve 200 Vici G P (ho)ile 480V iGn o ®  Serbest sekilde durdurma kabul edilebilir bir durum degilse STO'yu etkinlestirmeden
Grup 21 Start/stop modu I otor glicti Py (kW) ile ve Gin ve motor giicti P g (hp)ile icin girs o6nce uygun durdurma modunu kullanarak siriiciiyli ve makineyi durdurun.

®  STO fonksiyonu diger tiim siirlicli fonksiyonlarim gecersiz kilar.

Kablolama
Guivenlik kontaklan birbirine gére 200 ms igerisinde agihp kapanmahdir.
Baglanti icin cift blendajh bukimli kablo cifti dnerilir. Anahtar ve striicli kontrol tnitesi
arasindaki kablolarin maksimum uzunlugu 300 m'dir (1.000 ft). Kablo blendajim yalmzca
kontrol tinitesinde topraklayin.

Onaylama

Bir glivenlik fonksiyonunun glivenli sekilde cahsmasim saglamak igin dogrulama testi
gereklidir. Test, glivenlik fonksiyonu hakkinda yeterli uzmanhk ve bilgiye sahip yetkin bir kisi
tarafindan gergeklestirilmelidir. Test proseddirleri ve raporu bu kisi tarafindan belgelenmeli
ve imzalanmahdir. STO fonksiyonu dogrulama talimatlari siirlicli donamm kilavuzunda

2226 |Constant speed 1 -30000,00 ... 30000,00 rpm, 300 rpm Tip Sigortalar 2734 ﬁab"i."e‘ké"‘ Kta.‘s.a bulunabilir.
2227 |Constant speed 2 -30000,00 ... 30000,00 rpm, 600 rpm ACS180 96 9R UL simf T oyutian (Cv) ! Teknik veriler
22.28 |Constant spe?d 3 -30000,00 ... 30009,00 rpm, 990 rpnj _ -04x-... ABB tipi Bussmann tipi Bg:;:g\na;:{ mm? AWG *  S1veS2'de “1” olarak yorumlanacak minimum gerilim: 13V DC
22.71 Moto!' potentiometer [O]Devre dis, [1]Etk1n (stop edince/glic ver1|d?g1nde . = *  STO reaksiyon siiresi (tespit edilebilir en kisa kesinti): 1 ms
function baslat), [2]Etkin (her zaman devam et), [3]Etkin (gercege 1 fazh Uy =230 V (arahk 200 ... 240 V) *  STO tepki siiresi 2 ms (tipik), 5 ms (maksimum)
baslat) 02A4-1 C10G10 FWP-32GL4F JIN-6 3x1,5+15 | 16 | RO *  Hata tespit siiresi: 200 ms icin farkh durumlardaki kanallar
22.72 Motor potentiometer -32768,00... 32767,00, 0,00 03A7-1 C10G16 FWP-32G14F JIN-10 3x1,5+15 16 RO . Hata reaksiyon siiresi: Hata algilama siiresi + 10 ms
initial value 04A8-1 C10G16 FWP-40G14F JIN-15 3x15+15 | 16 RO *  STO hata gésterimi (parametre 31.22) gecikmesi: < 500 ms
2273 |Motor potentiometer [0]Secilmedi, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5 06A9-1 C10G20 FWP-50G14F JIN-20 3x15+1,5 16 R1 ®  STO uyari gdsterimi (parametre 31.22) gecikmesi: < 1000 ms
up source 07A8-1 C10G25 FWP-50G14F JIN-25 3x25+25 | 14 RL °  Guvenlik bltlnltik diizeyi (EN 62061): SIL 3
22.74 | Motor potentiometer [0]Secilmedi, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [51DI4, [6]DI5 ® Performans diizeyi (EN ISO 13849-1): PL e
down source ¢ (:2:28_'11 22228 Em:ggg;; ;j:i: 3:;2 : ;2 i: s; Siiriicli STO, IEC 61508)12'd“e tammlanch@ gibi bir A tipi giivenlik bilegenidir. o
22.75 |Motor potentiometer 0,0...3600,05,40,0 s 2 , STO fonksiyonunun tam glivenlik verileri, tam anza oranlan ve anza modlariigin strtci
ramp time 3 fazh Uy =230 V (arahk 200 ... 240 V) donamm kilavuzuna bakin.
22.76 Motor potentiometer -32768,00... 32767,00, -50,00 02A4-2 C10G6 FWP-25G14F JIN-6 3x1,5+15 16 RO
min value 03A7-2 C10G8 FWP-32G14F JIN-10 3x1,5+15 16 RO Uyg unluk beyam
22.77 |Motor potentiometer  |-32768,00... 32767,00, 50,00 04A8-2 C10G16 FWP-32G14F JIN-10 3x15+1,5 16 RO = ==
max value 06A9-2 C10G16 FWP-50G14F JIN-15 3x15+15 | 16 RL =2 =2
Grup 23 Hiz referans rampasi 07A8-2 C10G20 FWP-50G14F JIN-20 3x25+25 | 14 RL - E
23.12 |Acceleration time 1 | 0,000 ...1800,0005s, 3,000 s 09A8-2 C10G25 FWP-50G14F JIN-20 3x25+25 14 R1
23.13 | Deceleration time 1 |0,000 ...1800,000s, 3,000 s 15A62 C10G32 FWP-50G14F 3IN-30 3x6+6 10 R2 ‘g
Grup 28 Frekans referans zinciri 7A5-2 C10G32 FWP-50G14F JIN-35 3%6+ 6 0 | Re g
28.11 |Extl frequency refl [1]AI1 Slcekli, [2]AI2 Glcekli, [B]EFB refl, [9]EFB ref2, 25A0-2 OFAFOOOHS50 FWP-80G22F JIN-50 3x6+ 6 10 R3 S .
[16]PID — - — , 033A-2 OFAFOO0H®63 FWP-100G22F JIN-60 3x10 +10 8 R3 E :
28.15 |Ext2 frequency refl Egglf[llré][éagll oSlgekli, [2]AI2 Slgekli, [B]EFB refl, [9]1EFB 048A2 | OFAFOOOHI00 FWP-150A JIN-100 3%257 16 7 RA % :
28.22 | Constant frequency sell | [0]Her zaman kapah, [2]DIL, [31DI2, [4]DI3, [5]DI4, [61DI5 055A-2 | OFAFOOOH100 | FWP-150A JIN-100 3x25+16 | 4 | R4  §
l 3 fazh Uy = 400 V (arahk 380 ... 415 V) veya 460 V (arahk 440 ... 480 V) E :
llgili belgeler 01A8-4 CloGa FWP-20G14F 7356 3x15+15 | 16 RO
5 s evreci tasarim bilgileri . 02A6-4 C10G6 FWP-20G14F J1S-6 3x1,5+15 16 RO
ACS180 kalavuz listesi ¢ (AB 2019/1781)g ACS180 Smart Guide 03A3-4 C10G10 FWP-20G14F 335-10 3x1,5+15 | 16 | RO
04A0-4 C10G10 FWP-25G14F J3s-10 3x1,5+1,5 16 R1
05A6-4 C10G16 FWP-25G14F J3s-20 3x1,5+1,5 16 R1
07A2-4 C10G20 FWP-32G14F J3s-20 3x2,5+2,5 14 R1
b 09A4-4 C10G25 FWP-32G14F J3s-25 3x2,5+2,5 14 R1 13
e 12A6-4 C14G32 FWP-50G14F 13530 3x25+25 14 R2 £
Ttk 17A0-4 C14G40 FWP-50G14F 135-35 3%6 + 6 10 R2 S
h E : r 2 I 25A0-4 OFAFOOOH50 FWP-80G22F J3s-50 3x6+6 10 R3 2
033A-4 OFAFOO0H63 FWP-100G22F J3s-60 3x10 + 10 8 R3
038A-4 OFAFOOOHB80 FWP-125A J15-80 3x10 +10 8 R4
OO L |
Orijinal talimatlann cevirisidir. 3AXD50000716890C 050A4 | OFAFOOOHI00 | FWP-150A 775-100 3x25+16 | 4 | R4
© Telif hakki 2022 ABB. Tiim haklan sakhdir.


https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000645015&LanguageCode=en&DocumentPartId=&Action=LaunchDirect
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK107680A8005&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://ecodesign.drivesmotors.abb.com/
http://ecodesign.drivesmotors.abb.com/
https://drives-abb.swipeguide.cn/guide/acs180-operation-guide
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000467945&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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