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Guvenlik

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlum, surlctyu cahstirirken, kurulum ve servis iglemlerini yaparken izlemeniz
gereken guvenlik talimatlarini igerir. Bu talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanma-
lara veya 6lumlere yol agabilir ya da sirtict, motor veya tahrik edilen ekipman hasar
gorebilir. Surtct Gzerinde galismadan 6nce guivenlik talimatlarini okuyun.

Uyarilarin kullanimi

Uyarilar, ciddi yaralanma veya 6lim ve/veya ekipmanin hasar gérmesine neden ola-
bilecek durumlari gosterir ve tehlikeleri nasil dnleyebilecegdiniz konusunda tavsiyeler
saglar. Bu kilavuzda asagidaki uyari simgeleri kullaniimaktadir.

Elektrik uyarisi, fiziksel yaralanmalara ve/veya ekipman hasarina yol agabilen
elektrikten kaynaklanan tehlikeler konusunda uyarir.

Genel uyari, elektriksel olmayan yollardan olugabilecek yaralanma ve/veya
hasar durumlarinda kullanilir.
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Kurulum ve bakim glivenligi

Bu uyarilar, suricl, motor kablosu ve motor Uzerinde ¢alisma yapan Kisiler icindir.

Elektrik glivenligi

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya
olimlere yol agabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Siiriiciiniin bakimi sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan yapiimahidir!

Besleme gerilimi verildiginde siiriicti, motor kablosu ve motor lizerinde islem
yapmayin. Besleme gerilimini kestikten sonra suirlicli, motor kablosu veya motor
Uizerinde islem yapmadan 6nce ara devre kondansatdrlerinin yliki bosaltmalar
icin 5 dakika bekleyin.

Multimetreyle asagidakileri her zaman 6lgiin (en az 1 Mohm empedans)

1. sduricu girig fazlar U1, V1 ve W1 ile toprak hatti arasinda gerilim olmadigini
2. BRK+ ve BRK- terminalleri ile toprak hatti arasinda gerilim olmadigini.
Sdrlci veya harici kontrol devrelerine eneriji verilirken kontrol kablolari Gzerinde
islem yapmayin. Harici olarak saglanan kontrol devreleri, striici besleme gerilimi
kesilmis olsa bile tehlikeli gerilim tagiyabilir.

Sdrlcu Uzerinde yalitim veya gerilim dayanim testleri yapmayin.

Bir IT sistemine (topraklamasiz gul¢ sistemi veya yiiksek direng topraklamali

[30 ohm Uizerinde] gli¢ sistemi) sirlicl takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde sistem, EMC filtre kondansatorleri yoluyla toprak potansiyeline
baglanir. Bu, tehlikeye veya surictde hasara neden olabilir. Bkz. sayfa 50.

Not: Dahili EMC filtresi sokiildugiinde, harici bir filtre olmadan strtici EMC
uyumlu olmayacaktir.

Kdsede topraklamali TN sistemine suricl takarken dahili EMC filtresinin
baglantisini kesin, aksi halde sirticii hasar gorecektir. Bkz. sayfa 50.

Not: Dahili EMC filtresi sokiildugiinde, harici bir filtre olmadan strtici EMC
uyumlu olmayacaktir.

Sdrlciye baglh olan tim ELV (asin disuk gerilim) devreleri esit potansiyele sahip
bir boélgede, yani, ayni anda erigilebilen tim iletken parcalarin aralarinda olugan
tehlikeli gerilimleri engellemek icin elektriksel olarak birbirlerine bagli olduklar bir
bdlgede kullaniimalidir. Bu, uygun fabrika topraklamasi sayesinde gergeklesir.

Not:

Motor durmus olsa dahi, U1, V1, W1 ve U2, V2, W2 Gli¢ Devresi terminallerinde
ve kasa boyutuna bagh olarak UDC+ ve UDC- veya BRK+ ve BRK- terminalle-
rinde tehlikeli diizeyde gerilim bulunur.
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Sabit miknatishi senkron motor siiriiciiler

Bunlar sabit miknatisl senkron motor surtcitiler ile ilgili ek uyarilardir. Talimatlara
uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya o6liimlere yol acabilir ya da ekipman hasar
gorebilir.

UYARI! Sabit miknatisli senkron motor dénerken surici Uzerinde galismayin.

Ayrica besleme gticu kesildigi ve inverter durduruldugu zaman, dénmekte olan
sabit miknatisli senkron motorlar striiciiniin ara devresine enerji verir ve besleme
baglantilarina gerilim saglanir.

Sdrici tzerinde kurulum ve bakim ¢alismalari yapmadan once:
* Motoru durdurun.

+ Adim 1 veya 2'ye gére ya da eger mumkinse her iki adima goére surucu gug
terminallerinde gerilim olmadigindan emin olun.

1. Motoru sirlctden bir glivenlik anahtari veya baska bir arag ile ayirin. Sirici
giris veya cikis terminallerinde gerilim bulunmadigindan emin olun (U1, V1,
W1, U2, V2, W2, BRK+, BRK-).

2. Motorun galisma sirasinda dénmeyecek durumda olmasini saglayin. Hidrolik
surtinme surdcdleri gibi hicbir sistemin dogrudan veya kege, tirnak, ip, vb gibi
herhangi bir mekanik baglanti yoluyla motoru déndiremeyeceginden emin
olun. Siricu giris veya ¢ikis terminallerinde gerilim bulunmadidindan emin
olun (U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+, BRK-). Siirlict ¢ikis terminallerini
birbirlerine ve PE'ye baglayarak gecici olarak topraklayin.

Genel guvenlik

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya
6lumlere yol agabilir ya da ekipman hasar gérebilir.

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

+ Delme isleminin sonucunda meydana gelen tozun kurulum sirasinda suricinin
icine kagmamasini saglayin. Sirlcunuln iginde bulunan ve elektrik agisindan
iletken olan toz hasara veya arizaya neden olabilir.

* Yeterli sogutma saglayin.
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Glvenli devreye alma ve galistirma
Bu uyarilar, ¢calistirma iglemini planlayan, suriciyd ¢alistiran veya kullanan kigiler
icindir.
Elektrik glivenligi
Sabit miknatisli senkron motor siiriiciiler

Bu uyarilar, sabit miknatisli senkron motor sirtcdleriyle ilgilidir. Talimatlara uyulmamasi,
fiziksel yaralanmalara veya olimlere yol agabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

UYARI! Sabit miknatisli senkron motoru nominal devrinin 1,2 katindan fazla
calistirmak tavsiye edilmemektedir. Motor asiri hizi, asir gerilime neden
olabilir ve bu da surlclye kalici zarar verebilir.

Genel giivenlik

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya
olimlere yol agabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

» Suricuyu ayarlamadan ve hizmete almadan dnce, motor ve tahrik edilen tim
ekipmanin surtctnun tim hiz araliklarinda ¢alismaya uygun oldugundan emin
olun. Surici, motorun dogrudan elektrik hattina baglanmasiyla, saglanan hizlarin
altinda ve ustunde calismasi i¢in ayarlanabilir.

» Tehlikeli durumlarin meydana gelme ihtimali varsa, otomatik ariza resetleme
fonksiyonlarini etkinlestirmeyin. Etkinlestirildiklerinde, bu fonksiyonlar strtclyu
resetler ve hatadan sonra galismaya devam eder.

* Motoru AC kontaktdrl veya kesme cihaziyla kontrol etmeyin (kesme yontemleri);
bunun yerine kontrol panelindeki start ve stop tuslarini & ve veya harici
komutlari kullanin (I/O veya fieldbus). DC kondansatérlerin izin verilen maksimum
sarj dongusu (gug vererek calistirma) dakika da ikidir ve maksimum toplam sarj
sayisi 15000'dir.

Not:

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

» Kontrol konumu lokal olarak ayarlanmadiysa (ekranda LOC yazmiyorsa), kontrol
panelindeki stop tusu surtclyd durdurmaz. Sirliclyt kontrol panelinden durdurmak
icin, ilk olarak LOC/REM tusuna ve sonra stop tusuna basin.
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El kitabina giris

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde kilavuzun uyumluludu, hedefledigi kesim ve amaci hakkinda bilgi verir.
Bu kilavuzun icerigini anlatir ve daha faz la bilgi icin ilgili kilavuzlar listesine referans
verir. B6limde ayrica surlcinin teslimati, kurulumu ve devreye alinmasini kontrol
etmek icin gerekli adimlardan olusan bir akis semasi da bulunmaktadir. Akis semasi,
bu kilavuzdaki bolimler/kisimlara referans vermektedir.

Gegerlilik

Bu kilavuz, ACS355 siiriicu yazihminin 5.100 veya Uzeri stirimleri icin gegerlidir.
Bkz. 3301 YAZILIM VERSIYON parametresi, sayfa 262.

Hedef kitle

Okuyucunun, elektrik, kablo baglantisi, elektrikli bilesenleri ve elektrik sema simgele-
rinin temellerini bildigi kabul edilmektedir.

Bu kilavuz diinyanin dort bir yanindaki okuyucular igin hazirlanmistir. Hem SI hem de
ingiliz 6lgli birimleri kullaniimaktadir. Amerika'daki tesisler icin 6zel ABD talimatlari
saglanmaktadir.

Kilavuz amaci

Bu kilavuz, surtcinln kurulumu, devreye alinmasi, kullanimi ve servisi i¢in gereken
bilgileri saglamaktadir.
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Kilavuz igerigi
Kilavuz asagidaki bélimlerden olusur:

Glivenlik (sayfa17), strticliyl calistirirken, devreye alirken, kurulum ve servis
islemlerini yaparken izlemeniz gereken guvenlik talimatlarini igerir.

El kitabina girig (bu bélim, sayfa 27), bu kilavuzun uyumlulugu, hedef kitlesi, amaci ve
icerigini aciklar. Ayrica bir hizli kurulum ve devreye alma akis semasi da igerir.

Calisma ilkeleri ve donanim agiklamalari (sayfa 27), calisma ilkelerini, diizeni, glic
baglantilarini ve kontrol arabirimlerini, tip belirtme etiketini ve tip belirtme bilgilerini
kisaca agiklar.

Mekanik kurulum (sayfa 33), kurulum tesisinin nasil kontrol edilecegini, teslimatin
ambalajindan nasil ¢ikarilacagini ve kontrol edilecegini ve suricinin mekanik olarak
nasil kurulacagini anlatir.

Elektriksel kurulumun planlanmasi (sayfa 39), motor ve suriicii uyumlulugunun nasil
kontrol edilecegini, kablolar, koruma ve kablo yolunun nasil segilecegini anlatir.

Elektrik kurulumu (sayfa 49), tertibatin yalitiminin ve IT (topraklamasiz) ve kdse top-
raklamali TN sistemleri) ile uyumlulugunun nasil kontrol edilecegini ve gii¢ kablolari
ve kontrol kablolarinin nasil baglanacagini anlatir.

Kurulum kontrol listesi (sayfa 59), stricliniin mekanik ve elektriksel donaniminin nasil
kurulacagi hakkinda bir kontrol listesi igerir.

Devreye alma, G/C ile kontrol ve ID run (sayfa 61), strlicinin nasil devreye alinacagini,
motor dénlsunin nasil devreye alinacagi, durdurulacagi ve yoninin degistirilecegini ve
1/O araylizli izerinden motor devrinin nasil ayarlanacagini anlatir.

Kontrol panelleri (sayfa 75), kontrol paneli tuglarini, LED gdstergelerini ve ekran alanlarini
aciklar ve ayarlarin kontrold, izlenmesi ve degistirilmesi icin panelin nasil kullanilacagini
anlatir.

Uygulama makrolari (sayfa 107), her bir uygulama makrosu hakkinda kisa bir agiklama
ve varsayllan kontrol baglantilarini gésteren bir kablo baglanti semasi agiklar. Ayni
zamanda bir makronun nasil saklanip geri ¢cagrilacagini anlatir.

Program 6zellikleri (sayfa 121), ilgili kullanici ayarlarinin, gergek sinyallerin ve hata ve
alarm mesajlarinin listeleriyle program 6zelliklerini agiklar.

Gergek sinyal ve parametreler (sayfa 179), gergek sinyalleri ve parametreleri agiklar.
Ayrica, farkli makrolarin varsayilan degerleri de listeler.

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii (sayfa 315), dahili fieldbus ile siirliciintin bir
haberlegsme agdi Gizerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegini anlatir.

Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii (sayfa 341), fieldbus adaptéri kullanarak
surtictnun bir haberlesme agi Uzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegini
anlatir.

Hata izleme (sayfa 351), hatalarin nasil resetlenecegini ve hata gegmisinin nasil
gorintilenecegini anlatmaktadir. Olasi sebep ve ¢6zim yollariyla birlikte tim alarm ve
hata mesajlarini icerir.
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» Bakim ve donanim diagnostigi (sayfa 371), dnleyici bakim talimatlari ve LED
gOstergesi agiklamalarini igerir.

» Teknik veriler (sayfa 375), de@erler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi surtict
teknik 6zelliklerini ve CE ve diger isaretlerin gereksinimlerinin karsilanmasi igin
gerekli sartlari igerir.

» Boyut semalari (sayfa 397), suriiciiniin boyut gizimlerini gosterir.

» Ekler: Direng frenleme (sayfa 407), fren direncinin nasil secilecegini gosterir.

» Ekler: Uzatma modiilleri (sayfa 413) istege bagli uzatma modullerinin ortak
Ozelliklerini ve mekanik kurulumunu agiklar: MPOW-01 yardimci gui¢ uzatma
modult, MTAC-01 puls enkoder arayliiz modili ve MREL-01 ¢ikis rélesi modulu.
Ayrica MPOW-01'in 6zellikleri ve elektrik tesisati da anlatiimaktadir; MTACO01 ve
MRELO1 hakkinda bilgi icin ilgili kullanim kilavuzuna bakin.

» Ekler: Givenli moment kapatma (STO) (sayfa 419), STO 6zellikleri, kurulum ve
teknik verilerini agiklar.

» Ekler: Sabit miknatisli senkron motorlar (PMSM) (sayfa 433), sabit miknatish
senkron motorlar igin gerekli parametre ayarlarini aciklar.

» Daha fazla bilgi (arka kapak icin, sayfa 437), Grlin ve servis sorgularinin nasil
yapilacagini, trlin egitimi hakkinda nasil bilgi alinacagini, ABB Sirtculeri
kilavuzlari hakkinda nasil geri bildirim saglanacagini ve Internet'te nasil belge
bulunacagini anlatir.

ilgili belgeler
Bkz. ligili el kitaplari listesi sayfa 2 (6n kapagin i¢ kismi).

Kasa tipine gore kategoriler

ACS355, RO...R4 kasa tiplerinde Uretilmektedir. Sadece belirli kasa tiplerini ilgilendiren
bazi talimatlar ve diger bilgiler s6z konusu kasa tipinin isaretiyle (R0...R4) isaretlenmistir.
Sdricunuzin kasa tipini 8grenmek icin bélim Degerler, sayfa 376'da yer alan tabloya
basvurun.
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Hizli kurulum ve devreye alma akis diyagrami

Gorev

Sdrictnuzin kasa tipinin tespit edilmesi:
RO...R4.

v

Kurulumu planlayin, kablolari segin, vb.

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

v

Siruclyu paketten gikarin ve kontrol edin.

v

Sirucd, IT (topraklamasiz) veya késede top-
raklamali sisteme baglanacaksa dahili EMC
filtresinin bagl olmadigindan emin olun.

v

Siruclyu bir duvara veya bir panoya monte

edin.
Y

Kablolari yénlendirin.

v

Girig kablosu, motor ve motor kablosunun
yalitimini kontrol edin.

v

Gug kablolarini baglayin.

v

Kontrol kablolarini baglayin.

Montaji kontrol edin.

v

Sdricuyl devreye alin.

Bkz.

Calisma ilkeleri ve donanim agiklamalarr:
Tip tanimlama anahtari, sayfa 31
Teknik veriler: Degerler, sayfa 376

Elektriksel kurulumun planlanmasi sayfa 39
Teknik veriler, sayfa 375

Mekanik kurulum: Ambalajin agiimasi
sayfa 35

Calisma ilkeleri ve donanim agiklamalarr:

Tip tanimlama anahtari, sayfa 31

Elektrik kurulumu: IT (topraklamasiz) ve kése
topraklamali TN sistemleriyle uyumlulugun
kontrol edilmesi, sayfa 50

Mekanik kurulum sayfa 33

Elektriksel kurulumun planlanmasi: Kablolarin
ybnlendiriimesi sayfa 45

Elektrik kurulumu: Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi, sayfa 49

Elektrik kurulumu: Gli¢ kablolarinin
baglanmasi, sayfa 51

Elektrik kurulumu: Kontrol kablolarinin
baglanmasi, sayfa 53

Kurulum kontrol listesi, sayfa 59

Devreye alma, G/C ile kontrol ve ID run,
sayfa 61
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Terimler ve kisaltmalar

Terim/kisaltma

Aciklama

ACS-CP-A Sdrict ile iletisim igin gelismis kontrol paneli, gelismis operatoér tus
takimi

ACS-CP-C Sdrict ile iletisim igin temel kontrol paneli, temel operatér tug takimi

ACS-CP-D Sdrict ile iletisim igin, Asya dilleri icin gelismis kontrol paneli, gelismis
operator tus takimi

Fren kiyici Gerektiginde, surticinlin ara devresinden frene fazla enerjiyi aktarir.
Kiyici, DC baglanti gerilimi, belirli bir maksimum limiti astiginda caligir.
Gerilim artigi tipik olarak yiksek atalet momentli motorun yavaglamasi
(frenlemesi) ile olusur.

Fren direnci Fren kiyici tarafindan iletilen fazla siricu frenleme enerijisini isi olarak

atar. Fren devresinin temel pargasidir. Bkz Fren kiyici.

Kondansatér banki

Bkz. DC baglantisi kondansatérleri.

Kontrol karti Kontrol programinin ¢alistigi kontrol kartidir.

CRC Déngusel dayaniklilik kontrolt

DC baglantisi Dogrultucu ve inverter arasindaki DC devresi

DC baglantisi Ara devre DC gerilimini dengede tutan enerji depolama.

kondansatorleri

DCU Sirucl kontrol Unitesi

Sdricu AC motorlarinin kontroli igin frekans dénustiriict

EMC Elektromanyetik uyumluluk

EFB Dahili fieldbus

ESP Geligtirilmis Sekans Programi

FBA Fieldbus adaptor

FCAN istege bagl CANopen adaptér modiilii

FDNA istege baglh DeviceNet adaptér modiilii

FECA istege bagl EtherCAT adaptér modiilii

FENA EtherNet/IP, Modbus TCP ve PROFINET IO protokolleri igin istege bagli
Ethernet adaptér modulu

FLON istege bagl LONWORKS® adaptér modiilii

FMBA istege bagh Modbus RTU adaptér modiili

FPBA istege bagl PROFIBUS DP adaptér modiilii

Kasa (tip) R1 ve R2 gibi fiziksel kasa boyutunu ifade eder. Sirticiinuzin kasa tipini
belirlemek igin, Teknik veriler bdlimu, 375. sayfada yer alan deger
tablosuna bakin.

FRSA RSA-485 adaptor kart

1/0 Girig/Cikis

ID run Tanimlama galistirmasi

IGBT Yalitimh gegit iki kutuplu transistora

Ara devre Bkz. DC baglantisi.
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Terim/kisaltma Aciklama

Cevirici Dogru akimi ve gerilimi, alternatif akim ve gerilime gevirir.

IT sistemi Topraklama hattina (diisik empedansli) baglantisi bulunmayan besleme
sistemi tipi.

LRFI istege bagl EMC filtresi serileri

LSW En 6nemsiz word

Makro Sirict kontrol programinda nceden tanimlanan varsayilan parametre
degerleri. Her bir makro belirli bir uygulama igin tasarlanmistir.
Bkz Parametre.

MFDT-01 FlashDrop, enerji saglanmayan bir striiciiniin yapilandiriimasi igin
kullanilan bir alet

MMP Manuel motor koruyucu

MPOT Potansiyometre moduili

MPOW Yardimci gli¢ uzanti moduili

MREL Role gikisi modulu

MSwW En 6nemli word

MTAC Puls enkoder araytiz modulu

MUL1-R1 NEMA 1 ile uyum saglamak uzere R1 kasa tipi i¢in segenek kiti

MUL1-R3 NEMA 1 ile uyum saglamak Gizere R3 kasa tipi i¢in segenek Kiti

MUL1-R4 NEMA 1 ile uyum saglamak Gizere R4 kasa tipi igin segenek Kkiti

Parametre Siricinin kullanici tarafindan ayarlanabilir calisma talimati veya
surtict tarafindan élgulen veya hesaplanan sinyal

PLC Programlanabilir lojik kontrolor

PMSM Sabit miknatish senkron motor

PROFIBUS, Pl - PROFIBUS & PROFINET International'in tescilli ticari markalari

PROFIBUS DP,

PROFINET 10

R1,R2, ... Kasa (tip)

RCD Kagak akim cihazi

Dogrultucu Alternatif akimi ve gerilimi, dogru akim ve gerilime gevirir.

RFI Radyo frekansi paraziti

RTU Uzak terminal birimi

SIL Guvenlik butunlik duzeyi. Bkz. Ekler: Glivenli moment kapatma (STO),
sayfa 419.

SREA-01 Ethernet adaptér moduli

STO Guvenli moment kapatma. Bkz. Ekler: Giivenli moment kapatma (STO),
sayfa 419.

TN sistemi Topraklama hattina dogrudan baglanti saglayan besleme sistemi tipi.
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Calisma ilkeleri ve donanim
aciklamalari

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde ¢alistirma ilkeleri, dizen, tip etiketi ve tip isareti bilgileri kisaca ac¢iklan-
maktadir. Ayrica gui¢ baglantilari ve kontrol araylzlerinin genel semasini gésterir.

Calisma ilkesi

ACS355, asenkron AC endulksiyon motorlari ve sabit miknatisli senkron motorlari
kontrol etmek i¢in duvara veya kabine monte edilen bir strtcudar.

Asagidaki sekilde, suricinin basitlestiriimis ana devre semasini gdsteriimektedir.
Dogrultucu, ug¢ fazli AC gerilimini DC gerilimine dénusturir. Ara devrenin kondansator
banki, DC gerilimini sabitler. inverter, DC gerilimini AC motor igin tekrar AC gerilimine
doénustardr. Fren kiyici, devredeki gerilim maksimum siniri astiginda harici fren
rezistérind ara DC devresine baglar.

| Dogrultucu  Kondansator inverter |
U1 banki u2
T~ Pp—
bes| AC V1 | V2 AC motor
eslemes| 7 -1
' wi 7| ] ~o we
— === I

\ Fren kiyicis! Jl<

|
|
N
BRK- BRK+ /Ortak DC terminalleri
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Uriin genel bilgileri

Diizen

Sdrlci duzeni asagida gosterilmektedir. Farkli RO...R4 kasa tiplerinin yapisi belirli bir
seviyeye kadar degisiklik gosterebilir.

Kapaklar acik (RO ve R1) Kapaklar kapali (RO ve R1)

)

1 |Ust kapak lzerinden sogutma gikisi 10 |[EMC filtre topraklama vidasi (EMC).
2 |Montaj delikleri Not: R4 kasa tipinde vida on taraftadir.
3 |Panel kapagi (a) / temel kontrol paneli (b) | |11 [Varistér topraklama vidasi (VAR)

/ gelismis kontrol paneli (c) 12 |Fieldbus adaptoru (seri iletisim) bagdlantisi
4 |Terminal kapagi (veya opsiyonel potansi- | |13 [I/O baglantilari

yometre Unitesi MPOT-01) 14 |Besleme gerilimi baglantisi (U1, V1, W1),
5 |Panel baglantisi fren direnci baglantisi (BRK+, BRK-) ve
6 |Opsiyonel baglanti motor baglantisi (U2, V2, W2).
7 |STO (Guvenli moment kapatma) baglantisi| |15 [I/O kelepge plakasi
8 |FlashDrop baglantisi 16 |Kelepge plakasi
9 |Glg Tamam ve Hata LED'leri. Bkz. bolim | |17 |Kelepgeler

LED, sayfa 374.
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Gi¢ ve kontrol baglantilarina genel bakig

Semada baglantilar hakkinda genel bilgiler verilmektedir. I/O baglantilari parametrelerle
degistirilebilir. Diger makrolarda I/O baglantilari igin, bkz. bélum Uygulama makrolari,
sayfa 107, genel kurulum bilgileri icin bkz. bdlim Elektrik kurulumu, sayfa 49.

8
Kontrol paneli
(RJ-45)
-/

Ekran 10SCR ?{chgggsz)RTU
Analog girig 1 20 Al :S; AOI7 Analog cikis
0...10V | 30GND mATJ: GNDO8 0...20 mA
Referans gerilimi ab+1ov Vv ;9
+10V DC, maks. 10 mA _ PROGRAMLANABILIR
Analog giris 2 SOAI2 ROLE
60 GND ROCOMJ, 17
o [ 9b+24v 518 Réle ¢ikisi
Yrd. gerilim gikigl 250 VAC/30VDC/6A
[ 110 DCOM 020 ]
Dijital/frekans gikisi,
120D v ©21 | PNP transistor tipi
30 V DC, maks. 100 mA
PROGRAMLANABILIR | 139 DI2 P22 |
DUITAL GIRISLER 145D13
150DI4 OUT1
DI5 ayrica bir frekans
girisi olarak da kullanilabilir L 160 DI5 ouT2
‘ IN1
6
FlashDrop —/—mm IN20
P ) Uzatma modiilleri
MPOW-01
MREL-01
10 MTAC-01
Fieldbus adaptor —/—mm)
EMC& EMC filtre topraklama
vidasi
VAR Varistor topraklama vidasi
PE PE D7
L1-N=8 — & u1 On\?ekygc u2
L2—4\E|—<:3 v (:)—<:3 ~o : v1 frenkiyicisi v
L34 NE=—0Q _ 0—Q _ BRK+ BRK- W2 g
3fazliglic  Girig EMC Cikis AC motor
kaynag, bobini filtresi bobini
200...480
VAC

. Fren direnci
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Tip tanimlama etiketi

Tip etiketi, siiriiciiniin sol tarafindadir. Ornek etiket ve etiket igeriginin agiklamasi
asagida gosterilmektedir.

JJF“1'.==== ACS355-03E-08A8-4 ©
IP20 / UL Open type @ o

UL Type 1 with MUL1 option S/N MYYWWRXXXX @
PN 4KkW (5 HP) U IR i

U1 __ 3~400V/480V 3AUA00000XXXX @
M®14A/11A RoHS

11 with ext. choke 7.7 A/ 6.4 A B@IFS _“;\- @
f1 48...63 Hz

U2 3~0..U1V c € "l"‘s‘;l-sfg" 0N713
12 8.8 A (150% 1/10 min)

f2 0...599 Hz

Tip tanimlamasi, bkz. bélim Tip tanimlama anahtari, sayfa 31

Muhafazayla koruma seviyesi (IP ve UL/NEMA)

Nominal deg@erleri, bkz. bélim Degerler, sayfa 376.

BN~

MYYWWRXXXX formatindaki seri numarasinda, harflerin anlamlar su sekildedir:
M: Uretici

YY: 2010, 2011, 2012, ... igin 10, 11,12, ...

WW: hafta 1, hafta 2, hafta 3 i¢in ...01, 02, 03 ...

R: Urlin revizyon numarasi igin A, B, C, ...

XXXX: Her hafta 0001 degerinden baglayan tamsayi

5 |Sdricinin ABB MRP kodu

6 |CE isareti ve C-Tick, C-UL US, RoHS ve TUV NORD isaretleri (siirlicliniiziin etiketi gegerli
isaretleri gOsterir)
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Tip tanimlama anahtari

Tip isareti, striicinin spesifikasyonlari ve konfigiirasyonu hakkinda bilgiler igerir. Tip
isaretini, Griin Uzerindeki tip etiketinde bulabilirsiniz. Soldaki ilk haneler temel yapilan-
dirmayi belirtir, 5rn. ACS355-03E-07A3-4. istege bagli segenekler bundan sonra verilir
ve + igaretleriyle ayrilir, 6rn. +J404. Tip isareti segimlerine dair aciklamalar, asagida
belirtilmistir.

ACS355-03E-07A3-4+J404+...
ACS355 (iriin serileri |

1 fazli/3 fazli
01 = 1-fazli giris
03 = 3-fazli giris

Konfiglirasyon
E = EMC filtresi baglh, 50 Hz frekans

U = EMC filtresinin baglantisi kesik, 60 Hz frekans

Bkz. E ve U tipi sdriiciilerde varsayilan degerler arasindaki farklar bolimu.
Cikis akim degerleri
xxAy formatinda, xx tam sayi degerini, y ise kesirli bolimu belirtir;
orn. 07A3 7,3 A demektir

Daha fazla bilgi igin, bkz. bolim Degerler sayfa 376.

Girig gerilimi aralig

2 = 200...240 VAC

4 = 380...480 VAC

Opsiyonlar

B063 = IP66/IP67/UL Tip 4x muhafaza (iriin K473 = FENA-11EtherNet/IP / Modbus
varyanti) TCP/PROFINET 10

J400 = ACS-CP-A gelismis kontrol paneli 1) K475 = FENA-21EtherNet/IP / Modbus

J404 = ACS-CP-C temel kontrol paneli TCP/PROFINET 10

J402 = MPOT-01 potansiyometre H376 = Kablo kovani seti (IP66/IP67/UL Tip

K451 = FDNA-01 DeviceNet 4x)

K452 = FLON-01 LONWORKS® F278 = Girig anahtar seti

K454 = FPBA-01 PROFIBUS DP C169 = Basing kompanzasyonu valfi

K457 = FCAN-01 CANopen

K458 = FMBA-01 Modbus RTU Uzatma modiilleri

K466 = FENA-01EtherNet/IP / Modbus G406 = MPOW-01yardimci gli¢ uzanti modili
TCP/PROFINET IO L502 = MTAC-01 puls enkoder arayiiz

K469 = FECA-01 EtherCAT moduli

K470 = FEPL-02 Ethernet POWERLINK L511 = MREL-01 ¢ikis réle modlu

1) ACS355, asadidaki panel revizyonlari ve panel yazilim sirimlerine sahip panellerle uyumludur.
Panelinizin revizyon ve yazilim strimini 6grenmek igin, bkz. sayfa 76.

Panel tiirii Tip kodu Panel revizyonu Panel yazilim siiriimii
Temel kontrol paneli ACS-CP-C M veya daha yeni 1,13 veya uzeri
Gelismis kontrol paneli ACS-CP-A F veya daha yeni 2.04 veya Uzeri
Gelismis Kontrol Paneli (Asya) ACS-CP-D Q veya daha yeni 2.04 veya lzeri

Diger panellerden farkli olarak ACS-CP-D, ayri bir malzeme koduyla siparis edilir.
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Mekanik kurulum

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlim, kurulum tesisinin nasil kontrol edilecegini, teslimatin ambalajindan nasil
cikarilacagini ve kontrol edilecegini ve slrtctinin mekanik olarak nasil kurulacagini
anlatir.

Montaj sahasinin kontrolii

Sirucu duvara veya kabine monte edilebilir. Duvara montajda NEMA 1 seceneginin
kullaniimasi igin muhafaza gereksinimlerini kontrol edin (bkz. b&lim Teknik veriler, /
sayfa 375).

Sirtcu, kasa tipine bagl olarak Gg farkli sekilde monte edilebilir:
a) arkaya montaj (tim kasa tipleri)

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

c) DIN rayina montaj (tum kasa tipleri).

Siricu dik olarak kurulmalidir.
Kurulum sahasini agagidaki gereksinimlere gore kontrol edin. Kasa ayrintilari igin,
bkz. bolim Boyut semalari, sayfa 397.

Kurulum sahasi igin gereksinimler

Calistirma kosullan

Sirucunin onaylanan ¢alisma kosullari icin, bkz. bélum Teknik veriler, sayfa 375.

Duvar

Duvar olabildigince edimsiz ve plriizsiz, yanmayan materyalden ve sirtcinin
agirligini tasiyabilecek kadar dayanikl olmalidir.
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Zemin
Kurulumun Gzerinde bulundugu zemin/materyal yanmaz nitelikte olmalidir.
Siiriicii cevresindeki bos alan

Sogutma icin slriicinin alt ve Ust kisminda 75 mm (3 ing) bos alan bulunmalidir.

Sdrlcinln yanlarinda bos alan bulunmasi gerekmedigi icin yan yana monte
edilebilirler.

Gerekli aletler

Surlci kurulumu igin asagidaki aletler gereklidir:
+ tornavidalar (kullanilan montaj donanimina uygun olarak)
* kablo siyirici

» serit metre
» matkap (surilcu vida/civatayla monte edilecekse)

montaj donanimi: vidalar ve civatalar (strlci vida/civatayla monte edilecekse).
Vida/civata sayisi igin, bkz. Vidalar ile, sayfa 36.
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Ambalajin agiimasi

Sdrici (1), asagidakileri de iceren bir pakette sunulmaktadir (R1 kasa tipi sekilde
gosterilmektedir):

kelepge plakasi (R3 ve R4 kasa tipinde 1/0 kablolari igin de kullanilir), /O kelepge
plakasi (RO...R2 kasa tipleri igin), fieldbus secenegi topraklama plakasi, kelepgeler
ve vidalari igeren plastik canta (2)

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

Mevcut secenekler (fieldbus, potansiyometre, uzanti modili, timu talimatlarla,
temel kontrol paneli ve gelismis kontrol paneli).

Teslimat kontrolii

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

Kuruluma ve galistirmaya baslamadan 6nce, slrlcu tipinin dogru oldugunu kontrol
etmek i¢in tip etiketi bilgilerini kontrol edin. Bkz. bolim Tip tanimlama etiketi, sayfa 30.




/
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Kurulum

Bu kilavuzdaki talimatlar, IP20 koruma derecesine sahip surlculer i¢in gegerlidir.
NEMA 1'le uyumluluk igin ¢ok dilli kurulum talimatlariyla (3AFE68642868, 3AFE68643147
veya 3AUA0000025916) birlikte saglanan MUL1-R1, MUL1-R3 veya MUL1-R4 secenek
kitini kullanin.

Daha yiiksek koruma derecesi elde etmek igin, stirlicu bir kabin igerisine kurulmahdir.
Calisma ortaminda kum, toz veya bagska maddeler varsa, kurulum kabini igin tipik
minimum gereksinim IP54 koruma derecesidir.

Siriici kurulumu
Sirtclyu vidalarla veya bir DIN rayi tGzerine monte edin.

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

Vidalar ile

1. Ornegin pakette bulunan montaj sablonu pargasini kullanarak deliklerin yerlerini
isaretleyin. Deliklerin yerleri, b6lim Boyut semalari, sayfa 397'da yer alan gizimlerde
gosterilmektedir. Kullanilan deliklerin sayisi ve yerleri surticiiniin nasil monte edildigine
baglidir:

a) arkaya montaj (RO...R4 kasa tipleri): dort delik

b) yana montaj (RO...R2 kasa tipleri): G¢ delik; alttaki deliklerden biri kelepce
levhasi Uzerinde yer alir.

2. Vida veya civatalari isaretli konumlara sabitleyin.
3. Suricuyl duvardaki vidalara yerlestirin.
4. Duvardaki vidalari iyice sikin.
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DIN rayinda

1. Sdrucuyd raya oturtun:
Sirlclyu s6kmek igin, cihazin tzerindeki kola basin (1b).
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Kelepce levhalarini sabitleyin
Not: Gug ve kontrol kablolarinin ve ayrica fieldbus segeneginin uygun sekilde
topraklanmasi amaciyla gerektikleri icin kelepge levhalarini atmayin.
1. Kelepge levhasini (A), verilen vidalarla striciinuin altindaki levhaya sabitleyin.

2. RO...R2 kasa tipleri icin I/O kelepge levhasini (B), verilen vidalarla kelepge
levhasina sabitleyin.

Opsiyonel fieldbus modiiliinii baglayin

1. Gug ve kontrol kablolarini Elektrik kurulumu bolimu, 49. sayfada anlatildigi gibi
baglayin.

2. Fieldbus modulund, opsiyonel topraklama plakasina (C) yerlestirin ve fieldbus
modulinin sol kdsesindeki topraklama vidasini sikin. Bu, modulin istege bagh
topraklama plakasina (C) sabitlenmesini saglayacaktir.

3. Terminal kapag! ¢ikariimamissa kapaktaki girintiye basin ve ayni anda kapagi
kasadan kaydirarak ¢ikarin.

4. lIstege bagl topraklama plakasina (C) bagh fieldbus modiiliinii, siiriicii 6n kismin-
daki baglantiya takilacak ve istege bagh topraklama plakasi (C) tizerindeki vida
delikleri ve I/O kelepge plakasi (B) hizalanacak sekilde yerlestirin.

5. Istege bagl topraklama plakasini (C) sadlanan vidalari kullanarak 1/O kelepge
plakasina (B) sabitleyin.

6. Terminal kapagini kaydirarak geri takin.
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Elektriksel kurulumun
planlanmasi

Bu bolimun igindekiler

Bu bélimde motor ve suricinin uyumlulugunu kontrol ederken, kablolari,
korumalari, kablo yolunu ve siricinin ¢alistiriima yéntemini segerken uymaniz
gereken talimatlar verilmektedir.

Not: Kurulum her zaman yururlikteki yerel yasa veya duzenlemelere uygun olarak
gerceklestiriimelidir. ABB, yerel yasalari ve/veya diger diizenlemeleri ihlal eden
kurulumlar igin hicbir sekilde sorumluluk kabul etmemektedir. ABB tarafindan verilen
talimatlar izlenmezse, cihazda garanti kapsami disinda kalan sorunlar meydana
gelebilir.

AC besleme gerilim baglantisinin uygulanmasi

Gereksinimler igin bkz. bolim Elektrik sebekesi 6zellikleri, sayfa 387. AC besleme
gerilim hattina giden sabit baglanti kullanin.

UYARI! Cihazin kagak akimi genelde 3,5 mA degerini gectidi icin, IEC 61800-
5-1'e uygun sabit kurulum gereklidir.

Giris bobini kullaniimasi

Besleme sebekelerinin dengeli olmamasi durumunda bir giris bobini gerekir. Girig
bobini giris akiminin azaltilmasi i¢in de kullanilabilir.
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Besleme kesme cihazinin se¢ilmesi (kesme aracglari)

AC gl¢ kaynagi ve siiriici arasina manuel olarak galistirilan (kesme yontemleri)
besleme kesme cihazi takin. Kurulum ve bakim galismalari igin, kesme cihazi agik
konumda kilitlenebilecek tipte olmaldir.

Avrupa Birligi
Avrupa Birligi Yénergeleriyle uyumluluk icin, EN 60204-1 Makine Guvenligi
standardina uygun olarak, kesme cihazinin tipi agsagidakilerden biri olmahdir:
» AC-23B (EN 60947-3) kullanim kategorisinden bir anahtar ayirici

* her durumda ayiricinin ana kontaklari agilmadan anahtarlama cihazlarinin yik
devresini kesmesini saglayan bir yardimci kontak igeren ayirici (EN 60947-3)

* EN 60947-2 ile uyumlu yalitim i¢in uygun bir devre kesici

Diger bolgeler

Kesme cihazi ylrirlukteki glivenlik diizenlemeleriyle uyumlu olmalidir.

Motor ve siricii uyumlulugunun kontrol edilmesi

3 fazli AC endiiksiyon motoru ve sirlict bolim Degerler, sayfa 376'daki deger
tablosuna gére uyumludur. Tablo, her surtcu tipi i¢in tipik motor gliciinu listeler.

inverter ¢ikisina yalnizca bir kalici miknatisli senkronize motor baglanabilir.

Suriicuye birden fazla motor baglandiginda surticu
uyumlulugunun kontrol edilmesi

Sdrlci baglanan motorlarin toplam gilicline gore segilir. Tipik olarak, daha yuksek
boyutta suriici ve harici ¢ikis bobinleri kullaniimasi tavsiye edilir.

Bir surlicl birden fazla motoru kontrol ederken, yalnizca skaler kontrol mimkuandur.
Motor parametreleri (Pp, I5y) motor nominal degerlerinin toplami olarak verilir. Nomi-
nal devir motorlarin ortalamasi olarak verilir. Maksimum akimin gercgek ihtiyaca gére
sinirlandiriimasi tavsiye edilir ve 1,1 - I,y (parametre 2003 MAX AKIM) degerini
asmamalidir.

Birden fazla motor baglandiginda, ¢ikis kablosu uzunluklarinin toplami izin verilen
maksimum kablo uzunlugunu agsmamalidir (bkz. Maksimum tavsiye edilen motor
kablosu uzunlugu, sayfa 388). Motor kontaktorleri kullaniliyorsa, galisma sirasinda
kontaktér konumlarinin degistiriimesi tavsiye edilmez.

Bir slrticliyle 4'ten fazla motorun kontrol edilmesi gerektiginde, yerel ABB temsilciniz
ile irtibata gecin.
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Gug¢ kablolarinin segilmesi

Genel kurallar

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

Girig glicu ve motor kablolari karsilik gelen yik akimlarini tasiyabilmelidir.
Nominal akim degerleri igin bkz. bolim Degerler sayfa 376.

Sirekli kullanimda, kablo en az iletken igin izin verilen maksimum 70 °C (158 °F)
sicakhda uygun degerde olmalidir. ABD igin, bkz. bdlim Ek ABD gerekililikleri
sayfa 43.

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

500 VAC degerine kadar 600 VAC kablo kabul edilir.
EMC gereksinimleri icin bkz. bélim Teknik veriler, sayfa 375.

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

Giris kablosu igin dort iletkenli bir sisteme izin verilimektedir ancak ekranli simetrik
kablo tavsiye edilmektedir.

Dort iletkenli bir sistemle karsilastirildiginda simetrik ekranli kablo kullaniimasi tim
surticl sistemindeki elektromanyetik emisyon ve bunun yani sira motor rulman
akimlari ve aginmayi da azaltir.
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Alternatif gli¢ kablosu tipleri

Sdructd ile birlikte kullanilabilen gii¢ kablosu tipleri asagida verilmektedir.

Motor kablolari Not: Kablo blendajinin iletkenligi yeterli
(giris kablolari igin de tavsiye edilmektedir) ~ dedilse, ayri bir PE iletkeni gerekir.

Simetrik blendajli kablo: g fazl iletkenler,
bir esmerkezli veya simetrik yapili PE
iletkeni ve bir blendaj

PE iletkeni Blandaj .
ve blendaj ) Blenda)j

PE o PE

Giris kablosu olarak kullanilabilir

Blendaj
Dért iletkenli sistem: (i fazl iletkenler ve
koruyucu iletken
PE PE

Motor kablosu ekrani

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

Yayimlanan ve iletilen radyo frekansi emisyonlarini etkin sekilde 6nlemek icin ekran

iletkenligi, faz iletkeninin iletkenliginin en az 1/10'u olmahdir. S6z konusu gereklilikler,
bakir veya aliminyum blendajla kolay bir sekilde karsilanir. Sirictiniin motor kablosu
ekrani igcin minimum gereksinim asagida verilmektedir. Bakir tellerden esmerkezli bir
katmandan olusur. Blendaj ne kadar iyi ve sikiysa emisyon seviyesi ve yatak akimlari
da o kadar dusuktur.

Dis yalitim Bakir tel ekran iletkenler
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Ek ABD gereklilikleri

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

Gug kablolar1 75°C'ye (167°F) gore uretilmis olmalidir.
Kanal

Kanallarin birbirine baglanmasi gereken yerlerde mafsalin her bir tarafindaki kanala
bagli toprak iletkeniyle mafsalinda képri olusturun. Sirici muhafazasina gelen
kanallari da baglayin. Giris glicl, motor, fren direncleri ve kontrol kablo baglantisi igin
ayri kanallar kullanin. Ayni kaynak tzerinde birden fazla siriciden motor kablo
baglantisi gcekmeyin.

Korumali kablo / ekranli gii¢ kablosu

Simetrik topraklamall, alti iletkenli (li¢ faz ve Ug toprak) MC tipi strekli oluklu aliiminyum
korumali kablo asagidaki saglayicilardan temin edilebilir (ticari adlar parantez icindedir):
* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

» BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

» Oaknite (CLX).

Blendajh gii¢ kablosu asagidaki sagdlayicilardan temin edilebilir:

* Belden

+ LAPPKABEL (OLFLEX)
* Pirelli.
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Kontrol kablosu segimi

Genel kurallar
Tum analog kontrol kablolari ve frekans girisi igin kullanilan kablo ekranli olmaldir.

Analog sinyaller igin ¢ift ekranli bikimlu ¢ift kablo kullanin (Sekil a, 6rnegin, Draka
NK Cables firmasinin JAMAK urlintnu). Her bir sinyal icin ayri ekranl bir ¢ift kullanin.
Farkl analog sinyaller i¢in ortak dénus kullanmayin.

Alcak gerilim dijital sinyalleri igin gift ekranli kablo en uygun alternatiftir ancak tek
ekranl veya ekransiz bukimlu ¢ok ciftli kablo da (Sekil b) kullanilabilir. Bununla
birlikte, frekans girisi igin mutlaka ekranli bir kablo kullaniimalidir.

a b
=== f——t
————— -
g f:ﬂ?- = 4"’«4
Cift ekranli bukumla Tek ekranli bakidmli
cok ciftli kablo ¢ok ciftli kablo

Analog ve dijital sinyaller igin ayri kablolar ¢ekilmelidir.

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

24 VVDC ve 115/230 VAC sinyalleri asla ayni kabloda taginmamalidir.

Role kablosu

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

Kontrol paneli kablosu

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

Motor kablosunu diger kablo yollarindan ayr olarak yonlendirin. Bircok suricunin
motor kablolari birbirlerinin yaninda paralel olarak kurulabilir. Motor kablosu, giris bes-
leme kablosu ve kontrol kablolarinin farkli tepsilerde kurulmasi tavsiye ediimektedir.
Sdricu ¢ikig geriliminde aniden olusan degisikliklerin neden oldugu elektromanyetik
parazitleri azaltmak amaciyla motor kablolarinin diger kablolarla birlikte gok uzun bir
sekilde paralel olarak désememeye 6zen gdsterin.

Kontrol kablolarinin gi¢ kablolariyla kesismesi gereken yerlerde, bunlari mimkan
oldugunca 90 derecelik agiyla yerlestirin.

Kablo tepsileri birbirleri ve topraklama elektrotlari ile diizgiin bir elektrik baglantisina
sahip olmalidir. Lokal potansiyel esitlemesini iyilestirmek icin aliminyum tepsi
sistemleri kullanilabilir.

Kablo yollarinin semasi asagida gosterilmektedir.

Motor kablosu

| .
Siriict Giig kablosu ¥ min. 300 mm (12 ing)

Girig besleme kablosu Motor kablosu

§min. 200 mm (8 ing) 90°

Y min. 500 mm (20 ing)

Kontrol kablolari

Kontrol kablosu oluklari

24V 230V 24V 230V
24 V kablosu 230 V igin yalitimamissa Pano iginde farkli oluklarda 24 V ve 230 V
veya 230 V igin bir yalitim mangonuyla kursun kontrol kablolari.
yalitiimamigsa yasaktir.
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Siruci, giris gug¢ kablosu, motor ve motor kablosunun kisa
devre ve termik asiri yiike kargi korunmasi

Siriicii ve giris gii¢ kablosunun kisa devreli durumlarda korunmasi

Korumayi asagidaki kilavuzlara gére dizenleyin.

Devre semasi Kisa devre korumasi

Sdrlcu ve giris gug

Dagitim Girig kablosu Sirici .
kablosunu sigortalarla

panosu |
. koruyun. Bkz. dipnot 1).
— M
I — ; 7 ~
/\/ ~ 3
B0 |
€L

N Sigortalarin veya manuel motor koruyucularin (MMP) boyutlarini bolim Teknik veriler, 375.
sayfada verilen talimatlara gore belirleyin. Sigortalar veya MMP'ler kisa devre durumunda
giris kablosunu koruyacak, siriiciinun zarar gérmesini engelleyecek ve kisa devrenin
surlcude gergeklesmesi durumunda bitisik ekipmanlarin zarar gérmesini dnleyecektir.

Motor ve motor kablosunun kisa devreli durumlarda korunmasi

Motor kablosu surtciniun nominal akimina uygun boyutlara sahipse, kisa devre
durumunda surict motoru ve motor kablosunu korur. Ek koruma cihazlari kullanmak
gerekli degildir.

Siiriicii, motor kablosu ve giris gli¢ kablosunun termik asir yiike
karsi korunmasi

Kablo boyutlar strliciinin nominal akimina uygun oldugunda, suriict kendisini, girigi
ve motor kablolarini termik asiri ylke karsi korur. Ek termik koruma cihazlari kullanmak
gerekli degildir.

UYARI! Siriicl birden fazla motora bagliysa, her bir kablo ve motorun korunmasi
icin ayri termik asiri ylk rélesi kullaniimaldir. Bu cihazlar, kisa devre akimini
kesmek icin ayri bir sigorta kullaniimasini gerektirebilir.




Elektriksel kurulumun planlanmasi 47

Motorun termik asin yiike kargi korunmasi

Diizenlemelere gore motor termik asiri yike karsi korunmali ve asin yuk algilandi-
ginda akim kesilmelidir. Striictide, motoru koruyan ve gerektiginde akimi kesen bir
termik koruma fonksiyonu bulunmaktadir. Striclye bir motor sicakligi 6l¢giimi de
baglanabilir. Kullanici, termik modeli ve sicaklik dl¢guim fonksiyonunu, parametreleri
kullanarak daha da ayrintili ayarlayabilir.

En yaygin sicaklik sensdrleri:

» motor boyutlar IEC 180...225: termik anahtar (6rn. Klixon)

» motor boyutlari IEC 200...250 ve daha bliylik: PTC veya Pt100.

Termik model hakkinda daha fazla bilgi almak icin, bkz. Motor termik korumasi

bélimu, sayfa 148. Sicaklik 6lgme fonksiyonu hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz.
Standart I/0 lzerinden motor sicaklik 6l¢ciimii bélumi, sayfa 157.

Giuvenli moment kapatma (STO) fonksiyonunun
uygulanmasi

Bkz. Ekler: Glivenli moment kapatma (STO), sayfa 419.

Suriicuyle birlikte kagak akim cihazlan (RCD) kullanma

ACS355-01x struculeri Tip A kagak akim cihazlariyla ve ACS355-03x sirticlleri Tip B
kagak akim cihazlariyla kullanim i¢in uygundur. ACS355-03x surucileri igin, dogrudan
veya dolayli kontak durumunda gift veya takviyeli yalitimla ortadan ayirma veya bir
transformator tarafindan besleme sisteminden izolasyon gibi bagka énlemler de alina-
bilir.

Siriici ve motor arasinda bir guvenlik anahtari kullanma

Sabit miknatisli senkron motor ile sirlicl ¢ikigl arasina guvenlik anahtari takiimasi
Onerilir. Bu, surlcu tUzerinde yapilacak bakim islemleri sirasinda motoru surlcliden
yalitmak icin gereklidir.

Baypas baglantisi uygulama

UYARI! Asla besleme gticuni surucu ¢ikis terminali U2, V2 ve W2'ye
baglamayin. Cikista kullanilan glg¢ hat gerilimi surtclye kalici zarar verebilir.

Sik sik baypas gerekiyorsa motor terminallerinin ayni anda AC gi¢ hattina ve suricu
cikis terminallerine baglanmadigindan emin olmak i¢in mekanik baglanan anahtarlar
veya kontaktorler kullanin.
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Réle ¢ikiglarinin korunmasi

Enduktif yukler (roleler, kontaktorler, motorlar) kapatildiklarinda gegici gerilimlere
neden olurlar.

Kapanma durumunda EMC emisyonunu minimuma indirmek i¢in enduktor yukleri,
gulrilth azaltici devrelerle donatin (varistérler, RC filtreleri [AC] veya diyotlar [DC]).
Engellenmemeleri durumunda kesintiler, kapasitif veya enduktif olarak kontrol kablo-
sundaki diger iletkenlerle baglanti kurabilir ve sistemin diger parcalarinda ariza riski
olusturabilirler.

Koruyucu pargayl, mimkun oldugu kadar endiiktif yike yakin monte edin. Koruyucu
pargalarn /O terminal bloguna monte etmeyin.

Varistor ’—i'—‘ e .

230 VAC

RCflItreS||"H:'—‘ oo oIoIITo
B : Siriici :

230 VAC | ‘\J role |
: L . cikigi |

Dlyot’—"—l oo ooTooooooo

B : Srticii :

24 VDC | “\J role |
! — |

[}
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Elektrik kurulumu

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlim, tertibatin yalitiminin ve IT (topraklamasiz) ve kdse topraklamali TN
sistemleri ) ile uyumlulugunun nasil kontrol edilecegini ve gli¢ kablolari ve kontrol
kablolarinin nasil baglanacagini anlatir.

UYARI! Bu bélimde anlatilan ¢calismalar sadece yetkili bir elektrik teknisyeni

tarafindan gergeklestiriimelidir. Bolim Giivenlik, 17. sayfadaki talimatlara
uygun hareket edin. Guivenlik talimatlarini dikkate almamak yaralanma veya 6lim ile
sonuglanabilir.

Kurulum sirasinda siiriiciiniin besleme giiciiyle baglantisinin kesilmis oldu-
gundan emin olun. Siiriicii zaten girig giiciine bagliysa girig glicii baglantisini
kestikten sonra 5 dakika bekleyin. /

Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi

Siricu

Test islemleri strticlye zarar verebileceginden slrlicinin herhangi bir pargasi Uze-
rinde gerilim toleransi veya yalitim direnci testleri (6rnegin, hi-pot veya megger) gergek-
lestirmeyin. Her suricu, fabrikada ana devre ve sasi arasindaki yalitim agisindan test
edilmistir. Ayrica, slrlcu iginde test gerilimini otomatik olarak kesen gerilim sinirlama
devreleri bulunmaktadir.

Giris besleme kablosu

Sirucuye baglamadan dnce yerel yasalara uygun olarak giris gi¢ kablosunun
yalitimini kontrol edin.
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Motor ve motor kablosu

Motor ve motor kablosu yalitimini asagidaki sekilde kontrol edin:

1. Motor kablosunun motora bagh ve U2, V2 ve W2 suricu ¢ikis terminalleriyle
baglantisinin kesik oldugundan emin olun.

2. 500 VDC élgum gerilimi kullanarak her bir faz iletkeni ile
motor Koruyucu Topraklama iletkeni arasindaki yalitim
direncini 6lctin. ABB motorunun yalitim direnci 100 Mohm'u
gecmelidir (referans deger at 25 °C veya 77 °F'ta). Diger
motorlarin yalitim direnci igin lutfen Ureticinin talimatlarina

bakin. Not: Motor muhafazasi igindeki nem yalitim direncini
dusurecektir. E§er nemden stiphe edilirse motoru kurulayin ve 8lgimu tekrarlayin.

IT (topraklamasiz) ve kose topraklamali TN sistemleriyle
uyumlulugun kontrol edilmesi

UYARI! Bir IT sistemine (topraklamasiz gii¢ sistemi veya yiiksek direng

topraklamali [30 ohm Uzerinde] gli¢ sistemi) surlcu takarken dahili EMC
filtresinin baglantisini kesin, aksi halde sistem, EMC filtre kondansatérleri yoluyla
toprak potansiyeline baglanir. Bu, tehlikeye veya siirticiide hasara neden olabilir.

Kdsede topraklamali TN sistemine suriicu takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde suriict hasar gérecektir

Not: Dahili EMC filtresi sokildugiinde, harici bir filtre olmadan strticii EMC uyumlu
olmayacaktir.

1. IT (topraklamasiz) veya kdsede topraklamali TN sisteminiz varsa, EMC vidasini sdke-
rek dahili EMC filtresini ¢ikarin. 3 fazli U tipi suriiclilerde (tip isareti ACS355-03U-),
EMC vidas! fabrikada énceden cikariimis ve yerine plastik bir vida yerlestiriimistir.

RO...R2'de EMC vida.
R3'te, vida biraz daha yukaridadir.

R4, IP20'de EMC vida
(R4'te kapak arkasinda, NEMA 1)

I

[eNeoXe}

w oviowm
MANS

v
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Gug¢ kablolarinin baglanmasi

Baglanti gemasi

Surici

GIRIS CIKIS
PE [UTA]VINWT] () [BRK+[BRK-]  [U2]V2]w2] &)
I T

K T O\{JI____I)
I

Alternatifler igin,

bkz. bélim Bes-
leme kesme ciha- PE 3\ \O F-I— —1/
i L]
sayfa 40. \ b istege bagli fren
ke —'\ - \ - direnci veya
4) Ortak DC ®

L1/L L2/N L3

R Dagitim panosunda PE iletkeninin dider ucunu topraklayin.

2) Kablo ekraninin iletkenligi yetersiz ise (faz iletkeninin iletkenliginden daha azsa) ve

kabloda simetrik olarak olusturulmus topraklama iletkeni yoksa ayri bir topraklama kablosu

kullanin. Bkz. bélum Gii¢ kablolarinin secgilmesi, sayfa 41.

3) Ortak DC hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. ACS355 Ortak DC uygulama kilavuzu
(3AUA0000070130 [EN]).

4) Tek fazli kurulumlarda, nétr kabloyu buraya baglayin.

Not:

Asimetrik olarak olugturulmus motor kablosu kullanmayin.

iletken ekran diginda motor kablosunda simetrik olarak olugturulmus topraklama iletkeni
varsa topraklama iletkenini suriicu ve motor uglarindaki topraklama terminaline baglayin.

Motor kablosu, giris glicii kablosu ve kontrol kablolarini ayri déseyin. Daha fazla bilgi icin,
bkz. bélum Kablolarin yénlendiriimesi sayfa 45.

Motor kablo ekraninin motor ucunda topraklanmasi

Minimum radyo frekansi paraziti igin:

¢ blendaji su sekilde bukerek kabloyu topraklayin:
dizlestirilen genislik > 1/5 - uzunluk.

* veya kablo ekranini, motor terminal kutusunun
kursun gecisinde 360 derece topraklayin.
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Baglanti prosediirii

1. Girig gu¢ kablosunu soyun. Ciplak kablo blendajini (varsa) topraklama kelepgesinin
altinda 360 derece topraklayin. Topraklama kelepgesi altindaki giris glicii kablosunun
topraklama iletkenini (PE) baglayin. Faz iletkenlerini U1, V1 ve W1 terminallerine
baglayin. RO...R2 kasa tipleri i¢in 0,8 N-m (7 Ibf ing), R3 igin 1,7 N-m (15 Ibf ing), R4
icin ise 2,5 N-m (22 Ibf ing) sikma momenti kullanin.

2. Girig gu¢ kablosunu soyun. Ciplak kablo blendajini (varsa) topraklama kelepgesinin
altinda 360 derece topraklayin. Kisa bir sa¢ 6rgtisi olusturacak sekilde blendaji
bikun. Bukulu olan ekrani topraklama kelepcgesi altina sabitleyin. Faz iletkenlerini
U2, V2 ve W2 terminallerine baglayin. RO...R2 kasa tipleri igin 0,8 N-m (7 Ibf ing),
R3igin 1,7 N-m (15 Ibf ing), R4 icin ise 2,5 N-m (22 Ibf ing) sikma momenti kullanin.

3. Onceki adimdaki motor kablosu prosediirlerini kullanarak ekranli bir kabloyla
opsiyonel fren direncini BRK+ ve BRK- terminallerine baglayin.

4. Sirucunln disinda yer alan kablolari mekanik olarak sabitleyin.
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Kontrol kablolarinin baglanmasi

1/0 terminalleri

Asagidaki sekilde 1/O terminalleri gdsterilmektedir. Stkma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ingtir.

X1C:STO

X1A: X1B:
123 4+ 1: SCR 17: ROCOM
2: Al 18: RONC
208 3: GND 19: RONO
4: +10V 20: DOSRC
g- 5: A2 21: DOOUT
§ g z2 6: GND 22: DOGND
7: AO
5 8: GND X1C:STO
9. +24V 1: OUT1
10: GND 2: OUT2
11: DCOM 3 IN1
12: D1 4: IN2
13: DI2
14: DI3
15: DI4
16: DI5 dijital veya frekans girisi
S1: Analog Al1 ve Al2 girigleri igin
sinyal turt olarak gerilim veya

akimi seger.

Analog girigler i¢in gerilim ve akim seg¢imi

S1 anahtari, Al1 ve Al2 analog girisleri icin sinyal tipi olarak gerilimi (0 [2]...10 V /
10...10 V) veya akimi (0 [4]...20 mA / 20...20 mA) seger. Uygulama makrolarindaki
varsayilan kullanima karsilik gelen fabrika hazir degerleri Al1 (0 [2]...10 V) i¢in tek
kutuplu gerilim, Al2 (0 [4]...20 mA) icin ise tek kutuplu akimdir. Anahtar, 1/O terminal
9'un solundadir (asagidaki I/O terminal sekline gbzatin).

Ust konum (ON): | (0 [4]...20 mA, Al2 igin varsayilan; veya -20...20 mA)
Alt konum (OFF): U (0 [2]...10 V, Al1 igin varsayilan; veya -10...10 V)

S1

Al[~[Hg
Al2|[sE%
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Analog girigler igin gerilim ve akim baglantisi

iki kutuplu gerilim (-10...10 V) ve akim da (-20...20 mA) kullanilabilir. Tek kutuplu
baglanti yerine ¢ift kutuplu baglanti kullanilmasi durumunda parametrelerin nasil
ayarlanacag@i hakkinda bilgi icin, bkz. bélum Programlanabilir analog girisler, sayfa

132.

1...10 kohm SCR
Al
+10V

Tek kutuplu gerilim

+10V GND -10 V
[

iki kutuplu gerilim

Tek kutuplu/iki kutuplu akim

A

SCR

GND

SCR

Al

D—r+

GND

Harici gu¢ kaynagi

kullanin.

Dijital girisler icin PNP ve NPN konfigiirasyonu

Dijital giris terminallerini, ya bir PNP ya da NPN konfiglirasyonunda baglayabilirsiniz.

PNP baglanti (kaynak)

9

+24V

10

GND

1

DCOM

12

DI1

13

DI2

14

DI3

15

Dl4

16

DI5

NPN baglanti (sogutma blogu)

9 [+24V

10 |[GND

11 |DCOM

12 |DI1

13 |DI2

14 |DI3

15 |DI4

16 |DIS

Dijital girigler i¢in harici gli¢ kaynagi

Dijital girigler icin harici bir +24 V besleme kullanmak icin, asagidaki sekle basvurun.

ovDC
+24V DC

PNP baglanti (kaynak)

X1

9

+24V

10

GND

1k

DCOM

—112

DI1

—{13

DI2

—[14

DI3

—115

Dl4

—116

DI5

NPN baglanti (sogutma blogu)

+24V DC
ovDC

X1

9 |+24V
10 |[GND
11 |DCOM
12 |DI1
13 |DI2
14 |DI3
15 |DI4
16 |DI5

Frekans girisi

Frekans girisi olarak DI5 kullanilirsa parametrelerin nasil ayarlanacagi hakkinda bilgi
icin, bkz. bélim Frekans girigi, sayfa 135.
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iki kablolu ve ii¢ kablolu sensér baglanti drnekleri

Man/Oto, PID kontroli ve Moment kontroll makrolari (bkz. sirasiyla bolim Uygulama
makrolari, sayfa 114 ve bolim 115, sayfa 116) analog giris 2'yi (Al2) kullanmaktadir.
Bu sayfalardaki baglanti semalarinda harici beslemeli bir sensoér kullanilir (baglanti
gosterilmez). Asagidaki sekiller, strtict yardimci gerilim gikisi ile beslenen iki kablolu
veya g kablolu sensoér/verici kullanan baglantilara 6rnektir.

Not: Yedek 24 V (200 mA) ¢ikisinin maksimum kapasitesi agiimamalidir.

iki kablolu sensér/verici

X1A
P - 4..20 MAlg Al2  |Proses gergek deger 6lcimu veya referans,
BE: ’*6 GND |0(4)...20 mA, R, > 100 ohm
9 +24V |Yardimci gerilim cikigi, yalitimsiz,
L 10 |GND |[*+24 V DC, maks. 200 mA

Not: Sensor beslemesi, akim ¢ikisi yoluyla yapilir ve siirir( besleme gerilimini (+24 V)
besler. Bu yizden ¢ikis sinyali 4...20 mA olmali, 0...20 mA olmamalidir.

Ug kablolu sensér/verici

X1A
] OUT 0/4...20 mA f5 Al2 Proses gergek deger 6lgumi veya referans,
B 6 |GND |0(4)...20 mA, R;, > 100 ohm
¥
9 +24V |Yardimci gerilim ¢ikigi, yalitimsiz,
410 |GND [+24 V DC, maks. 200 mA

Varsayilan 1/0 baglanti semasi

Kontrol sinyallerinin varsayilan baglantisi 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresi
ile secilen aktif uygulama makrosuna gore degisir.

Varsayilan makro, ABB standart makrosudur. Ug sabit hizla genel amagli bir /0
konfiglirasyonu saglar. Parametre degerleri, bdlim Farkli makrolara sahip hazir
degerler, 180. sayfada verilen varsayilan degerlerdir. Diger makrolar hakkinda bilgi
icin, bkz. bélum Uygulama makrolari, sayfa 107.
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ABB standart makrosu igin varsayilan 1/0 baglantilar asagidaki sekilde
gOsterilmektedir.

c

X1A

SCR

Sinyal kablo ekrani

2l
)

Al1

Cikis frekansi referansi: 0...10 V )

d

1...10 kohm%

GND

Analog giris devresi ortak ucu

maks. 500 ohm

+10V

Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA

Al2

Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V

GND

Analog giris devresi ortak ucu

AO

Cikis frekansi degeri: 0...20 mA

(N[O |R|WIN|=

GND

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

9 [+24V

Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

10 |GND

Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu

11 |DCOM

Dijital giris ortak ucu

112 D1

Stop (0) / Start (1)

- 13 |DI2

ileri (0) / Geri (1)

14 |DI3

Sabit hiz segimi 2

15|Dl4

Sabit hiz segimi 2

16 |DIS

Hizlanma ve yavaglama rampa segimi 3)

X1B

17 |[ROCOM

Roéle ¢ikisi 1

18 |RONC

®—119|RONO

:. Hata yok [Hata (-1)]

20 [DOSRC

Dijital ¢ikig, maks. 100 mA

® 21 |DOOUT

22 |DOGND

EFA; Hata yok [Hata (-1)]

X1C:8STO

OouT1

STO (Guvenli moment kapatma) baglantisi

ouT2

IN1

AWIN|[=

IN2

1 Vektdr modunun segilmis olmasi halinde hiz

3) 0 = rampa zamani 2202 ve 2203 parametrelerine

referansi olarak Al1 kullanilir. gore.
2) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 1 = rampa zamani 2205 ve 2206 parametrelerine
DI3 |DI4 |Calisma (parametre) 4) gore.
0 0 Al1 (izerinden hiz ayari Kelepge altinda 360 derece topraklama.
1 0 Hiz 1 (1202) Sikma momenti: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ing.
0 1 Hiz 2 (1203)
1 1 Hiz 3 (1204)
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Baglanti prosediirii

. Ayni anda kasadaki girintiye basarak ve kapagi kaydirarak terminal kapagini

cikarin.

. Analog sinyaller: Analog sinyal kablosunun dig yalitimini 360 derece soyun ve

ciplak ekrani kelepge altinda topraklayin.

iletkenleri uygun terminallere baglayin. 0,4 N-m (3,5 Ibf-ing) degerinde sikma
momenti kullanin.

Analog sinyal kablosundaki her bir ¢iftin topraklama iletkenlerini bikin ve demeti
SCR terminaline (terminal 1) baglayin.

Dijital sinyaller: Dijital sinyal kablosunun dig yalitimini 360 derece soyun ve ¢iplak
ekrani kelepce altinda topraklayin.

Kablonun iletkenlerini uygun terminallere baglayin. 0,4 N-m (3,5 Ibf-in¢) degerinde
stkma momenti kullanin.

Cift ekranh kablolar igin kablodaki her bir ¢iftin topraklama iletkenlerini bukin ve
demeti SCR terminaline (terminal 1) baglayin.

Sdricinin dis kismindaki tim kablolar mekanik olarak sabitleyin.

istege bagli fieldbus modiiliinii baglamaniz gerekmiyorsa (bkz. béliim Opsiyonel
fieldbus modl(iliinii baglayin, sayfa 38), terminal kapagdini geriye dogru kaydirin.

. STO iletkenlerini uygun terminallere baglayin. 0,4 N-m (3,5 Ibf-in¢) degerinde

sikma momenti kullanin.

@ 1234
i

>
=]

E

®




58 Elektrik kurulumu



Kurulum kontrol listesi 59

Kurulum kontrol listesi

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde surtclinun mekanik ve elektriksel donaniminin kurulmasi ile ilgili kontrol
icin bir liste bulunmaktadir.

Tesisat kontroli

Devreye almadan 6nce suriiciiniin mekanik ve elektrik tesisatini kontrol edin. Kontrol
listesini baska biriyle birlikte gézden gegirin. Slrtcu Gzerinde ¢calismaya baglamadan
once bu kilavuzun 17. sayfasindaki Giivenlik bolimUinu okuyun.

MEKANIK TESISAT

[0 Ortam galisma kosullari izin verilen limitler dahilinde. (Bkz. Mekanik kurulum:Montaj
sahasinin kontrolii, sayfa 33, ayrica Teknik veriler: Kayiplar, sogutma verileri ve gliriilt,
sayfa 384 ve Ortam kosullari, sayfa 391.)

[J Sdrict; diiz, dikey ve yanmayan bir duvara diizgiin bir sekilde monte edilmis. (Bkz.
Mekanik kurulum, sayfa 33.)

[0 Sogutma havasi serbest sekilde akiyor. (Bkz. Mekanik kurulum: Siiriicii gevresindeki bos
alan sayfa 34.)

[0 Motor ve yiik galistirmaya hazir. (Bkz. Elektriksel kurulumun planlanmasi: Motor ve
stirtici uyumlulugunun kontrol edilmesi, sayfa 40, ayrica Teknik veriler. Motor baglanti
datalar sayfa 387.)

ELEKTRIK TESISATI (Bkz. Elektriksel kurulumun planlanmasi, sayfa 39 ve Elektrik kurulumu,

sayfa 49.)

[0 Topraklamasiz ve kdse topraklamal sistemler igin: Dahili EMC filtresi ¢ikarilmis (EMC
vidasi sokulur).

[ Sirici bir yilin Gzerinde bir slire boyunca saklandiysa kondansatérler yenilenmis.
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Siricl uygun bigimde topraklanmis.

Giris besleme geriliminin, sirlcinin nominal giris gerilimine uyuyor.

U1/L, V1/N ve W1'deki giris gui¢ baglantilari diizglin ve uygun tork degerinde sikilmis.
Uygun giris gucu sigortalari ve ayirici takilmis.

U2, V2 ve W2 motor baglantilari diizgiin ve dogru moment degerinde sikiimis.

Motor kablosu, giris glicii kablosu ve kontrol kablolarini ayri dosenir.

Harici kontrol (I/0) baglantilari diizgin.

Gulvenli moment kapali (STO) baglantilari, calisma ve reaksiyon tamam.

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

Oo0ooOoooooOooan

Terminal kapagdi ve NEMA 1 icin baglik ve bagdlanti kutusu yerinde.
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Devreye alma, G/C ile kontrol
ve ID run

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlim asagidakilerin nasil yapilacagini aciklar:

» devreye alma

+ start, stop, motor déniis yoniinii degistirme ve 1/0O aray(izl ile motorun hiz ayari.
+ surdct icin bir tanimlama c¢alistirmasi gerceklestirme.

Bu gérevlerin gerceklestiriimesi igin kontrol paneli kullanimi, bu bélimde kisaca

aciklanmaktadir. Kontrol paneli kullanimi hakkinda daha ayrintili bilgi i¢in, bkz. bolim
Kontrol panelleri, sayfa 75.
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Suruciyl devreye alma

UYARI! Devreye alma sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan gerceklestiri-
L 5 \ lebilir.

Devreye alma prosediirii boyunca Giivenlik bélimunde, 17. sayfada verilen glivenlik
talimatlari uygulanmalidir.

Harici ¢calistirma komutunun agik olmasi ve suriictnin uzaktan kontrol modunda
olmasi durumunda sirtcu, gi¢ kaynagi saglandiginda otomatik olarak devreye girer.

Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agmayacagindan emin olun. Asagidaki
durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiyi sokiin:
» vyanlis yénde ddnis durumunda hasar tehlikesi varsa, veya

» suUrlcu devreye alma esnasinda bir ID Run gergeklestiriimesi gerekiyorsa. ID run
sadece maksimum motor kontrol hassasiyeti gerektiren uygulamalarda gereklidir.

* Montaji kontrol edin. Bkz. sayfa Kurulum kontrol listesi, 59 bélumundeki kontrol
listesi.

Sdrlciyu nasil devreye alacagdiniz, eger varsa, sahip oldugunuz kontrol paneline
baghdir.

» Eger kontrol paneliniz yoksa, bolim Stirticliniin kontrol paneli olmadan devreye
alinmasi, 62. sayfada verilen talimatlara uyun.

» Eger temel kontrol paneliniz (ACS-CP-C) varsa, bolim Manuel devreye alma
isleminin gerceklestirilimesi, 63. sayfadaki talimatlara uyun.

» Eger gelismis kontrol paneliniz (ACS-CP-A, ACS-CP-D) varsa, Devreye Alma
asistanini (bkz. bolim Yénlendirmeli devreye alma isleminin gergeklestiriimesi,
sayfa 68) calistirabilir ya da manuel devreye alma (bkz. bélim Manuel devreye
alma isleminin gergeklestiriimesi, sayfa 63) gerceklestirebilirsiniz.

Yalnizca gelismis kontrol panelinde bulunan Devreye Alma asistani, yapiimasi
gereken tim ayarlar konusunda size rehberlik eder. Manuel devreye alma
sirasinda suriicu sizi herhangi bir sekilde yonlendirmez; bdlim Manuel devreye
alma isleminin gerceklestiriimesi, 63. sayfadaki talimatlara gére en temel ayarlari
yapabilirsiniz.

Suriicuniin kontrol paneli oilmadan devreye alinmasi

ENERJI VERME
O | Giris besleme gerilimini uygulayin ve bir stire bekleyin.

O | Kirmizi LED'in yanmadigindan, yesil LED'in ise yanmig ancak yanip sénmekte
olmadigindan emin olun.

Siirlici artik kullanima hazirdir.
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Manuel devreye alma igleminin gergeklestirilmesi

Manuel devreye alma icin temel kontrol panelini ya da gelismis kontrol panelini

kullanabilirsiniz. Asagidaki talimatlar her iki kontrol paneli i¢in gegerlidir, ancak

yalnizca gelismis kontrol paneli icin gecerli olan talimatlar hari¢ gbsterilen tim

ekranlar temel kontrol paneli ekranlaridir.

Baslamadan énce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.
ENERJi VERME

O | Girig besleme gerilimini uygulayin. O O
Hz

Temel kontrol paneli, Cikis modunda calisir. REM

OUTPUT FWD
Gelismis kontrol paneli, Devreye Alma asistanini REM U SECIM _
calistirmak isteyip istemediginizi sorar. #* tusuna ggfg{gnfnfeﬁﬂﬁﬁ ;;ﬁlak
basarsaniz, devreye alma asistani galismaz ve ister misiniz?

9 . ; Evet
asagida, temel kontrol panelinde anlatilan sekilde Hay7r
manuel devreye alma ile devam edebilirsiniz. CIKIS 100:00 [TAMAM |
MANUEL DEVREYE ALMA VERI GIRiSi (parametre grubu 99)
O | Eger gelismis kontrol paneliniz varsa, dili secin REM U PAR YAZ
(temel kontrol panelinde dil destegi bulunmamak- | 19901 piL
tadir). Kullanilabilecek dillerle ilgili degerler igin ENGLISH
9901 parametresine bakin. [0l
“IPTAL 1 00:00 [KAYDET

Gelismis kontrol paneliyle parametrelerin nasil ayarla-
nacag! hakkinda talimatlar icin, bkz. bolum Gelismis
kontrol paneli, sayfa 86.

O | Motor tipini secin (9903). 9 9 O 3
* 1 (AM): Asenkron motor REn
. PAR FWD
* 2 (PMSM): Sabit miknatisli senkron motor.

9903 parametresinin ayarlanmasi, temel kontrol pane-
liyle parametre ayarlamaya bir 6rnek olarak agsagida
gosterilmektedir. Temel kontrol paneli béliminde, 76.
sayfada parametre ayarlama hakkinda daha fazla bilgi
bulabilirsiniz.

1. Ana menlye gitmek icin alt satirda CIKIS yaziyorsa
N tusuna basin; aksi takdirde alt kissmda MENU ||REM r' E F
yazisi goriilene kadar =77 tusuna art arda basin.

MENU FWD
2. "PAr" yazisini goriinceye kadar © a /< ¥
tuslarina basin ve “Y_J tusuna basin. REM —_— O 1 —_—
PAR FWD
3. A tuslarina basarak uygun parametre
grubunu bulun ve Y] tusuna basin. REM 9 9 O 1
PAR FWD

4. a3 tuslarini kullanarak grup iginde uygun
parametreyi bulun. REM 9 9 O 3

PAR FWD
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5. Y digmesini basili tutarak bekleyin; yaklasik iki
saniye sonra parametre degeri, degerin alt kisminda |[REM 1
ile gosterilir. PAR —
6. Degeri —a~/< ¥ tuslarini kullanarak degistirin.
Tusa basili tuttugunuzda deger daha hizl degise- REM 2
cektir.
PAR FWD
7. Parametre degerini, %] tusuna basarak kaydedin. 9 9 O 3
REM
PAR FWD
O | Kontrol kablolarinin baglanma yéntemine gére
uygulama makrosunu (9902 parametresi) segin. [|REM 9 9 O 2
Birgok durumda varsayilan deger 1 (ABB STANDART) PAR FwD
uygundur.
O | Motor kontrol modunu segin (parametre 9904). 9 9 O 4
REM
1 (VEKTOR: HIZ) birgok durumda uygundur.
2 (VEKTOR: MOM) moment kontrol uygulamalari igin PAR FWD
uygundur.

3 (SKALER: FREK) tavsiye edilir

 slriclye baglanan motorlarin sayisinin degisken
oldugu coklu motor surlculeri igin

* motorun nominal akim degeri, strliciinin nominal
akim degerinin %20 altinda oldugunda

+ suricl, motor baglanmadan test amagli kullanildi-
ginda

3 (SKALER: FREK), sabit miknatisl senkron motorlar
icin tavsiye edilmez.

O | Motor plakasindan motor degerlerini girin. Not: Motor degerini motor pla-
kasindaki degerin aynisina

Asenkron motor plakasi 6rnegi: ayarlayin. Ornegin plakadaki

(7 motor nominal devri 1470 rpm
@ ABB Motors  C€ ¢ ise 9908 MOTOR NOM HiZ
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4 parametresinin degerini 1500
IEC 200 l\|/I/L 55 [— rpm olarak ayarlamak surtcu-
Tins ol F o ndn yanhs galismasina yol acgar.
\Y; Hz | kW r/min | A cos PlIA/IN|tE/s

690 Y 50 |30 1475 | 32.5 | 0.83
400D 50 | 30 [1475 | 56 [0.83

660Y | 50 |30 [1470 [ 34 |0.83 380V
380D | 50 [ 30 |1470 | 59 [0.83 1« besleme
415D 50 30 | 1475 | 54 0.83 geri|im
440D | 60 | 35 [1770 | 59 | 0.83

Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 48 6210/C3 [ 180 kg

.\(i)_ IEC 34-1 .@)
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Sabit miknatisli senkron motor plakasi drnegi:

A P

FREPED MS4836N4008E43C10
lo/ln 9.1/9

Ip 87 8 A Insulation cIassF
To/Tn 105/10.5 Nm

Tp 31.5 Nm € é
Pn 3.3 kW

Fn 200 Hz '

Nn 3000 r/min L US

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

SN 68847184AA12345

TS 4836

01/2007 Made in Japan
» motor nominal gerilimi (parametre 9905).
Sabit miknatisli senkron motorlar igin burada geri REM 9 9 O 5
emf gerilimini nominal hizda girin. Aksi takdirde PAR FWD

nominal gerilim kullanin ve ID run gergeklestirin.
Eger gerilim degeri gerilim rpm olarak, 6rnegin 60 V /
1000 rpm seklinde verilmigse, 3000 rpm i¢in nominal
hiz 3 x 60 V = 180 V seklindedir.

* nominal motor akimi (parametre 9906)

izin verilen aralik: 0,2...2,0 - Ipy A REM 9 9 O 6

PAR FWD

» motor nominal frekansi (parametre 9907) 9 9 O 7
REM

PAR FWD

» motor nominal hizi (parametre 9908) 9 9 O 8
REM

PAR FwWD

» motor nominal glci (parametre 9909) 9 9 O 9
REM

PAR FWD
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O | Motor tanimlama yéntemini (parametre 9910) segin.

Tanimlama miknatislama kullanan 0 (OFF/ID MIK) varsayilan degeri birgok
uygulama igin uygundur. Temel devreye alma islemlerinde uygulanir. Bununla
birlikte bu, 9904 parametresinin 1 (VEKTOR: HIZ) veya 2 (VEKTOR: MOM)
olarak ayarlanmasini gerektirir.

Eger seciminiz 0 (OFF/ID MIK) ise sonraki adima gegin.
Deger 1 (ACIK) asagidaki hallerde segilmelidir:
» calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

* motor nominal momentin Gzerinde genis hiz araldi iginde ve 6lgiimus
herhangi bir geri besleme olmadan moment araliginda ¢alisma gerektiginde.

Eger ID run galistirma (deger 1 [ACIK]) yapmaya karar verirseniz, bolim ID run
prosedlirii, 71. sayfada verilen ézel talimatlari uygulayin ve 66. sayfadaki MOTOR
DONUS YONU adimina geri déniin.

ID RUN SECIMI 0 (OFF/ID MIK) DURUMUNDA TANIMLAMA MIKNATISLAMA
O | Lokal kontrole gecmek igin (sol tarafta LOC tusu
gorintilenir) @ tusuna basin.

Siriciyu start etmek icin (&> tusuna basin. Motor
modeli, motoru sifir hizda 10-15 s arasinda mikna-
tislayarak hesaplanir.

MOTOR DONUS YONU
O | Motor donis yonuni kontrol edin.

+ Suricu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta ([ oc
gosterilir), &) tusuna basarak lokal kontrole X XX Hz
gegin. FWD

* Ana meniye gitmek icin alt satirda CIKIS
yaziyorsa <Y tusuna basin; aksi takdirde alt
kisimda MENU yazisi gériilene kadar =77
tusuna art arda basin.

» “rEF” yazisini goriinceye kadar ~a /<>
tuslarina basin ve Y] tusuna basin.

» Frekans referansini sifirdan kiiglk bir degere
yukseltmek igin ~a™ tusunu kullanin.

* Motoru galistirmak icin (& tusuna basin.

* Motorun gergek yoniiniin, ekranda gériintiile- ST
nenle ayni olup olmadigini kontrol edin (ILR,

(9) e
ileri ve GER geri anlamina gelmektedir). '\,

+ Motoru durdurmak icin (&> tusuna basin. ileri y6n geri yon

Motor dénme ydnini degistirmek igin:
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* Fazlar 9914 parametresinin degerini degistire-
rek tersine gevirin; 6rnegin, 0'dan (HAYIR) 1'e
(EVET) veya tersi.

+ Girig gliciind uygulayarak ve kontroli yukarida
tarif edildigi gibi tekrarlayarak yaptiginiz islemin
dogrulugunu kontrol edin.

HIZ LIMITLERI VE HIZLANMA/YAVASLA

Minimum hizi ayarlayin (parametre 2007).

Maksimum hizi ayarlayin (parametre 2002).

Hizlanma zamani 1'i (parametre 2202) ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki hizlanma zamani
kullanilacaksa, ayni zamanda hizlanma zamani
2'yi de (parametre 2205) ayarlayin.

Yavaslama zamani 1'i (parametre 2203) ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki yavaglama zamani
kullanilacaksa, ayni zamanda yavaslama zamani
2'yi de (parametre 2206) ayarlayin.

67

- 9214
- 2001
-~ 2002
- 2202
-~ 2203

KULLANICI MAKROSU KAYDEDILIYOR VE SON KONTROL

Devreye alma artik tamamlanmistir. Ancak, bu
asamada uygulamanin gerektirdigi parametrele-
rin ayarlanmasi ve ayarlarin, sayfa 119, Kullanici
makrolari boliminde belirtilen sekilde kullanici
makrosu olarak kaydedilmesi faydali olabilir.

Sirtct durumunun tamam olup olmadigini
kontrol edin.

Temel kontrol paneli: Ekranda hata veya alarm
gOsterilip gdsterilmedigini kontrol edin.

Sdructnun 6n tarafindaki LED'leri kontrol etmek
icin, paneli sdkerek kirmizi LED'in yanmadigini,
yesil LED'in ise yandigini ancak yanip sbnmekte
olmadigindan emin olmadan énce uzaktan kuman-
daya gegin (aksi taktirde bir hata olusturur).

Gelismis kontrol paneli: Ekranda herhangi bir
ariza ya da alarmin gériintilenmediginden ve
panel LED'inin yesil renkte oldugundan ve yanip
sonmekte olmadigindan emin olun.

LoC

9902

PAR FWD

Siiricii artik kullanima hazirdir.
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Yoénlendirmeli devreye alma igleminin gergeklestirilmesi

Yonlendirmeli devreye almayi gergeklestirebilmek icin gelismis kontrol paneline
ihtiyaciniz bulunmaktadir. Yénlendirmeli devreye alma AC endiksiyon motorlarinda
uygulanabilir.

Baslamadan énce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

O

ENERJi VERME

Giris besleme gerilimini uygulayin. Kontrol paneli
oncelikle, Devreye Alma asistanini ¢aligtirmak
isteyip istemediginizi sorar.

TAMAM

+ Devreye Alma asistanini caligtirmak igin g
tusuna (B vurgulanmis halde iken) basin.

» Devreye alma asistanini ¢alistirmak
istemiyorsaniz £ tusuna basin.

» Panelin, surtcuyu tekrar agtiginizda Devreye alma
asistani ile ilgili soruyu sormasi (ya da sormamasi)
icin <3y tusuna basarak EB 6gesini vurgulayin ve

TAMAM

ardindan 5 tusuna basin.

DiL SEGIiMi
Devreye Alma asistanini ¢aligstirmaya karar verdigi-
nizde, ekranda dili segmeniz istenir. ~a /< tus-
lariyla istediginiz dil segenegine gelin ve kabul etmek

CAYDE1

icin 5] tusuna basin.

f% tusuna bastiginizda Devreye Alma asistani
durdurulur.

REM U SECIM -
Referans setu? ile
asistanini kullanmak
ister misiniz?

Evet

Hay1r

CIKIS 1 00:00 [TAMAM |

REM U SECIM_ ——
Yeniden acildiginda
devreye_alma asistani
gosterilsin mi?

Evet

Hay1r

CIKIS 100:00 [ TAMAM |

REM UPAR YAZ

9901 DiL

ENGLISH
[o]

CIKIS 1 00:00 [KAYDET

YONLENDIRMELI| SET-UP iSLEMINI BASLATMA

Devreye Alma asistani, motor ayarlarindan baslaya-
rak ayarlama gorevlerinde sizi yonlendirecektir.
Motor degerini motor plakasindaki degerin aynisina
ayarlayin.

AN tuslariyla istediginiz parametre degerine
<AYDE]

gelin ve 5] tusuna basarak onaylayin ve Devreye
alma asistanina devam edin.

Not: Herhangi bir anda, &7 tusuna bastiginizda,
Devreye alma asistani durdurulur ve ekran Cikis
moduna gecer.

Temel devreye alma artik tamamlanmistir. Bununla
birlikte, bu asamada uygulamanizin ihtiya¢ duydugu
parametreleri ayarlamak ve Devreye alma asistani
tarafindan tavsiye edilen uygulama ayarlarina devam
etmek faydal olabilir.

REM U PAR YAZ
9905 MOTOR NOM GER

CIKIS 1 00:00 [KAYDET

REM U SECIM -
Referans setup ile
devam etmek
ister misiniz?
Devam et
AtlTama

CIKIS |1 00:00 [ TAMAM |
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Hangi kontrol kablolarinin baglanmis olduguna gére |[REM © PAR YAZ

uygulama makrosunu segin. 9902 UYGULAMA MAKROSU

ABB STANDART

[1]
CIKIS | 00:00 [KAYDET
Uygulama ayarlarina devam edin. Devreye alma REM U SECIM .
gorevi tamamlandiktan sonra Devreye Alma asistani gg\fg;agimgﬁtw ile
siradakini énerir. HARICil referans
2 . " . . Devam et
+ Onerilen gorev ile devam etmek igin g~ R ana
(EEYEIH isaretlendiginde) tusuna basin. CIKIS 100:00 [ TAMAM |

« ¥ tusuna basarak 6gesini vurgulayin ve
ardindan % tusuna basarak énerilen gorevi
tamamlamadan sonrakine gegin.

» Devreye alma asistanini durdurmak icin %

tusuna basin.

MOTOR DONUS YONU

Lokal kontrole gegmek igin (sol tarafta LOC tusu
gorintilenir) tusuna basin.

« Sdrlcl, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda LoC ©
REM gosterilir), lokal kontrole ge¢gmek igin XX.X Hz
tusuna basin. X X A

* Cikis modunda degilseniz, ¢cikis moduna gelinceye XX . %X
kadar arka arkaya 2* tusuna basin. YON_100:00 [ MENU

* Frekans referansini sifirdan kiigik bir degere
yukseltmek igin <a™ tusunu kullanin.

» Motoru galistirmak igin tusuna basin.
* Motorun gergek yéniniin, ekranda gérintilenenle

ayni olup olmadigini kontrol edin (¥, ileri ve 5, geri
anlamina gelmektedir).

* Motoru durdurmak igin tusuna basin. ileri yén geri yon

Motor dénme yéniinu degistirmek igin:

+ Fazlarn 9914 parametresinin degerini degistirerek |[Loc & PAR YAZ
tersine gevirin; 6rnegin, 0'dan (HAYIR) 1'e (EVET) |19914 moToR FAZ DEG
veya tersi. EVET

+ Giris guicuinii uygulayarak ve kontroll yukarida tarif ||[1]
edildigi gibi tekrarlayarak yaptiginiz iglemin dogru- |[_IPTAL 100:00 [KAYDET
lugunu kontrol edin.

SON KONTROL

Ayarlar tamamlandidinda, ekranda herhangi bir ariza
ya da alarmin gérintilenmediginden ve panel LED'inin
yesil renkte oldugundan ve yanip sénmekte olmadigin-
dan emin olun.

Siirlicii artik kullanima hazirdir.
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Suruciuniun I/O arayiizii ile kontrol edilmesi

Asagidaki tablo belirtilen durumlarda suricinun dijital ve analog giriglerle nasil

calistinlacagini anlatir:
* motorun devreye almasi gergeklestirildiginde ve

» hazir deger (standart) parametre ayarlari gegerli oldugunda.

Temel kontrol paneli ekranlari 6rnek olarak verilmistir.

ON AYARLAMALAR
Déniis yoniini degistirmeniz gerekirse, 1003 YON
parametresinin 3 (iKi YONLU) olarak ayarlanmig
oldugundan emin olun.

Kontrol baglantilarinin ABB standart makrosu icin
verilmis baglanti semasindaki gibi yapildigina emin
olun.

Sdriclinun uzaktan kontrolde oldugundan emin olun.
Uzaktan ve lokal kontrol arasinda gegis icin tusuna
basin.

DI1 dijital girisini agarak start edin.
Temel kontrol paneli: FWD yazisi hizli sekilde yanip

sdnmeye baslar ve set degerine ulasildiktan sonra
durur

Gelismis kontrol paneli: Ok ddnmeye baslar. Set
degerine erisilene kadar noktalidir.

Al1 analog girisinin gerilimini ayarlayarak surtcu ¢ikis
frekansini (motor hizi) ayarlayin.

Geri yon: DI2 dijital girisini agin.

ileri yén: DI2 dijital girigini kapatin.

MOTORU STOP ETME
DI1 dijital girigini kapatin. Motor durur.

Temel kontrol paneli: FWD metni yavasga yanip
sdnmeye baslar.

Gelismis kontrol paneli: Ok dénmeyi durdurur.

Bkz. bolum Varsayilan I/0
baglanti semasi, sayfa 55.

Uzaktan kontrolde, panel ekra-
ninda REM yazisi géruntulenir.

MOTORUN HIZINI KONTROL ETMEK VE START ETME

- 00~

OUTPUT FWD

w500~

OUTPUT FWD

MOTOR DONME YONUNU DEGISTIRME

« 500+

OUTPUT
L
OUTPUT FWD
00 -
L
OUTPUT FWD
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ID run ¢alistirma igleminin gergeklestirilmesi

Sdirict ilk kez calistirildiginda ve motor parametrelerinde (grup 99 BASLAMA
VERILERI) degisiklik yapildiginda motor ézelliklerini otomatik olarak tahmin eder. Bu
durum 9970 ID RUN parametresi degeri 0 (OFF/ID MIK) oldugunda gegerlidir.

Bircok uygulamada ayri bir ID run gercgeklestirmeye gerek yoktur. ID run asagidaki
durumlarda gegcerlidir:

+ vektdr kontrol modu kullanildiginda (parametre 9904 = 1 [VEKTOR: HIZ] veya 2
[VEKTOR: MOM)]) ve

» calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

* genis bir hiz araliginda, 6lgllmis herhangi bir hiz verisi yokken (6rnegin bir puls
enkoder yokken), nominal motor momentinin tGzerindeki bir moment araliginda
calisma gereklidir veya

+ sabit miknatish senkron motor kullanilir ve geri emf gerilimi bilinmez.
Not: ID run isleminden sonra motor parametreleri (grup 99 BASLAMA VERILERI)
degistirildiginde islem tekrarlanmalidir.

ID run prosediiru

Genel parametre ayarlari prosedurl burada tekrar edilmez. Temel kontrol paneli igin,
bkz. sayfa 76, gelismis kontrol paneli icin, bkz. sayfa 86, bélim Kontrol panelleri. ID
run islemi kontrol paneli olmadan gerceklestirilemez.

ON KONTROL

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50...%80'i
Y ‘ SA arasinda galisir. Motor ileri dogru dénecektir. ID run gergeklestirmeden
once motoru ¢alistirmanin giivenli olup olmadigini kontrol edin!

O | Tahrik edilen ekipmandan motoru ayirin.

O | Eger ID run éncesinde parametre degerleri (grup 07 CALISMA VERILERI - grup
98 SECENEKLER) degistiriimisse, yeni ayarlarin asagidaki kosullara uyup
uymadigini kontrol edin:

2001 MIN HIZ < 0 rpm
2002 MAX HIZ > motor nominal devrinin %80'i
2003 MAX AKIM > Ipy

2017 MAX MOMENT 1 > %50 ya da 2018 MAX MOMENT 2 > %50, 2014
MAX MOMENT SEC parametresine gore kullanimda olan limite bagh olarak

Calisma izni sinyalinin agik oldugunu kontrol edin (parametre 1607).

Panelin lokal kontrolde olup olmadigini kontrol edin (LOC ifadesi Ust tarafta
gOruntilenir). Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis icin tusuna basin.

Ooooad

o 0O
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TEMEL KONTROL PANELI iLE ID RUN

9910 ID RUN parametresini 1 (ACIK) olarak
degistirin. Yeni ayarlari Y] tusuna basarak
kaydedin.

ID run sirasinda gergek degerleri izliemek
isterseniz, Cikis moduna ulagsana kadar &7~
tusuna basin.

ID run islemini baslatmak icin tusuna basin.
Panel, islemi baglattiginizda goruntilenmekte
olan ekran ile sag tarafta géruintilenen alarm
ekrani arasinda gegis yapmaya devam eder.

Genelde ID run esnasinda higbir kontrol panel
tusuna basilmamasi tavsiye edilir. Ancak
tusuna basarak ID run islemini istediginiz zaman
durdurabilirsiniz.

ID run tamamlandiktan sonra, alarm ekrani
goruntilenmeye devam etmez.

ID run isleminin basarisiz olmasi halinde sag
tarafta ariza ekrani goérintilenir.

s 9 9 10
PAR FWD
LoC 1
PAR FWD

LoC

Hz
L}

OUTPUT FWD
“ A2019
iLR

“ FOO11

GELISMIS KONTROL PANELI ILE ID RUN

9910 ID RUN parametresini 1 (ACIK) olarak
CAYDE]

degistirin. Yeni ayarlar <) tusuna basarak
kaydedin.

ID run sirasinda gergek degerleri izliemek
IKI!

isterseniz, Cikis moduna ulagana kadar =%
tusuna basin.

ID run islemini baslatmak igin tusuna basin.
Panel, islemi baslattiginizda gérintilenmekte
olan ekran ile sag tarafta gortintiilenen alarm
ekrani arasinda gegis yapmaya devam eder.

Genelde ID run esnasinda higbir kontrol panel

tusuna basilimamasi tavsiye edilir. Ancak
tusuna basarak ID run islemini istediginiz zaman

durdurabilirsiniz.

LR
REM U PAR YAZ
9910 ID RUN
ACIK
[1]
IPTAL 1 00:00 [KAYDET
LoC © [50. OHZ]
0.0 Hz
-3 A
.% 0
YON 1 00:00 [ MENU
LOC T ALARM
ALARM 2019
ID RUN
1 00:00 [
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ID run tamamlandiktan sonra, alarm ekrani LOC T HATA
goruntilenmeye devam etmez. HATA 11
ID run isleminin basarisiz olmasi halinde sag ID RUN HATA
tarafta ariza ekrani géruntulenir.

00:00
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Kontrol panelleri

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde, kontrol panel tuslari, LED gostergeleri ve ekran alanlari anlatiimaktadir.
Ayrica, ayarlari kontrol etme, izleme ve degistirme konularinda panelin kullanimi
hakkinda talimatlar saglamaktadir.

Kontrol panelleri hakkinda

ACS355’i kontrol etmek, durum verilerini okumak ve parametreleri ayarlamak icin bir

kontrol paneli kullaniimahdir. Strticd, iki farkl tip kontrol panelinden biri ile kontrol

edilebilir:

» Temel kontrol paneli — Bu panelde (Temel kontrol paneli bolim, 76. sayfada
aciklanmigtir), parametre degerlerinin manuel olarak girilmesinde kullanilan temel
araclar bulunur.

* Geligsmis kontrol paneli — Bu panelde (bolim Gelismis kontrol paneli, 86. sayfada
anlatiimistir) en sik kullanilan parametre ayarlarini otomatiklestirecek énceden
programlanmis asistanlar bulunmaktadir. Panel dil destedi saglamaktadir. Farkli
dil setleriyle kullanilabilmektedir.
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Gegerlilik

Bu kilavuz, asagidaki tabloda verilen panel revizyonu ve panel yazilim surimlerine
sahip paneller icin gegerlidir.

Panel tiiri Tip kodu Panel revizyonu Panel yazihm
strtimii
Temel kontrol paneli ACS-CP-C | M veya daha yeni 1,13 veya uzeri
Gelismis kontrol paneli ACS-CP-A | F veya daha yeni 2.04 veya Uzeri
Geligsmis Kontrol Paneli (Asya) ACS-CP-D | Q veya daha yeni 2.04 veya Uzeri

Panel revizyonunu bulmak igin panelin arkasindaki etikete bakin. Ornek etiket ve
etiket iceriginin agiklamasi agsagida gdsteriimektedir.

(1| ABB Oy, ACS-CP-A
(2)| S/IN M0935E0001  RoHS ((3)

1 [Panel tip kodu

MYYWWRXXXX formatindaki seri numarasinda, harflerin anlamlari su sekildedir.

M: Uretici

YY: 2009, 2010, 2011, ... igin 09, 10, 11, ...
WW: hafta 1, hafta 2, hafta 3 i¢in ...01, 02, 03 ...
R: panel revizyonu igin A, B, C, ...

XXXX: Her hafta 0001 degerinden baglayan tamsayi
3 |RoHS isareti (strtictinizin etiketi gegerli isaretleri gdsterir)

Gelismis kontrol panelinizin panel yazilim stirimdnu 6grenmek igin, bkz. sayfa 90.
Temel kontrol paneli igin, bkz. sayfa 79.

Cesitli gelismis kontrol panelleri tarafindan desteklenen dilleri gérmek icin bkz.
parametre 9907 DIL.

Temel kontrol paneli

Ozellikler

Temel kontrol paneli asagidaki 6zelliklere sahiptir:
» LCD ekranli nimerik kontrol paneli

» kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra baska surUctllere aktarmak veya

belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla kontrol paneli bellegine kopyalanabilir.
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Genel Bilgiler

Asagidaki tabloda, temel kontrol panelindeki temel fonksiyonlar ve ekranlar hakkinda
Ozet bilgiler saglamaktadir.

No. |Kullanimi

1 |LCD ekran — Bes alana ayrilmistir:

a. Sol ust — Kontrol konumu:

LOC: sirlcu kontroll lokal, yani kontrol panelinde.
REM: surucl kontroll, surtict I/O'lari ve fieldbus
gibi uzaktandir.

b. Sag ust — Goruntilenen degerin birimi.

c. Orta — Degisken; genelde, parametre ve sinyal
degerlerini, mendleri veya listeleri gdsterir. Hata
ve alarm kodlarini da gdsterir.

d. Sol alt ve orta — Panel galisma durumu:

CIKIS: Cikis modu
PAR: Parametre modu
MENU: Ana menii.
EYYM: Hata modu.

e. Sag alt — Gostergeler:
FWD (ileri) / REV (geri): motor donls yonu
Yavas yanip sénme: durdu
Hizli yanip sénme: calisiyor, ayar noktasinda degil
Sabit: galigiyor, ayar noktasinda
H=: Gorintiilenen deger degistirilebilir (Parametre ve Referans modlarinda).

2 |RESET/EXIT — Degistirilmis degerleri kaydetmeden bir Gst menUye geger. Cikis ve Hata
modlarinda hatalari resetler.

3 |MENU/ENTER — Meniinin alt menulerine girmek igin kullanihir. Parametre modunda
gOruntilenen degeri, yeni ayar olarak kaydeder.

4 |Yukar —
* Bir menu veya listede yukari dogru ilerlemek icin kullanilir.

» Bir parametre secilmisse, degeri artirmak icin kullanilir.

» Referans modunda referans degerini artirir.

» Tusun asag@i dogru tutulmasi degerin daha hizl sekilde degismesine neden olur.
5 |Asagi -

» Bir menu veya listede asagi dogru ilerleme.

« Bir parametre segilmisse, degeri azaltmak igin kullanilir.

» Referans modunda referans degerini azaltir.

» Tusun asag@i dogru tutulmasi degerin daha hizl sekilde degismesine neden olur.

LOC/REM - Siiriicu ¢alisma modunu lokal kontrolden uzaktan kontrole degistirir.

DIR — Motor yénunu degisgtirir.

STOP — Sdricuyu lokal kontrolde durdurur.
START — Siruclyu lokal kontrolde baglatir.

O 0o N &




78 Kontrol panelleri

Calisma

Kontrol paneli, mendiler ve tuslar yardimiyla ¢cahstirilir. Segenek ekranda belirene
kadar ~a™ ve ¥~ ok tuslarini kaydirip <%_J tusuna basarak bir segenek segin
(6rnegin, galistirma modu veya parametre).

=7 tusuyla yapilan degisiklikler kaydedilmeden bir dnceki ¢alisma dlizeyine geri
dénaldr.

Temel kontrol panelinin bes adet panel modu bulunmaktadir: Cikis modu, Referans
Modu, Parametre modu, Kopyalama modu ve Hata modu. ik dért modun calistiriima
yontemi bu bélimde anlatiimaktadir. Bir hata ya da alarm meydana geldiginde panel,
hata veya alarm kodunu gésteren Hata moduna otomatik olarak geger. Cikis veya
Hata modunda hata veya alarmi resetleyebilirsiniz (bkz. bolim Hata izleme, sayfa
357).

Glg kaynagdi agildiginda panel Cikis modundadir;

burada start, stop islemlerini gergeklestirebilir, yonl REM 4 9_1 Hz
degistirebilir, lokal ve uzaktan kumanda modlari OUTPUT FWD
arasinda gegis yapabilir, Gi¢ adete kadar gercek degeri

izleyebilirsiniz (ayni anda bir adet). Diger gérevleri REM PA r
gerceklestirmek icin ilk olarak Ana meniye gidin ve MENU FWD

uygun modu segin.

Genel gorevler hakkinda bilgiler

Asagidaki tabloda genel gorevler, bunlari gergeklestirebileceginiz modlar ve s6z konusu
gorevler hakkinda ayrintili bilgilerin saglandigi sayfa numaralari veriimektedir.

Gorev Mod Sayfa
Panel yazilim surimi nasil bulunur Calistirma 79
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Herhangi bir 79
Siiruci start/stop Herhangi bir 79
Motor dénme yoninln degistiriimesi Herhangi bir 80
izlenen sinyallerin taranmasi Cikig 80
Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi Referans 81
Parametre degerinin degistiriimesi Parametre 82
izlenen sinyallerin segilmesi Parametre 83
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikig, Hata 351
Parametrelerin siirliciiden kontrol paneline kopyalanmasi Kopyala 85
Parametrelerin kontrol panelinden surticlye kopyalanmasi Kopyala 85




Panel yazilim siiriimi nasil bulunur
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Adim | Eylem Ekran
1. | Eger gug¢ aciksa kapatin.
2. | Gucu agarken ve ekranda gdruntulenen panel

yazilim siirimiinii okurken & tusunu basili tutun.
™ tusunu biraktiginizda, panel Gikis moduna
geger.

XXX

Start/stop ve lokal/uzaktan kontroller arasinda gegis

istediginiz mod icinde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis
yapabilirsiniz. Strticliyu start veya stop etmek igin strictiniin lokal kontrolde olmasi

gerekir.

Adim

Eylem

Ekran

1.

« Uzaktan kontrol (REM solda gdsterilmektedir) ve
lokal kontrol (LOC solda gosterilmektedir)
arasinda gegis yapmak iin &) tusuna basin
Not: Lokal kontrole gegis, 1606 LOKAL KILIT
parametresi ile devre disi birakilabilir.

Tusa bastiktan sonra 6nceki ekrana dénmeden
once kisa bir sure igin duruma goére “LoC” veya
“rE” mesaji goruntilenir.

Sirucu ilk kez agildiginda uzaktan kontroldedir
(REM) ve slriictniin 1/0 terminalleri ile kontrol
edilir. Lokal kontrol (LOC) moduna ge¢mek ve
surtcuyl kontrol panelini kullanarak kontrol etmek
igin digmesine basin. Sonug, tusa ne kadar
sure boyunca bastiginiza gore degisir:

» Tusu hemen birakirsaniz ekranda “LoC”) mesaji
goruntilenir ve surtict durur. Lokal kontrol refe-
ransini 81. sayfada anlatilan sekilde ayarlayin.

« Tusa yaklasik iki saniye basarsaniz (ekrandaki
metin “LoC” yerine “LoC r” seklinde degistiginde
birakirsaniz), siirlici daha énceki sekilde devam
eder. Sirlci, galisma/durma durumu ve refe-
rans icin gegerli uzaktan kumanda degerlerini
kopyalar ve bunlari ilk lokal kontrol ayarlari ola-

rak kullanir.

« Lokal kontrolde siirlicliyli durdurmak igin,
tusuna basin.

+ Lokal kontrolde stiriicliyl galistirmak igin, (&>
tusuna basin.

LoC

491 -

OUTPUT FWD

LocC

LoC

Alt satirdaki FWD veya REV
metinleri yavas sekilde yanip
sénmeye baslar.

Alt satirdaki FWD veya REV
metinleri hizli sekilde yanip sén-
meye baslar. Siirlicu set dede-
rine ulastiginda yanip sénmeye
son verir.
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Motor donme yoniiniin degistiriimesi

Motorun dénme yoniini herhangi bir mod igcinden degistirebilirsiniz.

Adim

Eylem

Ekran

1.

Sirucl, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta
gosterilir), tusuna basarak lokal kontrole gegin.
Onceki ekrana dénmeden dnce kisa bir siire igin
“LoC” mesaiji gorintulenir.

“ 491 -

OUTPUT FWD

Yond, ileriden (FWD alt kisimda gésterilir) geriye
(REV alt kisimda gosterilir) veya tersi sekilde
degistirmek igin tusuna basin.

Not: Parametre 7003 YON, 3 (IKi YONLU) olarak
ayarlanmalidir.

491~

OUTPUT

Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:
+ ayni anda bir sinyal olmak (izere (i¢ adete kadar 07 CALISMA VERILERI gurubu

sinyalinin gergcek degerlerini izleme
+ start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.

Cikis moduna ekranin alt kisminda CIKIS yazisi gosterilene kadar &7 tusuna
basarak gegebilirsiniz.

Ekranda bir 01 CALISMA VERILERI grubu sinyalinin
degeri gorintilenir. Birim, sag tarafta gortintulenir. 83.
sayfa, izlemek amaciyla Cikis modunda (¢ adete
kadar sinyalin nasil secilecegini agiklamaktadir. Asa-
gidaki tabloda, ayni1 anda bir adet olmak tizere bunlarin nasil gériintiilenecegi goste-
rilmektedir.

izlenen sinyallerin taranmasi

o 491~

OUTPUT FWD

Adim | Eylem Ekran
1. | izlemek igin birden fazla sinyal seciimisse (bkz.

sayfa 83), bunlara Cikis modunda goz atabilirsiniz. ||REM 4 9 1 Hz

Sinyallere ileri dogru gz atmak icin <A tuguna art || eyt - FWD

arda basin. Geri dogru g6z atmak igin <.¥_ tusuna

art arda basin. O 5 A
REM
OUTPUT FWD

e 107 -

OUTPUT FWD
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Referans Modu

Referans modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:
» frekans ya da moment referansini ayarlama
+ start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.

Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi

Adim | Eylem Ekran

1. | Gikig modundaysaniz Y] tusuna basarak Ana
mendlye gidin, aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi ||REM PA r‘
goériinene kadar =7 tusuna basin. MENU o

2. | Surtcu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta LoC
gosterilir), &) tusuna basarak lokal kontrole gegin. PA r'
Lokal kontrole gegmeden 6nce ekranda kisa sure
boyunca “LoC” yazisi gérintulenir. MENU WD
Not: Grup 11 REFERANS SECIMI ile, uzaktan
kontrol (REM) ile referans degisikligi yapilabilir.

3. | Panel, Referans modunda degilse (“rEF” goériinmi- LoC
yorsa) <A™ veya \.¥_~ tusuna basin ve “rEF” gorin- r' E F
tllendiginde “X_J tusuna basin. Simdi ekranda, degerin MENU

altinda ile birlikte gegerli referans degeri goriintiile-

= 491~

FWD
4. |+ Referans degerini artirmak igin <A™ tusuna LoC
basin. 5 O O Hz
» Referans degerini azaltmak igin <Y’ tusuna WD
basin.

Tusa basilir basiimaz deger degisir. Surtict kalic
belleginde saklanir ve kapatildiginda otomatik olarak
geri yuklenir.
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Parametre modu

Parametre modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» parametre degerlerini goruntileme ve degdistirme

* Cikis modunda gdrintulenen sinyalleri segme ve degistirme

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

Parametre segme ve degerini degistirme

Adim | Eylem Ekran
1. | Gikis modundaysaniz “Y_J tusuna basarak Ana LoC
menduye gidin, aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi r' E F
goriinene kadar =7 tusuna basin. MENU FuD
2. | Panel, Parametre modunda degilse (“PAr’ gorinmi- ([ oc
yorsa) <A™ veya \.¥_’ tusuna basin ve “PAr” gorin- P A r'
tllendiginde “S_J tusuna basin. Ekranda parametre
gruplarindan birinin sayisi gérunttlenir. MENY FwD
“ =01
PAR FWD
3. |lstenilen parametre grubunu bulmak igin <A™ ve LOC
¥ tuslarini kullanin. —_— 1 1 —
PAR FWD
4. | % tusuna basin. Ekranda segilen gruptaki LoC
parametrelerden biri gosterilir. 1 1 O 1
PAR FWD
5. | listenilen parametreyi bulmak igin <& ve ¥~ LoC
tuslarini kullanin. 1 10 3
PAR FWD
6. | S digmesine, parametre degeri alt kisminda LoC
yazisi ile goéruntilenene kadar yaklasik iki saniye 1
basili tutun, bu yazi degerin artik degistirilebilecegini
belirtir. PAR FWD

Not: gosterildiginde <A™ ve <3 tuslarina
ayni anda basilmasi goriintilenen degerin paramet-
renin hazir degerine degistirir.

tuslarina basin. Parametre degerini degistirdiginizde,

7. | Parametre degerini segmek igin <A™ ve ¥ LoC 2
yanip sénmeye baglar.

PAR FWD

» Goriintilenen parametre degerini kaydetmek icin  |[_oc
N/ tusuna basin. 1 10 3

» Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin PAR FWD

7 tusuna basin.




izlenen sinyallerin segilmesi
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Adim

Eylem

Ekran

1.

Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve nasil
gorintilenecegini 34 PANEL EKRANI grubu parametre-
leriyle segebilirsiniz. Parametre degerlerinin degistiril-
mesi hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 82.
Varsayilan olarak, ekranda Ug sinyal gosterilir.

Sinyal 1: 0702 HIZ 3 kablolu, Alternatif, Motor potansiyo-
metresi, Man/Oto ve PID kontroli makrolari igin;

0103 CIKIS FREKANSI ABB standart ve Moment kont-
roli makrolari igin

Sinyal 2: 0104 AKIM

Sinyal 3: 0105 MOMENT.

Hazir sinyalleri degistirmek icin grup 07 CALISMA
VERILERI iginden goriintiilenmek igin (ic adete kadar
sinyal secin.

Sinyal 1: 3401 SINYAL 1 PAR parametresinin degerini 01
CALISMA VERILERI grubundaki sinyal parametresinin
dizinine degistirin (= bastaki sifir haricinde parametrenin
numarasi), 6rnegin, 105, 01705 MOMENT parametresini
gostermektedir. 100 degeri, hicbir sinyalin gértintilenme-
digini gosterir.

Sinyal 2 (3408 SINYAL 2 PAR) ve 3 (3415 SINYAL 3
PAR) igin tekrarlayin. Ornegin, 34071 = 0 ve 3415 = Q ise,
g6z atma devre disi birakilir ve sadece 3408 tarafindan
belirtilen sinyal ekranda gérintulenir. Eger her ¢ para-
metre de 0 olarak ayarlanmigsa, yani izleme igin sinyal
secilmemisse panelde “n.A.” seklinde bir metin géruntu-
lenir.

LoC

103

PAR FWD

LoC

104

PAR FWD

LoC

105

PAR FWD

Ondalik ayiricinin konumunu belirleyin ya da sinyal kay-
naginin ondalik ayirici konumu ve birimini kullanin (ayar 9
[DIREKT]). Temel kontrol paneline gubuk grafikler bulun-
mamaktadir. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. 3404 parametresi.
Sinyal 1: 3404 parametresi CIKIS 1 DSP FORM

Sinyal 2: 3411 parametresi CIKIS 2 DSP FORM

Sinyal 3: 3418 CIKIS 3 DSP FORM parametresi.

LOC

9

PAR FWD

Sinyaller i¢in gérintilenecek birimleri seger. Parametre
3404/3411/3418, 9 (DIREKT) olarak ayarlanmigsa bunun
hicbir etkisi yoktur. Daha fazla bilgi igin, bkz. 3405 para-
metresi.

Sinyal 1: 3405 parametresi CIKIS 1 BIRIM

Sinyal 2: 3412 parametresi CIKIS 2 BIRIM

Slnyal 3: 3419 CIKIS 3 BIRIM parametresi.

LoC

3

PAR FWD

Minimum ve maksimum gériintileme degerlerini belirle-
yerek sinyallerin 6lgeklendirmesini belirler. Parametre
3404/3411/3418, 9 (DIREKT) olarak ayarlanmigsa
bunun higbir etkisi yoktur. Daha fazla bilgi igin, bkz.
3406 ve 3407 parametreleri.

Sinyal 1: 3406 CIKIS 1 MIN ve 3407 parametreleri CIKIS
1 MAX

Sinyal 2: 3413 CIKIS 2 MIN ve 3414 parametreleri CIKIS
2 MAX

Sinyal 3: 3420 CIKIS 3 MIN ve 3421 CIKIS 3 MAX
parametreleri.

LoC

00

PAR FWD

Hz

LoC

5000

PAR FWD
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Kopyalama modu

Temel kontrol paneli, bir adet tam siiriicii parametreleri setini ve (i¢ adete kadar
surtct parametreleri kullanici setini kontrol panelinde saklayabilir. Karsiya yikleme
ve karsidan yukleme, lokal kontrolde gergeklestirilebilir. Kontrol paneli bellegi ugucu
degildir.

Kopyalama modunda asagidaki islemleri gerceklestirebilirsiniz:

Tum parametrelerin siiriciden kontrol paneline kopyalanmasi (uL — Karsiya
Yiikleme). Bunlarin arasinda kullanici parametre setleri ve ID run tarafindan
olusturulanlar gibi dahili (kullanici tarafindan degistiriliemeyen) parametreler de
bulunmaktadir.

Tam parametre setinin kontrol panelinden surtclye geri yuklenmesi (dL A —
TUmiinli kaydetme). Dahili, kullanici tarafindan degistirilemeyen motor paramet-
releri de dahil olmak uzere tum parametreler srucuye yazilir. Bu, kullanicinin
parametre setlerini icermez.

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

Kontrol panelinden bir parametre setinin sirlicliye kismi olarak kopyalanmasi
(dL P — Kismi yikleme). Kismi set kullanici setlerini, dahili motor parametrelerini,
9905...9909, 1605, 1607, 5201 parametrelerini ve grup 51 HARICI HABER
MODUL ve 53 EFB PROTOKOL parametrelerini igermez.

Kaynak ve hedef suriciler ile motor boyutlarinin ayni olmasina gerek bulunma-
maktadir.

Kullanici set 1 parametrelerinin kontrol panelinden sirtictiye kopyalanmasi (dL u1
— Kullanicr seti 1'i yiikle). Kullanici seti grup 99 BASLAMA VERILERI
parametrelerini ve dahili motor parametrelerini igerir.

Fonksiyon meniide yalnizca kullanici seti 1'in ilk olarak 9902 UYGULAMA
MAKROSU (bkz. bolim Kullanici makrolari, sayfa 119) parametresi kullanilarak
kaydedilmis ve daha sonra panele ylklenmis olmasi durumunda gérintilenir.

Kullanici set 2 parametrelerinin kontrol panelinden sirticiiye kopyalanmasi (dL u2
— Kullanici seti 2'yi Yiikle). As dL u1 — Yukaridaki kullanici set 1 yikle.

Kullanici set 3 parametrelerinin kontrol panelinden sirtictiye kopyalanmasi (dL u3
— Kullanici seti 2'yi Yiikle). As dL u1 — Yukaridaki kullanici set 1 yikle.

Start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.
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Parametrelerin yiiklenmesi ve kaydedilmesi

Yukleme ve kaydetme fonksiyonlarinin kullanilabilir olmasi igin yukariya bakin. Karsiya
yukleme ve karsidan yukleme icin surtclinin lokal kontrolde olmasi gerektigini unutmayin.

Adim | Eylem Ekran
1. | Cikig modundaysaniz “Y_J tusuna basarak Ana LoC
menlye gidin, aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi PA r‘

goriinene kadar =7 tusuna basin. — Solda REM

gosteriliyorsa, lokal kontrole gegmek igin ilk dnce MENU FwD
tusuna basin.
2. Eger panel Kopyalama modunda degilse (“CoPY” LoC
ifadesi gériinmiiyorsa), “CoPY” ifadesi gériintiilenene C O PY
kadar <A™ veya ¥~ tusuna basin. MEND FuD
SN/ tusuna basin. LoC L
MENU FWD
3. | Tim parametreleri sirlcliden kontrol paneline LoC
yuklemek igin (kullanici setleri de dahil olmak tizere), u L
A ve ¥ tuglarini kullanarak “uL” segenegine MENU WD
gidin.

ekranda tamamlama yiizdesi olarak gdsterilir.

SN tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma durumu |[oc L 5 O

iLR

Yikleme islemlerini gerceklestirmek igin, uygun LoC

isleme (burada “dL A”, Tmiini yiikle Grmek olarak C L A

kullaniimigtir) <A™~ ve ¥ tuslarini kullanarak VENU FWD

gegin.

N tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma durumu |[ oc

ekranda tamamlama yuizdesi olarak gosterilir. C L 5 O %
ILR

Temel kontrol paneli alarm kodlari

Sirucu tarafindan olusturulan hatalar ve alarmlara ek olarak (bkz. bélim Hata izleme,
sayfa 357), temel kontrol panelinde, A5xxx formatinda kontrol paneli alarmlari
goruntilenir. Alarm kodlari ve agiklamalarinin listesi igin, bkz. bélum Temel kontrol
paneli tarafindan olusturulan alarmlar, sayfa 356.
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Geligsmis kontrol paneli

Ozellikler

Gelismis kontrol paneli agagidaki 6zelliklere sahiptir:

LCD ekranlh alfaniimerik kontrol paneli
ekran dili segimi
Sirtclyu devreye almayi kolaylastiran Devreye Alma asistani

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

kosullara duyarli yardim
gercek zamanli saat.
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Genel Bilgiler

Asagidaki tabloda, gelismis kontrol panelindeki temel fonksiyonlar ve ekranlar
hakkinda 6zet bilgiler saglamaktadir.

No. |Kullanimi

1 |Durum LED'i — Normal ¢alisma igin yesil. LED yanip
sonuyorsa ya da kirmizi renkte ise, bkz. LED bdlimd,
sayfa 374.

2 |LCD ekran — Ug ana alana ayriimigtir:

a. Durum satiri — galisma moduna gore degisir, bkz.
Durum satiri bolimu, sayfa 88.

b. Orta — degisken; genelde, sinyal ve parametre
degerlerini, mendleri veya listeleri gosterir. Hata-
lari ve alarmlari da gosterir.

c. Alt satir — iki fonksiyon butonunun gegerli fonksi-
yonunu ve etkinlestiriimigse saati gdsterir.

3 |Fonksiyon butonu 1 — Fonksiyon kosullara baghdir.
LCD ekranin sol alt kosesindeki metin fonksiyonu
gOsterir.

4 |Fonksiyon butonu 2 — Fonksiyon kosullara baglidir. LCD ekranin sag alt kdsesindeki
metin fonksiyonu gdsterir.

5 |Yukari —
* LCD ekranin ortasinda gosterilen menu veya listede yukari dogru ilerlemek igin
kullanilir.

+ Bir parametre segilmisse, degeri artirmak igin kullanilir.
» Sag Ust kdse vurgulanmis ise referans degerini artirir.
Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.

6 |Asag—
» LCD ekranin ortasinda gosterilen meni veya listede asagdi dogru ilerlemek icin
kullanilir.

» Bir parametre secilmigse, degeri azaltmak igin kullanilir.

+ Sag Ust kdse vurgulanmis ise referans degerini azaltir.

Tusun agagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.
7 |LOC/REM - Siriict galisma modunu lokal kontrolden uzaktan kontrole degistirir.

8 |Yardim — Tusa basildiginda, kosullara duyarh bilgileri gésterir. Gosterilen bilgiler,
ekranin ortasindaki alanda vurgulanan 6geyi aciklar.

9 |STOP — Sirlcuyu lokal kontrolde durdurur.
10 |START — Suricuyu lokal kontrolde baslatir.
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Durum satiri

LCD ekranin Ust satirinda strticiinun temel durum bilgileri gosterilir.

| Loc v ‘ ‘ LOC Y ANA MENU 1 |
@@ @ D@ ©® @
No. (Saha Segenekler Anlami
1 |GOstergede LOC Siricl kontrol( lokal, yani kontrol
Kontrol yeri panelinde.
REM Siricl kontrold, surtcu 1/O0'lar ve fieldbus
gibi uzaktandir.
2 |Durum | Saft yonu ileri
I Saft yonu geri
Dénen ok Sdricu galigir durumda set degerindedir.
Noktali donen ok Siriicl ¢alisir durumdadir ancak set
degerinde degildir.
Sabit ok Sirica durur.
Noktali sabit ok Baslat komutu var ama motor, 6rn. start
izni olmadigindan galigmiyor.
3 |panel calisma * Gegerli modun adi
modu « Gorlntilenen liste ya da meninin adi
» Galisma durumunun adi, 6rn. PAR YAZ.
4 |Secilen madde igin * Cikis modunda referans deger
referans deger ya « Vurgulanan maddenin numarasi, 6rn.
da numara mod, parametre grubu ya da hata.
Calistirma

Kontrol panelini mendler ve tuslar yardimiyla galistirabilirsiniz. Tuslar arasinda,
gecerli islevleri Ustlerindeki gostergedeki metinle belirtilen iki adet icerige duyarh
program tusu bulunmaktadir.

Calisma modu ya da parametre gibi bir secenegi segmek igin, segenek vurgulanana
kadar ~a~ ve <3~ ok tuslari ile hareket edin ve ilgili program tusuna basin. Sag
program tusu X genellikle mod girmek, bir secenedi onaylamak ya da degisiklikleri
kaydetmek icin kullanilir. Sol program tusu 7 yapilan degisiklikleri iptal etmek ve
onceki calisma dizeyine geri dénmek icin kullanilir.

Gelismisg kontrol panelinde dokuz panel modu bulunmaktadir: Cikis modu, Parametre
modu, Asistan modu, Dedistirilen parametreler modu, Hata kayit modu, Saat ve tarih
modu, Parametre yedekleme modu, I/O ayarlari modu ve Hata modu. ilk sekiz modun
calistinima yontemi bu bélimde anlatiimaktadir. Bir hata ya da meydana geldiginde
panel, hata veya alarmi gésteren Hata moduna otomatik olarak gecer. Cikis ya da
Hata modunda resetleyebilirsiniz (bkz. bélim Hata izleme, sayfa 357).



ik olarak panel galistirabileceginiz, durdurabileceginiz,
yénu degistirebilecegdiniz, lokal ve uzaktan kumanda ara-
sinda gegis yapabileceginiz, referans degeri degistirebile-
ceginiz ve U¢ adete kadar gercek degeri izleyebileceginiz
Cikis modundadir.

Diger gorevleri gergeklestirmek igin ilk olarak Ana meniye
gidin ve menitde uygun modu segin. Durum satir (bkz.
bélim Durum satiri, sayfa 88) gegerli menu, mod, madde
ya da durumun adini gésterir.

Genel gorevler hakkinda bilgiler
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—M
.1H

1 %

9
O.5A
¥

YON 00:00 [ MENU

LOC U ANA MENU

PARAMETRELER
ASISTANLAR
DEGISEN PAR

CIKIS 1 00:00 [ENTER

Asagidaki tabloda genel gérevler, bunlari gergeklestirebileceginiz modlar ve s6z
konusu gorevler hakkinda ayrintili bilgilerin saglandig1 sayfa numaralari verilmektedir.

Gorev Mod Sayfa
Yardim alma Herhangi bir 90
Panel striimdni bulma Calistirma 90
Ekran kontrastini ayarlama Cikis 93
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Herhangi bir 91
Sdricu start/stop Herhangi bir 92
Motor dénme yoninin degistiriimesi Cikis 92
Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi Cikis 93
Parametre degerinin degistiriimesi Parametreler 94
izlenen sinyallerin segilmesi Parametreler 95
Asistanlarla yonlendirmeli gérevlerin (ilgili parametre setinin Asistanlar 96
spesifikasyonlari) gergeklestiriimesi
Degistirilen parametrelerin goriintiilenmesi ve dlizenlenmesi Degistirilen 98
parametreler
Hatalari gérintileme Hata kayit 99
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikig, Hata 351
Saati gorlintileme/gizleme, tarih ve saat formatlarini degistirme, |Saat ve tarih 100
saati ayarlama ve gun isigindan yararlanma degisiklerinde saatin
otomatik olarak ayarlanmasini devreye alma/devre disi birakma
Parametrelerin strlictiden kontrol paneline kopyalanmasi Parametre 103
yedekleme
Parametrelerin kontrol panelinden suriicliye kopyalanmasi Parametre 103
yedekleme
Yedekleme bilgilerini gérintileme Parametre 104
yedekleme
1/0O terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini diizenleme ve |I/O ayarlari 105
degistirme
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Yardim alma

Adim | Eylem

Ekran

1. Vurgulanan 6ge ile ilgili icerige duyarli yardim metinini
okumak igin digmesine basin.

Eger madde ile ilgili yardim metni bulunuyorsa, ekranda
gorintllenir.

LOC UPAR GRUPLAR—10
01 CALISMA VERILERI
03 FB GERGCEK SINYAL
04 HATA TARIHCESI

[LO_START/
11 REFERANS SECIMI

| CIKIS 100:00 [ SEC

LOC U YARDEM———
Bu grup start, stop
ve yon degisim
komutlari icin

harici kaynaklari
(HARL ve HAR2)

CIKIS 100:00 |

2. Metnin tamami goriintiilenmiyorsa, <A™ ve <Y
tuslari ile satirlari kaydirin.

LOC U YARDEM———
ve yon degisim
komytlari~icin

harici kaynaklari
(HAR1_ve HAR2)
tanimlar.

CIKIS | 00:00 |

3. Metni okuduktan sonra dnceki ekrana dénmek igin,
7 digmesine basin.

LOC UPAR GRUPLAR—10
01 CALISMA VERILERI
03 FB GERCEK SINYAL
04 HATA TARIHCESI

11 REFERANS SECIMI

| CIKIS 100:00 [ SEC

Panel siiriimiinii bulma

Adim | Eylem

Ekran

1. Eger gli¢ agiksa kapatin.

2. | Giict agarken (2) tusunu basili tutun ve bilgileri
okuyun. Ekranda asagidaki panel bilgileri gérintulenir:
Panel SW: panel yazilimi strimdi

ROM CRC: panel ROM kontrol degeri

Flash Rev: flash igerigi surimi

Flash igerigi yorumu.

(@) tusunu biraktiginizda, panel Gikis moduna geger.

PANEL VERSION INFO

Panel SWw: X . XX
Rom CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX
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Start/stop ve lokal/uzaktan kontroller arasinda gegis

istediginiz mod iginde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis
yapabilirsiniz. Slrticlyu start veya stop etmek igin strtictniin lokal kontrolde olmasi
gerekir.

Adim | Eylem Ekran
1. |+ Uzaktan kontrol (durum satirinda REM gésterilmekte- | [CToc &, MESAJ
dir) ve lokal kontrol (durum satirinda LOC gésteril- Lokal kontrol
mektedir) arasinda gecis yapmak igin, &) tusuna moduna gecis.
basin.
| 00:00 |

Not: Lokal kontrole gegis, 1606 LOKAL KILIT
parametresi ile devre disi birakilabilir.

Sdrict ilk kez agildiginda uzaktan kontroldedir (REM)

ve slrlcunin I/O terminalleri ile kontrol edilir. Lokal

kontrol (LOC) moduna gegmek ve siirliclyu kontrol
panelini kullanarak kontrol etmek icin digmesine
basin. Sonug, tusa ne kadar siire boyunca bastiginiza
gobre degisir:

» Tusu hemen birakirsaniz (ekranda “Lokal kontrol
moduna gegiliyor” ifadesi yanip soner) siriict
durur. Lokal kontrol referansini 93. sayfada anlati-
lan sekilde ayarlayin.

+ Tusa yaklasik iki saniye basarsaniz siriicii daha
once oldugu sekilde devam eder. Sirict, ¢alisma/
durma durumu ve referans igin gecerli uzaktan
kumanda degerlerini kopyalar ve bunlari ilk lokal
kontrol ayarlari olarak kullanir.

+ Lokal kontrolde slrticiiyi durdurmak igin, (&> Durum satirindaki ok (&
tusuna basin. veya \J) dénmeyi durdurur.

 Lokal kontrolde sirliclyl galigtirmak igin, Durum satirindaki ok (&
tusuna basin. veya J) donmeye baslar.

Sdricu set noktasina
ulasana kadar noktaldir.




92 Kontrol panelleri

Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:
grubunda (i¢ adete kadar sinyalin gercek degerini izleme 01 CALISMA VERILERI
motor dénme yonunu degistirme

% tusuna arka arkaya basarak Cikis moduna gecersiniz.

frekans ya da moment referansini ayarlama

ekran kontrastini ayarlama

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

Ekranin sag kdsesinde referans [oc © LoCc v
degeri gorintllenir. Orta, lice 49, Hz I H250%
kadar sinyal degerini veya gubuk 0.5 A 0.4 A

grafigi gosterecek sekilde konfi- 10.7 % 24.4 %

glre edilebilir. Gortntlleme igin YON_100:00 [ MENU YON 1 00:00 [ MENU

bir veya iki sinyal secildiyse,
degere veya gubuk grafije ek olarak goriuntilenen her sinyalin numarasi ve adi gos-
terilir. izlenen sinyallerin segilmesi ve degistirimesi ile ilgili talimatlar icin, bkz. sayfa

95.

Motor dénme yoniiniin degistirilmesi

Adim | Eylem Ekran
1. | Cikis modunda degilseniz, ¢ikis moduna gelinceye REM ©
kadar arka arkaya tusuna basin. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
YON 1 00:00 [ MENU
2. | Surlcu, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM LoC &
gosterilir), lokal kontrole gegmek igin &) tusuna basin. 49.1 Hz
Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj 0 " 5 A
goruntulenir ve Cikis moduna donildr. . o
10.7 %
YON 1 00:00 [ MENU
3. | Yond ileriden (durum satirinda & géruntilenir) geriye LOC &
(duruvm satirinda \J gorintulenir) almak ya da tam tersi 49 1 Hz
. . ON [l
icin =7~ tusuna basin. 0 5 A
R 10.7 %
Not: Parametre 1003 YON, 3 (IKI YONLU) olarak YON ] 00:00 [ MENU
ayarlanmalidir. .




Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi
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Adim | Eylem Ekran
1. | Cikis modunda degilseniz, ¢ikis moduna gelinceye REM .
kadar arka arkaya tusuna basin. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
YON 1 00:00 [ MENU
2. | Siricl, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM LoC &
gosterilir), lokal kontrole gegmek igin &) tusuna basin. 49.1 Hz
Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj gorin- 0 " 5 A
tilenir ve Cikis moduna déndalur. 10 . v y
Not: 11 REFERANS SECIMI grubu ile, uzaktan kontrolde 00:00 °
referans degisikligi yapilabilir. YON _100:00 [ MENU
3. |+ Ekranin sag Ust késesinde gérlntllenen vurgulanan LoC &
degeri artirmak igin, <“aA™ tusuna basin. Deger hemen 5 0 0 Hz
degisir. Surlicu kalici belleginde saklanir ve kapatildi- 0 " 5 A
ginda otomatik olarak geri yiklenir. 10 . v V
+ Degeri azaltmak icin, <¥_~ tusuna basin. YON 1 0.0-00 |o MENU
Ekran kontrastini ayarlama
Adim | Eylem Ekran
1. | Gikis modunda degilseniz, ¢ikis moduna gelinceye LoC ©
kadar arka arkaya tusuna basin. 49 1 Hz
10.7 %
YON 1 00:00 [ MENU
2. |+ Kontrasti artirmak igin, ayni anda % ve A LOC ©
tuslarina basin. 49 1 Hz
» Kontrastl azaltmak igin, ayni anda % ve ./ O ' 5 A
tuslarina basin. 10 " 7 %
YON 1 00:00 [ MENU

Parametreler modu

Parametreler modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

+ parametre degerlerini goruntileme ve degistirme

+ start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.
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Parametre segme ve degerini degistirme

Adim | Eylem Ekran
1. | Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana meniye |[L0C % ANA MENU 1]
gidin, aksi takdirde Ana menlye gidene kadar PARAMETRELER
tusuna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [(ENTER
2. | Mentide ~a~ ve < tuslarina ve ardindan 5 LOC T PAR GRUPLAR—O1]
tusuna basarak PARAMETRELER segenegini segin ve
Parametreler moduna gegin 82 EETgE_'}%EiKHSEg\{AL
10 START/STOP/YON
11 REFERANS SECIMI
CIKIS 100:00 [ SEC
3. | A ve ¥/ tuglarini kullanarak uygun parametre LOC & PAR GRUPLAR—99
grubunu segin.
01 CALISMA VERILERI
03 FB GERGEK SINYAL
04 HATA TARIHCESI
10 START/STOP/YON
CIKIS 100:00 [ SEC
%fﬁtusunabasm. E?% Y PARAMETREL ER—]
UYGULAMA MAKROSU
9903 MOTOR TIPI
9904 MOTOR KONT MODU
CIKIS 100:00 [ YAZ
4. | Za™ ve \¥/ tuglarini kullanarak uygun parametreyi |[L0oC t PARAMETRELER—]
secin. Gegerli parametre degeri, segilen parametrenin 9901 DIL
altinda gériintiilenir. 9902 AUgBGUsLﬁAMr\?Dm@#ROSU
9903 MOTOR TIPI
9904 MOTOR KONT_ MODU
CIKIS 100:00 [ YAZ
YAZ
< tusuna basin. LOC T PAR YAZ
9902 UYGULAMA MAKROSU
ABB STANDART
[1]
IPTAL 1 00:00 [KAYDET
5. | A ve ¥ tuslarini kullanarak parametre igin yeni  |[[oc @ PAR YAZ
bir deger belirleyin.
: o o 9902 UYGULAMA MAKROSU
Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tusun KABLOLU
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degis- 5
mesine neden olur. Tuglara ayni anda basildiginda (21 00:00
gorintilenen deger, hazir degerle degistirilir. IPTAL | 00:00 [KAYDET
6. |- Yenidegerikaydeﬂnekigh1%%%?tusuna basin

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin %

tusuna basin.

LOC © PARAMETRELER—|

9901 DIiL

9902 UYGULAMA MAKROSU
3 KABLOLU

9903 MOTOR TIPI

9904 MOTOR KONT MODU

CIKIS | 00:00 [ YAZ




izlenen sinyallerin segilmesi

Kontrol panelleri 95

Adim | Eylem Ekran

1. | Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve nasil LOC U PAR YAZ
gorintulenecegini 34 PANEL EKRANI grubu parametre- .
leriyle segebilirsiniz. Parametre degerlerinin degistiril- 3401 SINYAL 1 PAR
mesi hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 94. C.I KIs
Varsayilan olarak, ekranda (g sinyal gésterilir. [103]

Sinyal 1: 0702 HIZ 3 kablolu, Alternatif, Motor potansiyo- | LLPTAL | 00:00 [KAYDET
metresi, Man/Oto ve PID kontroli makrolari igin; LOC T PAR YAZ
01083 QIKI_S.FREKANSI ABB standart ve Moment kontrolu 3408 SINYAL 2 PAR
makrolari igin KIM
Sinyal 2: 0104 AKIM [104]
Sinyal 3: 0105 MOMENT. TPTAL 1 00:00 [KAYDET
Hazir sinyalleri degistirmek igin grup 07 CALISMA
VERILERI iginden gériintiilenmek igin {ic adete kadar LOC T PAR YAZ
sinyal segin. 3415 SINYAL 3 PAR
Sinyal 1: 3401 SINYAL 1 PAR parametresinin degerini 01 MOMENT
C?ALISM? VERILI:;RIbgrubLIind?kihsinyal garametresinin [105]

izinine degistirin (= bastaki sifir haricinde parametrenin .
numarasi), érnegin, 105, 0705 MOMENT parametresini IPTAL 1 00:00 TKAYDET
g6stermektedir. 0 degeri, hicbir sinyalin gérintilenmedi-
gini gosterir.
Sinyal 2 (3408 SINYAL 2 PAR) ve 3 (3415 SINYAL 3
PAR) igin tekrarlayin.

2. | Sinyallerin goriintlilenme seklini segin: ondalik sayi ya da LOC U PAR YAZ
cubuk grafik olarak. Ondalik sayilar igin ondalik ayiricinin
konumunu belirleyebilir ya da sinyal kaynaginin ondalik ayi- | [3404 CIKIS 1 DSP FORM
rict konumu ve birimini kullanabilirsiniz (ayar 9 [DIREKT]). DIREKT
Daha fazla bilgi igin, bkz. 3404 parametresi. [9]

Sinyal 1: 3404 parametresi CIKIS 1 DSP FORM IPTAL 1 00:00 [KAYDET
Sinyal 2: 3411 parametresi CIKIS 2 DSP FORM
Sinyal 3: 3418 CIKIS 3 DSP FORM parametresi.

3. | Sinyaller icin gorintllenecek birimleri seger. Parametre |[Coc & PAR YAZ
3404/3411/3418, 9 (DIREKT) olarak ayarlanmigsa bunun L.
higbir etkisi yoktur. Daha fazla bilgi igin, bkz. 3405 3405 CIKI$ 1 BIRIM
parametresi. Hz
Sinyal 1: 3405 parametresi CIKIS 1 BIRIM [3]

Sinyal 2: 3412 parametresi CIKIS 2 BIRIM IPTAL 1 00:00 [KAYDET
Sinyal 3: 3419 CIKIS 3 BIRIM parametresi.
4. | Minimum ve maksimum gorinttleme degerlerini belirle-

yerek sinyallerin 6lgeklendirmesini belirler. Parametre
3404/3411/3418, 9 (DIREKT) olarak ayarlanmigsa bunun
hicbir etkisi yoktur. Daha fazla bilgi icin, bkz. 3406 ve
3407 parametreleri.

Sinyal 1: 3406 CIKIS 1 MIN ve 3407 parametreleri CIKIS
1 MAX

Sinyal 2: 3413 CIKIS 2 MIN ve 3414 parametreleri CIKIS
2 MAX

Sinyal 3: 3420 CIKIS 3 MIN ve 3421 CIKIS 3 MAX
parametreleri.

LOC UPAR YAZ

3406 CIKIE) 1 MIN
Hz

IPTAL | 00:00 [KAYDET

LOC UPAR YAZ
34075g1|<1§ 1 MAX

IPTAL | 00:00 [KAYDET
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Asistan modu

Sirucu ilk galistinldiginda, Devreye Alma asistani temel parametreleri ayarlarken sizi
yonlendirir. Devreye Alma asistani, her biri Motor seti ya da PID kontroli gibi ilgili
parametre setinin spesifikasyonlarindan sorumlu olan iki adet asistana ayriimistir.
Devreye Alma asistani bu asistanlari art arda etkinlestirir. Asistanlari bagimsiz olarak
da kullanabilirsiniz. Asistanlarin gorevleri hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim
Devreye alma asistani, sayfa 121.

Asistan modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

« asistanlari kullanarak bir temel parametre setinin spesifikasyonlari ile ilgili yardim
alma

« start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.
Asistanlar kullanma

Asagidaki tabloda, asistanlar ile ilgili olarak size yardimci olacak temel galisma
sekansi verilmektedir. Motor ayarlari asistani érnek olarak kullaniimistir.

Adim | Eylem Ekran

1. | Cikis modundaysaniz @ tusuna basarak Ana menuye LOC T ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana mentiye gidene kadar % PARAM ETRELER
tusuna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR

CIKIS 1 00:00 [ENTER

2. | Asistanlar moduna ge¢mek icin, AN ve N menl |[L0C & ASISTANLAR 1

tu;larmda ASISTANLAR segenegini belirtin ve ardindan
) tusuna basin. m%g{aagar ari

H1Zz kontroli HARICIl
Hi1z kontroli HARICI2
CIKIS | 00:00 [ SEC

3. | A ve ¥ tuslaryla asistani segin ve ardindan LOC U PAR YAZ
< tusuna basin.
. . 9905 MOTQR _NOM GER
Devreye Alma asistani disinda bir asistani segmeniz 200 Vv

halinde bu asistan, agagidaki 4. ve 5. adimlarinda gos-
terildigi gibi parametre setinin spesifikasyonu konu-
sunda size yardimci olacaktir. Bundan sonra Asistanlar
menisulnde bir bagka asistan segebilir ya da Asistanlar
modundan ¢ikabilirsiniz. Motor ayarlar asistani burada
ornek olarak kullaniimistir.

CIKIS 1 00:00 [KAYDET

Devreye Alma asistanini se¢gmeniz halinde bu asistan, LOC U SECIM
asagidaki 4. ve 5. adimlarinda gdsterildigi gibi para- Referans setup ile
metre setinin spesifikasyonu konusunda size yardimer | (devam etme

) ) . - ) ister misiniz?
olacak olan ilk asistani etkinlestirir. Devreye Alma asis-
tani daha sonra sizden sonraki asistanla devam etmek Atlama
ya da bu asistani gegmek arasinda segim yapmanizi CIKIS 100:00 [ TAMAM |
ister; A ve ¥ tuslarini kullanarak uygun yaniti
secin ve ardindan < tusuna basin. Gegmeyi segerse-
niz Devreye Alma asistani ayni soruyu bir sonraki asis-
tan igin sorar ve bu sekilde devam eder.




Kontrol panelleri 97

Adim | Eylem Ekran

4. |+ Yenibir de@er belirlemek igin <A™ ve \ ¥/ LOC T PAR YAZ
tuslarina basin.

9905 MOTOR NOM GER

CIKIS 100:00 [KAYDET

+ Gerekli parametre hakkinda bilgi istemek igin (2) [0C O YARDIM

Eau

tusuna basin. ~a™ ve \.¥_ tuslarina basarak Motor plakasinda.

i i ici verilen degeri girin.
Iey;dlm metni iginde ilerleyin. Yardimi kapatmak igin Carilim degeri 9

tusuna basin. motorun D/Y
baglantisina gore
O¢HRE3AN 00:00 |
5. |+ Yenidegeri onaylamak ve sonraki param{g%%nin LOC U PAR YAZ
ayarlanmasi iglemiyle devam etmek icin S tusuna
basin. 9906 MOTOR_NOM AKIM
« Asistani durdurmak igin f&% tusuna basin. "

CIKIS 100:00 [KAYDET




98 Kontrol panelleri

Degistirilen parametreler modu

Degistirilmis parametreler modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:
* makro hazir degderlerinden degistiriimis tim parametrelerin listesini gérintileme

* bu parametreleri degistirme

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

Degistirilen parametrelerin goriintiilenmesi ve diizenlenmesi

Adim | Eylem Ekran
1. | Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana n}enﬂye LOC U ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana menlye gidene kadar PARAMETREL ER
tuguna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 1 00:00 [ ENTER
2. |Meniide <&~ ve ¥ tuslariyla ve f5] tusuna basa- |[[oc T DEGTSEN PAR
rak DEGISEN PAR secenegini secin ve Degistirilen SABIT HIZ
parametreler moduna gegin: . SATH
1204 SABIT HIZ 3
9902 UYGULAMA MAKROSU
CIKIS 1 00:00 [ YAZ
3. AN ve (¥ tuglarini kullanarak degistirilen paramet- |[Coc @, PAR YAZ
reyi listede segin. Secilen parametrenin degeri paravgrget- .
renin altinda gérantilenir. Degeri degistirmek igin <5 1202 SABIT HIZ 1
tusuna basin. 0 y 0 Hz
IPTAL 1 00:00 [KAYDET
4. AN ve (¥ tuglarini kullanarak parametre igin yeni  |[Coc @, PAR YAZ
bir deger belirleyin. 1202 . )
Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tugun 0 SAégrroHIZI_IZ
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degis- .
mesine neden olur. Tuglara ayni anda basildiginda 1 00:00 |
gorintulenen deger, hazir degerle degistirilir. 1PTAL : KAYDET
5. * Yeni degeri kabul etmek i¢in % tusuna basin. Eger

yeni deger varsaylilan deger ise parametre, degistirilen
parametreler listesinden gikarilir.

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak icin I%ﬁ
tusuna basin.

LOC L DEGISEN PAR—]
02 SABIT HIZ
15,0 Hz
1203 SABIT HIZ
1204 SABIT HIZ 3

9902 UYGULAMA MAKROSU
CIKIS 100:00 [ YAZ




Hata kayit modu

Hata kayit modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:
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maksimum on hataya kadar sirticii hata ge¢gmisini gortintilemek (guic kapatildik-
tan sonra, yalnizca en son Ug¢ hata bellekte saklanir)

en son (g hatanin ayrintilarini gérme (glg kapatildiktan sonra, yalnizca en son
hatanin ayrintilari bellekte saklanir)

hata alarm ile ilgili yardim metnini okuma

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

Hatalar goriintiileme

Adim | Eylem Ekran
1. | Cikig modundaysaniz % tusuna basarak AnaIrlpIenUye LOC L ANA MENU 1
gidin, aksi takdirde Ana menuye gidene kadar 'ﬁ PARAMETRELER
tusuna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 1 00:00 [ ENTER
2. | Hata kayit moduna gitmek igin mentide A™ ve %7 |[[6C T HATA KAYIT _—1
tuslarina basarak HATA KAYIT 6gesini segip tusuna O: PANEL KAYIP
basin: Ekranda, en son hatadan baslayarak hata kayitiari | [EEBE - S :57
goruntulenir. 7 AI1l KAYIP
Sirada gorintiilenen rakam, bélim Hata izleme, 351. 1 00:00 |
sayfada listelenen nedenler ve ¢dzim yollari arasindan CIKIS : AYRINTI
uygun olanini segebileceginiz hata kodudur.
3. | Hatanin ayrlntl|ar|r3y|R%§3TrUnt(jlemek icin CaNve ¥~/ LOC  PANEL
tuslariyla secin ve “tusuna basin. HATA ANI DI DURUM
slaryia seginve ’\J s 00000 bin
HATA ZAMANI 1
13:04:57
HATA ZAMANI 2
CIKIS | 00:00 [TESHIS
4. | Yardim metnini gérintulemek igin % tusuna basin

A ve (¥ tuslarina basarak yardim metni icinde
ilerleyin.
TAMAM

Yardim metnini okuduktan sonra <5 tusuna basarak
onceki ekrana donebilirsiniz.

LOC_ T TANI .
Asagidakileri kontrol
et: iletisim hatlari
kablo ve
baglantilari
parametre 3002,

TOINES 1100000 CTAMAM
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Saat ve tarih modu

Saat ve tarih modunda yapabilecekleriniz:

saati goruntuleme ya da gizleme
tarih ve saat gortintileme formatini degistirme
tarih ve saat ayari yapmak

gln i1s1gindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik olarak ayarlanmasini

devreye alma/devre disi birakma

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

Gelismis kontrol panelinde, panele sirlict tarafindan enerji saglanmadigi durumlarda
da saatin calismasini saglayan bir pil bulunmaktadir.

Saati goriintiileme veya gizleme, ekran formatlarini degistirme, tarih ve saati
ayarlama ve giin i1sigindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik olarak
ayarlanmasini devreye alma veya devre digi birakma

Adim | Eylem

Ekran

1. | Gikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana menlye
gidin, aksi takdirde Ana menlye gidene kadar =
tusuna basin.

LOC U ANA MENU 1

PARAMETRELER
ASISTANLAR

DEGISEN PAR

CIKIS 100:00 [(ENTER

2. | Tarih ve Saat moduEr’lnggegmek icin menltide <A™\ ve

¥ tuslanyla ve S tusuna basarak SAAT & TARIH
segenegini segin:

LOC_ T ZAMAN&TARIH—1]
ZAMAN FORMATI

TARIH FORMATI

ZAMANI GIR

TARIHI GIR

CIKIS 100:00 [ SEC

3. |+ Saati goruntllemek (gizlemek) igiEn menlde CLOCK
VISIBLILITY segenegini segin, tusuna basin
Saati goster (Saati gizle) segeneklerini secin ve <
tusuna basin ya da delgiI iklik yapmadan 6nceki
ekrana dénmek igin, tusuna basin.

+ Tarih formatini belirlemek igin, menlide TARIH
FORMATINI segin, i%;y tusuna basin ve uygun bir
format segin. Dexgiﬂk“ leri kaydetmek icin <5 ya da
iptal etmek igin =7 tusuna basin.

» Zaman formatini belirlemek i¢in, mentide ZAMAN
FORMATINI segin, i%;y tusuna basin ve uygun bir
format segin. Dexgiilk“ leri kaydetmek icin <] ya da
iptal etmek igin =7 tusuna basin.

LOC U SAAT GORUNUR—1
Saat goster
Saat sakla

CIKIS 100:00 [ SEC

LOC Y TARIH —1
ag

gg.3a.yyyy
aa/gg/yyyy

IPTAL | 00:00 [ TAMAM

LOC U ZAMAN —1
12-saat

IPTAL | 00:00 [ SEC
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Adim

Eylem

Ekran

Saati ayarlamak icin meniide ZAMANI GIR segenegini
secin ve tusuna basin. @ ve (¥ tuglarina
basarak saati ayarlayin ve & tU§una basin. Sonra
dakikalari belirtin. Deglslkllklerl kaydetmek igin @ ya
da iptal etmek igin =7 tusuna basin.

Tarihi ayarlamak icin meniide TARIHI GIR segenegini
segin ve tusuna basin. .~ a™ ve ¥ tuslarini
kullanarak tarihin ilk bolumunu (secilen tarih formatina
gore degisir) ayarlayin ve & tU§una basin. Ayni
islemi |k|nC| kisim igin tekrarlayin. Yili ayarladiktan
sonra i tusuna basin. Degisiklikleri iptal etmek i¢in
= tusuna basin.

Gun 1s1§indan yararlanma degisiklerinde saatin oto-
matik olarak ayarlanmasml devreye almak veya devre
disi birakmak igin menude GUNISIGI TASARRUFU-
segenegini segin ve tusuna basin.

@ tusuna basildiginda, izlenmesi igin segebileceginiz
gun 1sigindan yararlanma degisikliklerinin uygulandigi
Ulke ya da bolgelerdeki gun i1s1gindan yararlanma
déneminin baslangig ve bitis tarihlerinin gorintilendigi
yardim agilir. <A™ ve \.¥_’ tuslarina basarak yardim
metni iginde ilerleyin.

* Gln 1s1dindan yararlanma degisiklerinde saatin
otomatik olarak ayarlanmasini devre digi birakmak
icin Kapali segenegini segin ve Ti—y tusuna basin.

« Saatin otomatik olarak ayarlanmasini etkinlestirmek
icin, glin 1s1gindan yararlanma degisiklikleri izlene-
cek olan ulke veya bdlgeyi secin ve < tusuna
basin.

. Els,visiklik yapmadan 6nceki ekrana dénmek igin
% tusuna basin.

LOC U ZAMANI GER——

iH:41

IPTAL |1 00:00 [ TAMAM

LOC U TARIHI GFR——

fE].03.05

TPTAL 1 00:00 [ TAMAM

LOC U GUN IiIK TAS—1|
D

EU
us
Australial:Nsw,Vvict.
Australia2:Tasmania.

CIKIS |1 00:00 | SEC

LOC UYARDIM——
EU:

Ag1k Mar last Sunday
Kapa11 oct Tlast
Sunday

UBIKTIS 100:00 |
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Parametre yedekleme modu

Parametre yedekleme modu, siirlicii parametrelerinin yedeginin alinmasi igin bir striici-
den baska bir sirticuye verilmesi islemidir. Panele yiikleme, i¢c adete kadar kullanici seti
de dahil olmak lzere tim surtict parametrelerini gelismis kontrol panelinde kaydeder.
TUm set, kismi parametre seti (uygulama) ve kullanici setleri kontrol panelinden bagka bir
surliclye veya ayni suricuye kaydedilebilir. Karsiya yukleme ve kargidan yukleme, lokal
kontrolde gerceklestirilebilir.

Kontrol panelinin belledi ugucu olmayan bellektir ve panel piline baglh degildir.

Parametre yedekleme modunda asagidakileri gercgeklestirebilirsiniz:

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

UPLOAD TO PANEL (BACKUP INFO) ile kontrol paneline kaydedilmis yedekleme
hakkindaki bilgileri gériintiileyin. Buna, érnegin yedeklemenin yapildidi yerdeki
siirictiniin tipi ve degeri de dahildir. SURUCUYE YUKLE (TUMU) ile parametreleri bir
baska sirtciiye kopyalayacaginizda, suriculerin uygun oldugundan emin olmak
amaciyla bu bilgilerin kontrol edilmesi faydali olacaktir.

Parametre setinin tamaminin kontrol panelinden siiriiciiye yiiklenmesi (SURUCUYE
YUKLE (TUMU)). Danili, kullanici tarafindan degistirilemeyen motor parametreleri de
dahil olmak Uzere tim parametreler sirlclye yazilir. Bu, kullanicinin parametre
setlerini igermez.

Not: Bu fonksiyonu sadece yedeklemeden bir stirlicliyl geri yuklemek veya paramet-
releri orijinal sistem ile benzer sistemlere aktarmak icin kullanin.

Kontrol panelinden siiriicliye kismi parametre setini (tim setin bir bolimu) kopyalar
(UYGULAMAYI YUKLE). Kismi set kullanici setlerini, dahili motor parametrelerini,
9905...9909, 1605, 1607, 5201 parametrelerini ve grup 57 HARICI HABER MODUL
ve 563 EFB PROTOKOL parametrelerini icermez.

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

kullanici set 1 parametrelerinin kontrol panelinden sirlcuye kopyalanmasi (KULLANICI

SET1 YUKLE). Kullanici seti grup 99 BASLAMA VERILERI parametrelerini ve dahili
motor parametrelerini igerir.

Fonksiyon menide yalnizca kullanici seti 1'in ilk olarak 9902 UYGULAMA MAKROSU
(bkz. bolim kullanici makrolari, sayfa 119) parametresi kullanilarak kaydedilmis ve
daha sonra PANELE YUKLE ile kontrol paneline yiiklenmis olmasi durumunda
gOruntulenir.

kullanici set 2 parametrelerinin kontrol panelinden sirlciye kopyalanmasi (KULLANICI
SET2 YUKLE). Yukaridaki KULLANICI SET1 YUKLE gibi.

kullanici set 3 parametrelerinin kontrol panelinden sirlciiye kopyalanmasi (KULLANICI
SET3 YUKLE). Yukaridaki KULLANICI SET1 YUKLE gibi.

Start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gecis yapma.
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Yikleme ve kaydetme fonksiyonlarinin kullanilabilir olmasi igin yukariya bakin.
Karsiya yukleme ve karsidan yiikleme igin suriictiniin lokal kontrolde olmasi

gerektigini unutmayin.

Adim | Eylem

Ekran

1. | Gikis modundaysaniz % tusuna basarak AnaIrKT;enUye
gidin, aksi takdirde Ana menlye gidene kadar

tusuna basin. — Durum satirinda REM gdsteriliyorsa,
lokal kontrole ge¢cmek igin ilk dnce tusuna basin.

LOC U ANA MENU 1

PARAMETRELER
ASISTANLAR
DEGISEN PAR

CIKIS 100:00 [[ENTER

2. | Meniide <& ve ¥ tuslariyla ve ‘5= tusuna basarak
PAR YEDEKLE segenegini secin ve Parametre yedek-
leme moduna gegin.

LOC_UPAR YEDEKLE—1
PANELE YUKLE
YEDEKLEME BILGISI
SURUCUYE YUKLE (TUMU)
UYGULAMAYT YUKLE
KULLANICI SET1 YUKLE

CIKIS 100:00 [ SEC

3. + Tum parametreleri (kullanici setleri ve dahili paramet-
reler de dahil olmak lizere) siriicliden kontrol paneline
yuklemek icin «“a™ ve ¥~ tuslarini kullanarak
Parametre yedekleme meniisiinde PANELE YUKLE
P . SE!
segenegini segin ve ij tusuna basin. Aktarim sira-
sinda, aktarma durumu ekranda tamamlama yuzdesi
olarak gésterilir. islemi durdurmak istiyorsaniz ”%-ﬁ
tusuna basin.

Karsiya yukleme iglemi tamamlandiktan sonra ekranda
bununla ilgili bir mesaj gAtaXHntUIenir. Par yedekle menu-
stine geri dénmek icin <N tusuna basin.

* Yukleme iglemleri gerceklestirmek icin (burada
SURUCUYE YUKLE (TUMU) érnek olarak verilmigtir)
A ve (¥ tuglarini kullanarak Parametre yedek-
leme meniisiinde uygun islemi segin ve <= tusuna
basin. Aktarma durumu ekranda tamamlama yuzdesi

olarak gésterilir. islemi durdurmak istiyorsaniz "%ﬁ(

tusuna basin.

Yukleme islemi tamamlandiktan sonra ekranda bununla
ilgili bir mesaiA%gdrUntUIenir. Par yedekle menistine geri
doénmek igin ) tusuna basin.

LOC U PAR YEDEKLE——

Parametre
O I 50%

VAZGEC] 00:00 |

LOC UMESA] -
Parametre geri
yikleme basarili

TAMAM 1 00:00 |

LOC U PAR YEDEKLE——
Parametreler
yukleniyor (tim
set)

50%

| e e
VAZGEC ] 00:00 —

LOC UMESA) —
Parametre yiliklemesi
basariyla

tamamlandi.

TAMAM ] 00:00 |
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Yedekleme bilgilerinin goriintiilenmesi

Adim | Eylem Ekran
1. | Cikis modundaysaniz @ tusuna basarak Ana menilye |[LoC & ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana menuye gidene kadar % (CEVUERIPARAMETRELE R
b
asin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [ ENTER
2. | Meniide ~a~ ve ¥ tuslariyla ve 3] tusuna basarak | [ oc T PAR YEDEKLE—T
PAR YEDEKLE segenegini segin ve Parametre yedek- PANELE YUKLE
leme moduna gegin. SUROCUVE YOKLE  (TOMU)
UYGULAMAYI YUKLE
KULLANICI SET1 YUKLE
CIKIS 100:00 [ SEC
3. | Parametre Yedekleme menusinde YEDEKLEME LOC U YEDEKLEME ——]
BILGISI secenegini «a™ ve ¥ 7 tuslarini kullanarak ||SURUCU TIPI
segin ve tusuna basin. Ekranda, yedeklemenin 330432[5J'RUCU Tipi
yapildigi suructi ile ilgili agsagidaki bilgiler géruntulenir: OA747
DRIVE TYPE: siiriicii tipi 3301 YAZILIM VERSIYON
SURUCU TIPI: rdctniin XXXYZ f tinda degeri CIKLy 00200 |
: slriclnidn ormatinda dederi, | e
burada ACS355
XXX: Nominal akim degeri. “A” 3324 _ISURUCU Tirl
bulunmasi ondalik ayiriciy1 gésterir, 3301 YAZILIM VERSIYON
érn 9A7, 9,7 A anlamina gelir. 241A hex
4=400V
Z: i = Avrupa yUkleme paketi
n = ABD ylkleme paketi
YAZILIM VERSIYON:siiriicii yazilimi striimi.
Bilgiler arasinda «~a™ ve S\ tuglarini kullanarak
gezinebilirsiniz.
4. | Par yedekle menistine geri ddnmek igin % tusuna

basin.

LOC T PAR YEDEKLE——1
YEDEKLEME BILGISI
SURUCUYE YUKLE (TUMU)
UYGULAMAYI YUKLE
KULLANICI SET1 YUKLE

CIKTS 100:00 [ SEC
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I/O ayarlari modunda asagidaki islemleri gercgeklestirebilirsiniz:

» herhangi bir I/O terminali ile ilgili parametre ayarlarini kontrol etme

+ parametre ayarini diizenleme. Ornegin Ain1 (Analog girig 1) altinda “1103: REF1”
bulunuyorsa, yani 1103 REF1 SECIMI parametresi degeri Al ise, bu degeri érn.
Al2 olarak degistirebilirsiniz. Ancak, 1706 REF2 SECIMI parametresinin degerini
Al1 olarak ayarlayamazsiniz.

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

1/0 terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini diizenleme ve degistirme

Adim | Eylem Ekran
1. | Gikis modundaysaniz @ tusuna basarak Ana menlye |[CoC & ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana meniiye gidene kadar 7> PARAMETREL ER
tusuna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [ ENTER
2. | /O ayarlari moduna gegmek igin <A™ ve \.¥_ tuglarini |[[oC &, 1/0 AYARLARI—1
kullanarak mentide I/O AYARLARI segenegini segin ve C%D]
| tusuna basin. ROLE IKI$L§RI
(ROUT%
ANALOG GCIKISLAR
00:00 [ SEC
3. | A ve \¥ tuslanni kullanarak /O grubunu, 6rn. LOC L I/0 AYARLARI —
DIITAL GIRISLER grubunu segin ve g tusuna basin. HI_
Kisa bir duraklamanin ardindan, segiminizle ilgili gegerli }8(1)115“"” sTop (E1)
ayar ekranda gosterilir. 1001:YON (EL)
-DI3-
CIKIS 100:00 |
4. | Cave ¥ tu&lzarlyla ayari segin (parametre numaras! |[L0C @ PAR YAZ
olan bir satir) ve <5 tusuna basin.
1001 HAR1 KOMUTLAR
’
[2]
IPTAL 1 00:00 [KAYDET
5. | Za™ve ¥ tuslarini kullanarak ayar igin yeni bir LOC T PAR YAZ
deger belirleyin. 1001 1
Tusa bir kez basildijinda deger artar ya da azalir. Tusun BA:ElKPOMUZTIﬁAR
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizl sekilde degis- ’
mesine neden olur. Tuglara ayni anda basildiginda ) 00:00
gorintilenen deger, hazir degerle degistirilir. IPTAL | 00: [ KAYDET
6. |+ Yenidegeri kaydetmek |gln%tU§una basin. LOC L I/0 AYARLARI—]

» Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin %

tusuna basin.

100% START PLS(EL)

1001:sToP PLS (E1)
-DI3-

CIKIS 100:00 |
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Uygulama makrolari

Bu bolimun igindekiler

Bu bélimde, uygulama makrolari anlatiimaktadir. Her bir makro igin varsayilan kont-
rol baglantilarini gdsteren (dijital ve analog 1/0O) bir baglanti semasi bulunmaktadir.
Bu bélim ayni zamanda bir makronun nasil kaydedilip, geri ylklenecegini anlatir.

Makrolara genel bir bakis

Uygulama makrolari, 6nceden programlanmis parametre setleridir. Kullanici stru-
cuyu devreye alirken makrolardan birini, amaca en uygun olanini, 9902 UYGULAMA
MAKROSU parametresiyle secer, gerekli degisiklikleri yapar ve sonucu bir kullanici
makrosu olarak saklar.

ACS355 sekiz standart makro ve (¢ kullanici makrosuna sahiptir. Agagidaki tablo
makrolarin bir 8zetini verir ve uygun uygulamalar agiklar.

Makro Uygun uygulamalar

ABB standart Bir, iki, Gi¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadigi
siradan hiz kontrol uygulamalari. Start/stop, bir dijital giris ile kontrol edilir
(seviye start ve stop). iki hizlanma ve yavaglama rampa segimi arasinda
gegis yapmak mumkuindar.

3 kablolu Bir, iki, Gi¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadigi
siradan hiz kontrol uygulamalari. Siricu, butonlarla start veya stop edilir.
Alternate Bir, iki, ti¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadigr hiz

kontrol uygulamalari. Start, stop ve yon iki dijital giris tarafindan kontrol
edilir (giris durumlarinin kombinasyonu, galismayi belirler).

Motor Sabit hizin kullaniimadigi veya bir sabit hizin kullanildigi hiz kontrol
potansiyometresi |uygulamalari. Hiz, iki dijital giris tarafindan kontrol edilir (artirma / azaltma /
degismeden birakma).
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Makro Uygun uygulamalar

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

(Hand/Auto) kontrol sinyal terminalleri tek bir cihaz ve geri kalani digerleri i¢in ayrilmis-
tir. Bir dijital giris kullanimda olan terminaller (cihazlar) arasinda segim
yapar.

PID kontrol Proses kontrol uygulamalari 6r. basing kontrol{, seviye kontroli ve akig

kontroll gibi farkli kapali gevrim kontrol sistemleri. Proses ve hiz kontroli
arasinda gegis yapmak mumkundur: Bazi kontrol sinyal terminalleri proses
kontroll, bazilari ise hiz kontrolu igin ayrilmistir. Bir dijital giris proses ve
hiz kontrolli arasinda secgim yapar.

Moment kontrolli

Moment kontrol uygulamalari. Moment ve hiz kontroli arasinda gegis
yapmak mumkuindur: Bazi kontrol sinyal terminalleri moment kontroli,
bazilari ise hiz kontrolu i¢in ayrilmistir. Bir dijital giris moment ve hiz
kontroll arasinda segim yapar.

AC500 Modbus

Karmasik bir kontrol mantigi gerektiren uygulamalar ve Modbus baglantisi
ile cok sayida suriict baglandiginda. AC500-eCo PLC sistemin kontrol
edilmesi ve izlenmesi igin kullanilir.

Kullanici

Kullanici kullanima 6zel standart makroyu saklayabilir, yani 99 BASLAMA
VERILERI grubunu igeren parametre ayari ve motor tanimlamayi kalici
hafizaya saklayip veriyi daha sonraki bir zamanda geri alabilir. Ornegin, li¢
farkl motor arasinda gegcis yapabilmek gerektiginde ug¢ kullanici makrosu
kullanilabilir.
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Uygulama makrolarinin /O baglantilari hakkinda kisa bilgi

Asagidaki tablo, tim uygulama makrolarinin hazir deger 1/0 baglantilari hakkinda
Ozet bilgi saglamaktadir.

Giris/ Makro
gikis ABB 3 kablolu |Alternate |Motor Man/Oto  |PID Moment
standart potansi- |(Hand/Auto) | kontrol kontrolii
yom.
Al Frek. ref. |[Hiz ref. Hiz ref. - Hiz ref. Pros. ref. |Hiz ref.
(0...10 V) (Hand) (PID) / (Hiz)
Frek. ref.
(Manuel)
Al2 - - - - Hiz ref. Proses Moment
(0...20 m (Auto) degeri ref.
A) (Moment)
AO Cikis frek. |Hiz Hiz Hiz Hiz Hiz Hiz
DI1 Stop/Start | Start Start (ileri) |Stop/Start |Stop/Start |Stop/Start |Stop/Start
(darbe) (Manuel) |(PID) (Hiz)
DI2 ileri/Geri | Stop Start (geri) |lleri/Geri |ileri/Geri  |PID/ lleri/Geri
(darbe) (Manuel) |Manuel
DI3 Sabithiz |ileri/Geri |Sabithiz |Hiz ref. Man/Oto Sabit hiz 1|Hiz/
girisi 1 girisi 1 yukari Moment
DI4 Sabit hiz |Sabit hiz |Sabit hiz |Hiz ref. ileri/Geri Calisma |Sabit hiz
girigi 2 girisi 1 girisi 2 asagi (Otomatik) |izni 1
DI5 Rampa Sabit hiz |Rampa Sabit hiz 1| Stop/Start | Stop/Start |Rampa
Gifti segimi | girisi 2 cifti segimi (Otomatik) |(Manuel) |gcifti
segimi
RO Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) [Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) |[Hata (-1)
DO Hata (-1) |Hata (-1) |[Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) Hata (-1) |Hata (-1)
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ABB standart makrosu

Bu, hazir deger makrodur. Ug sabit hizla genel amagli bir I/O konfiglirasyonu saglar.
Parametre degerleri, bolim Parametreler, 191. sayfada verilen varsayilan degerlerdir.

Asagida verilen varsayilan baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz, bkz. bélim
I/O terminalleri sayfa 53.

Varsayilan 1/0 baglantilan

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
‘ ""__Pi’ 2 |A1 Cikis frekansi referansi: 0...10 V )
1..10 kOhF&, 1 I 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
{ ! } 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| | 5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
maks. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO Cikis frekansi degeri: 0...20 mA
| l_ ) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 |+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 [GND Yardimci gerilim cikisi ortak ucu
- 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
- M12]pi Stop (0) / Start (1)
T 13 |DI2 ileri (0) / Geri (1)
——1{14[DI3 | Sabit hiz segimi ?
-__115[Dl4  |Sabit hiz segimi 2
e 16 |DI5 Hizlanma ve yavaslama rampa segimi 3)
X1B
17 |ROCOM Réle ¢ikigi 1
18 |RONC ﬂ Hata yok [Hata (-1)]
®—119 |[RONO
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
—&®—21 |DOOUT E_Fdz Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
1) Vektsr modunun secilmis olmasi halinde hiz 3= rampa zamani 2202 ve 2203 parametrelerine
referansi olarak Al1 kullanilir. gore.
2) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 1 = rampa zamani 2205 ve 2206 parametrelerine

gore.
2 < 4 Kelepge altinda 360 derece topraklama.
0 0 Al1 lizerinden hiz ayari Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-ing.

1 0 |Hiz1(1202) Giivenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;
0 1 Hiz 2 (1203) semada gosterilmemektedir) varsayilan olarak
1 1 Hiz 3 (1204) koprilenir.

DI3 |DI4 |Galisma (parametre)
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3 kablolu makro

Bu makro, siiriicii gecici butonlar ile kontrol edildiginde kullanilir. Ug sabit hiz saglar.
Makroyu etkinlestirmek igin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini 2
(3 KABLOLU) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 180. Asagida verilen varsayilan baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz,
bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 53.

Not: Stop girisi (DI2) devre digi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin start ve
stop butonlari devre disi kalir.

Varsayilan 1/0 baglantilan

X1A
o] 1 |SCR Sinyal kablo ekrani
FF 12 [An Motor hiz referansi: 0...10 V
1..10 kOhFél Vaam | I 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
L| i 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| | 5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
maks. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO Motor hiz degeri: 0...20 mA
mz; 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

9 |[+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
O 10 |GND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
11 |[DCOM |Dijital giris ortak ucu
- s 5—{12]DI1 Start (darbe £ )
ealo—13|DI2 Stop (darbe Y)
- 14 |DI3 ileri (0) / Geri (1)
- 115|DI4 Sabit hiz secimi 1)
L~"__{16|DI5  |Sabit hiz segimi "
X1B
17 |[ROCOM Roéle cikisi 1
18 [RONC Q Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |[RONO
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?4# Hata yok [Hata (-1)]
22 I DOGND
") Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 2) Kelepce altinda 360 derece topraklama.
DI4 [DI5 |Galigma (parametre) Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-ing.
0 0 Al1 iizerinden hiz ayari Guvenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;
Hiz 1 (1202) semada gosterilmemektedir) varsayilan olarak

képrilenir.

1[0
0 |1 |Hiz2(1203)
1 |1 |Hiz3(1204)
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Alternate makro

Bu makro, motorun dénus yonu degistirilirken kullanilan bir DI kontrol sinyal sirasi igin
1/0 konfiglirasyonu yapilmasini saglar. Makroyu etkinlestirmek igin 9902 UYGULAMA
MAKROSU parametresinin degerini 3 (ALTERNATE) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 180. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz,
bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 53.

Varsayilan I/O baglantilar

X1A
1 [SCR Sinyal kablo ekrani
FFr 5 A1 |Motor hiz referanst: 0...10 V
1...10 kOhF&‘ = | i 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
{ ! } 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| | 5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
maks. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO Motor hiz degeri: 0...20 mA
L 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

9 |+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

10 [GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
0 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
- _T12]DI1 ileri start: Eger DI1 = DI2 ise siriicii durur.
— —113]DI2_ |Geri start
———112|DI3 | Sabit hiz segimi "
{15 |DI4 | Sabit hiz segimi
] 16 |DI5 Hizlanma ve yavaglama rampa segimi 2)
X1B
17 |[ROCOM Role gikigi 1
18 |RONC ﬂ Hata yok [Hata (-1)]
®—119 |[RONO !
20 [DOSRC Dijital ¢ikig, maks. 100 mA
—&®—21 |DOOUT 3?4# Hata yok [Hata (-1)]
22 | DOGND
1) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 2) 0 = rampa zamani 2202 ve 2203 parametrelerine
D13 |Di4 (}ah?ma_ (parametre) ?oiiémpa zamani 2205 ve 2206 parametrelerine
0 0 Al1 Uzerinden hiz ayari gore.
1 [0 [Hiz1(1202) 3) Kelepge altinda 360 derece topraklama.
o " Hiz 2 (1203) Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-inc.
1 1 Hiz 3 (1204) Giivenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;

semada gosterilmemektedir) varsayilan olarak
koprulenir.
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Motor potansiyometresi makro

Bu makro, motorun hizini sadece dijital sinyalleri kullanarak degistiren PLC’ler igin
disik maliyetli bir arabirim saglar. Makroyu etkinlestirmek igin 9902 UYGULAMA
MAKROSU parametresinin degerini 4 (MOTOR POT) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 180. Asagida verilen varsayilan baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz,

bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 53.

Varsayilan I/O baglantilan

%
>

SCR

Sinyal kablo ekrani

Al1

Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V

GND

Analog giris devresi ortak ucu

+10V

Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA

Al2

Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V

maks. 500 ohm GND

Analog giris devresi ortak ucu

AO

Motor hiz degeri: 0...20 mA

OIN([O|A|R[W|IN|=

GND

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

[Ce]

+24V

Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

N
o

GND

Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu

N
N

DCOM

Dijital giris ortak ucu

|\

DI1

Stop (0) / Start (1)

|\

DI2

ileri (0) / Geri (1)

|\

DI3

Hiz referansi yukari N

ﬁ

Dl4

Hiz referansi asag ")

ﬁ

DI5

Sabit hiz 1: 1202 parametresi

X1B

17 |[ROCOM

Roéle ¢ikisi 1

18 |RONC

:, Hata yok [Hata (-1)]
-

19 [RONO

20 |[DOSRC

Dijital ¢ikis, maks. 100 mA

21 |DOOUT

22 [ DOGND

Equ Hata yok [Hata (-1)]

1)
referansi degismez.

Hem DI3 hem de DI4 aktif veya devre disiysa hiz ~ Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-ing.

Guvenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;

Mevcut hiz referansi surrtict dururken ve besleme  semada gdsteriimemektedir) varsayilan olarak

gerilimi kesilirken saklanir.
2) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

koprilenir.
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Man/Oto makrosu

Bu makro, iki harici kontrol cihazi arasinda gecis yapmak gerektiginde kullanilabilir.
Makroyu etkinlestirmek icin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini
5 (MAN/OTO) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 180. Asagida verilen varsayilan baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz,
bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 53.

Not: 2708 START ENGELLEME parametresinin degeri 0 (KAPALI) VARSAYILAN
DEGERINDE KALMALIDIR.

Varsayilan 1/0 baglantilan

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
- e 2 |A Motor hiz referansi (Hand): 0...10 V
[
1..10 kOh’Té ~— | | 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
: [ | 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
’—Q} i |5 A2 Motor hiz referansi (Auto): 0...20 mA ?)
maks. 500 ohm § | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
%3‘: 7 |AO Motor hiz degeri: 0...20 mA
27 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 [+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
L 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
I 12 (D1 Stop (0) / Start (1) (Manuel)
Erg— 13 |DI2 ileri (0) / Geri (1) (Manuel)
e 14 |DI3 Manuel (0) / Otomatik (1) kontrol segimi
g 15|Dl4 ileri (0) / Geri (1) (Otomatik)
] 16 |DI5 Stop (0) / Start (1) (Otomatik)
X1B
17 |ROCOM Role ¢ikisi 1
18 |[RONC ?—| Hata yok [Hata (-1)]
®—19 |RONO
20 [DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
—&—21 |DOOUT 3?42 Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
1 Kelepce altinda 360 derece topraklama. Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-ing.
2) Sinyal kaynaginin gl¢ kaynag haricidir. Givenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;
Imalatginin talimatlarina bakin. Siriicl yardimci semada gosterilmemektedir) varsayilan olarak
gerilim ¢ikigi tarafindan beslenen sensorleri koprilenir.

kullanmak igin, bkz. sayfa 55.
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PID kontrol makrosu

Bu makro, basing kontrolii, debi kontrolli gibi kapali devre kontrol sistemleri igin para-
metre ayarlarini saglar. Kontrol, bir dijital giris kullanilarak hiz kontroll olarak da degisti-
rilebilir. Makroyu etkinlestirmek igin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin
degerini 6 (PID KONTROL) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 180. Asagida verilen varsayilan baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz,
bkz. bolim I/O terminalleri sayfa 53.

Not: Asagida agiklanan varsayilan I/O baglantilari yazilim siriima 5.050 veya Uzeri
icin gegerlidir. Daha eski yazilm surimlerinde varsayilan degerler i¢in, bu kullanim
kilavuzunun Revizyon A bélimine bakin.

Not: 2708 START ENGELLEME parametresinin degeri 0 (KAPALI) VARSAYILAN
DEGERINDE KALMALIDIR.

Varsayilan I/O baglantilan

X1A
. o 1 |SCR Sinyal kablo ekrani
— _Fi’ 2 |A1 Pros. ref. (PID) / Motor frek. ref. (Manuel): 0...10 V !
1...10 k°h’[“|—lj o | {13 |GND _|Analog giris devresi ortak ucu
J [ | 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
’—@# ."l_ f | 5 |AI2 Proses gergek degeri: 4...20 mA %)
maks. 500 ohm t | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
%J: 7 |AO Motor hiz degeri: 0...20 mA
22 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

9 |[+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
- 11 [DCOM | Dijital giris ortak ucu
g 12 |D1 Stop (0) / Start (1) (PID)
— 13 |DI2 PID (0) / Manuel (1) kontrol segimi
] 14 |DI3 Sabit hiz 1: 7202 parametresi
——"—{15|DI4  |Cahigma izni
L~_116|DI5  |Stop (0)/ Start (1) (Manuel)
X1B
17 |[ROCOM Role gikisi 1
18 [RONC Q Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |[RONO
20 [ DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT EFd; Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
1 Manuel:0...10 V -> hiz referansi. gerilim gikigi tarafindan beslenen sensoérleri
PID:  0...10 V - %0...%100 PID ayar noktasi. kullanmak igin, bkz. sayfa 55.
2) Kelepce altinda 360 derece topraklama. Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-ing.
3) Sinyal kaynaginin gli¢ kaynag haricidir. Guvenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;
Imalatginin talimatlarina bakin. Sirici yardimcei semada gosteriimemektedir) varsayilan olarak

koprilenir.
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Moment kontrol makrosu

Bu makro, motorda moment kontrolu gerektiren uygulamalar igin parametre ayarlari
saglar. Kontrol, bir dijital giris kullanilarak hiz kontroll olarak da degistirilebilir. Makroyu
etkinlestirmek icin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini 8 (MOMENT
KONTR) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 180. Asagida verilen varsayilan baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz,
bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 53.

Varsayilan I/O baglantilar

X1A
1 [SCR Sinyal kablo ekrani
FE (AN M :
f otor hiz referansi (Hiz): 0...10 V
1..10 ko“}"‘% ~— | {13 |GND _|Analog giris devresi ortak ucu
[ | 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
’—@ .f'l_ | 5 |AI2 Motor momenti referansi (Moment): 4...20 mA %)
maks. 500 ohm \ | l 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
] 7 |AO Motor hiz degeri: 0...20 mA
23 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 [+24V Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
. 10 |GND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
I 12 (D1 Stop (0) / Start (1) (Hiz)
— —113|DI2 iteri (0) / Geri (1) !
e 14 |DI3 Hiz (0) / Moment (1) kontrol se¢imi
] 15|Dl4 Sabit hiz 1: 1202 parametresi
I g 16 |DI5 Hizlanma ve yavaglama rampa segimi 2)
X1B
17 |[ROCOM Role gikigi 1
18 |RONC :. Hata yok [Hata (-1)]
®—19 |RONO
20 [ DOSRC Dijital ¢ikig, maks. 100 mA
——&®——21 |DOOUT 3?4#2 Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
") Hiz kontrolii: Donls yonuni degistirir. 4) Sinyal kaynaginin giic kaynag haricidir. Imalatgi-
Moment kontroli: Dénus yonini degistirir. nin talimatlarina bakin. Siriict yardimci gerilim
0 = rampa zamani 2202 ve 2203 parametrelerine ¢ikigl tarafindan beslenen sensorleri kullanmak
gére. igin, bkz. sayfa 55.
1 =rampa zamani 2205 ve 2206 parametrelerine  Sikma momenti: 0.4 N-m / 3.5 Ibf-ing.
3 gore. Guivenli moment kapatma baglantilari (X1C:STO;
) Kelepce altinda 360 derece topraklama. semada g0sterilmemektedir) varsayilan olarak

koprilenir.
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AC500 Modbus makro

AC500 Modbus uygulama makrosu STD Modbus baglantisi (FMBA-01 adaptéri)
tzerinde AC500-eCo PLC ve ACS355 Onceden tasarlanan Baslatici kit ile uygulana-
bilecek ACS355 suriicu iletisim ve kontrol parametrelerini yapilandirir.

Makro 5.03C veya uzeri yazilim stirimi bulunan ACS355 sirtculerinde mevcuttur.

Makroyu etkinlestirmek igin, 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresini AC500
MODBUS (10) olarak ayarlayin.

[ ]
I HHUL AC500-eCo PLC
Modbus
Diger
Sdricu cihazlar
Suriicu
FMBA-01 | |
adaptori
Veri akigl
~—— Kontrol word'ii (CW) ———
<€——— Referanslar /O (dénail
Durum word'd (SW) — e Proses 1/0 (déngsel)
Gergek degerler ———p
-
Patralme/tre Rt/W Servis mesajlari
alep/yani p | (ddngusel degil)
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Sirtcu parametreleri icin AC500 Modbus uygulama makrosu varsayilan degerleri
asagidaki farklliklarla birlikte ABB standart makrosuna (parametre 9902, degeri 1
(ABB STANDART), bkz. bolim ABB standart makrosu, sayfa 110) karsilk gelir:

No. Adi

Varsayilan deger

1001  HAR1 KOMUTLAR

10 (HABERLESME)

1102  HAR1/HAR2 SEGIMI

8 (HABERLESME)

1103  REF1 SEGIMI

8 (HABERLESME)

1604 HATA RESET SEC

8 (HABERLESME)

2201  HIZ/YAV 1/2 SEC

0 (SECILMEDI)

3018 HAB HATA FONK

1 (HATA)

5302 EFBISTASYON NO

2

5303 EFB HAB HIZI

192 (19,2 kb/s)

5304 EFB PARITE

1 (8 HICBIRI 1)

5305 EFB HAB PROFIL

2 (ABB SUR DOLU)

5310 EFBPAR 10

101

5311  EFB PAR 11

303

5312 EFBPAR 12

305

9802 HAB PROT SEC

1 (STD MODBUS)

Not: Siriiciiniin varsayilan yardimci adresi 2'dir (parametre 5303 EFB ISTASYON
NO), ancak birden fazla sirticii kullanilirsa, her bir siriciniin adresi benzersiz
olmalidir.

Baslatici kit yapilandirmasina iliskin daha fazla bilgi icin, AC500-eCo and ACS355
quick installation guide (2CDC125145M0201 [English]) ve ACS355 and AC500-eCo
application guide (2CDC125152M0201 [English]) kilavuzlarina bakin.
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Kullanici makrolan

Standart uygulama makrolarina ek olarak (¢ kullanici makrosu yaratmak da mim-
kiindiir. Kullanici, kullanici makrosu sayesinde 99 BASLAMA VERILERI grubunu
iceren parametre ayarlari ve motor tanimlamayi kalici hafizaya saklayip veriyi daha
sonraki bir zamanda geri ¢agirabilir. Panel referansi, makronun lokal kontrolde kay-
dedilmesi ve yuUklenmesi halinde de kaydedilir. Uzaktan kumanda ayari kullanici
makrosuna kaydedilirken lokal kontrol ayari kaydedilmez.

Asagidaki islemler Kullanici makrosu 1'in nasil olugturulacagini ve ¢agirilacagini
anlatmaktadir. Diger iki makro icin de islemler aynidir, yalnizca parametre 9902
UYGULAMA MAKROSU degerleri farklidir.

Kullanici makro 1'i yaratmak igin:

+ Parametreleri ayarlayin. Uygulama gerektiriyorsa ve henlz yapilmamigsa, motor
tanimlama iglemini gergeklestirin.

+ Parametre ayarlarini ve motor tanimlama isleminin sonugclarini kalici bellege
kaydetmek igin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini -1 olarak
degistirin (KULLAN1 SAKL).

MENU
KAYDET

+ Kaydetmek igin N (gelismis kontrol paneli) veya % (temel kontrol paneli)
tusuna basin.

Kullanict makro 1'i geri gagirmak igin:

+ 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresini 0 (KULLAN1 YUKL) olarak
degistirin.

MENU
* Yuklemek igin K%DET (gelismis kontrol paneli) veya % (temel kontrol paneli)
tusuna basin.

Kullanici makrolari arasindaki se¢im ayni zamanda dijital girigler yoluyla da yapilabilir
(Bkz. 1605 KUL PAR SEC DEG parametresi).

Not: Kullanici makrosu yiikleme islemi ayni zamanda 99 BASLAMA VERILERI
grubundaki parametre ayarlarini ve motor tanimlama sonuglarini da tekrar yikler.
Ayarlarin kullanilan motora karsilik geldiginden emin olun.

ipucu: Ornegin kullanici, her motor degisiminde motor tanimlamayi tekrarlamadan ve
motor parametrelerini ayarlamak zorunda kalmadan suirticliyl ti¢ motor arasinda anah-
tarlayabilir. Kullanicinin yapmasi gereken ayarlari diizenleyerek her bir motor icin de bir
kerede motor tanimlama gerceklestirmek sonra da veriyi iki kullanici makrosu olarak

saklamaktir. Motor degistidinde sadece ona karsilik gelen kullanici makrosu yuklenme-
lidir bunun sonunda motor ¢calismaya hazir hale gelir.
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Program ozellikleri

Bu bolimun igindekiler

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

Devreye alma asistani

Giris
Devreye Alma asistani (gelismis kontrol paneli gereklidir), istenen verilerin (parametre
degerleri) slrlcuye girilmesine yardimci olarak kullaniciyi devreye alma islemleri sira-

sinda yonlendirir. Devreye Alma asistani ayni zamanda girilen degerlerin dogrulugunu,
yani izin verilen aralikta olup olmadigini kontrol eder.

Devreye Alma asistani, her biri ilgili parametre setinin belirlenmesi islemi konusunda
kullaniciy1 yénlendiren diger asistanlari gagirir. ilk start yapildiginda, siiriicii otomatik
olarak ilk gérev olan Dil se¢imi’ni girmeyi énerir. Kullanici gérevleri, Devreye Alma
asistaninin onerilerine gore sirayla aktiflestirebilecegdi gibi, ayri ayri da aktiflestirebilir.
Kullanici striict parametrelerini, asistani hi¢ kullanmadan geleneksel yontemlerle de
ayarlayabilir.

Devreye Alma asistaninin ve diger asistanlarin galistiriimasi konusunda bilgi almak
icin, bkz. bélum Asistan modu, sayfa 96.
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Gorevlerin varsayilan deger siralamasi

Uygulama goérevinde (parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU) yapilan secime gore
Devreye Alma asistani dnerecegi bir sonraki géreve karar verir. Hazir deger gérevler
asagidaki tabloda gosterilmistir.

Uygulama se¢imi Hazir deger gorevier

ABB STANDART Dil secimi, Motor ayarlari, Uygulama, Segenek moddilleri, Hiz
kontrolti EXT1, Hiz kontrolti EXTZ2, Start/Stop kontroll, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

3 KABLOLU Dil se¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Segenek moduilleri, Hiz
kontrolti EXT1, Hiz kontrollii EXTZ2, Start/Stop kontroll, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

ALTERNATE Dil secimi, Motor ayarlari, Uygulama, Segenek moddilleri, Hiz
kontrolti EXT1, Hiz kontrolti EXT2, Start/Stop kontroll, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

MOTOR POT Dil se¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Segenek moddilleri, Hiz
kontrolti EXT1, Hiz kontrolli EXTZ2, Start/Stop kontroll, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

MAN/OTO Dil secimi, Motor ayarlari, Uygulama, Segenek moddilleri, Hiz
kontrolti EXT1, Hiz kontrolti EXT2, Start/Stop kontroll, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

PID KONTROL Dil segimi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddilleri, PID
kontrolii, Hiz kontrolii HARICI2, Start/Stop kontrolii, Zamana bagli
fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

MOMENT KONTR Dil segimi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon modiilleri, Hiz
kontrolii HARICI2, Start/Stop kontrolii, Zamana bagl fonksiyonlar,
Korumalar, Cikis sinyalleri

AC500 MODBUS Dil secimi, Motor ayarlari, Uygulama, Segenek modidilleri, Hiz
kontrolti EXT1, Hiz kontrollii EXT2, Start/Stop kontroll, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri
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Gorevlerin ve ilgili suiriicii parametrelerinin listesi

Uygulama gérevinde (parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU) yapilan segime gére
Devreye Alma asistani 6nerecegi bir sonraki goreve karar verir.

Adi Aciklama ilgili parametreler
Dil segimi Dilin secilmesi 9901
Motor ayarlari Motor verilerinin girilmesi 9904...9909

Motor tanimlamanin gergeklestiriimesi. 9910

(Eger hiz limitleri izin verilen aralikta
degilse: Limitlerin ayarlanmasi.)

Uygulama

Uygulama Makrosunun secilmesi

9902, makro ile ilgili
parametreler

Opsiyon modiilleri

Opsiyon moddillerinin aktiflestiriimesi

Grup 35 MOTOR ISI
OLCUMU, grup 52

PANEL HABERLESME
9802
Hiz kontrolii Hiz referansi icin kaynak secilmesi 1103
HARICI1 (Eger A1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris | (7307...1303, 3007)
limitleri, 6lgekleme, ters gevirmenin
ayarlanmasi)
Referans limitlerinin ayarlanmasi 1104, 1105
Hiz (frekans) limitlerinin ayarlanmasi 2001, 2002 (2007, 2008)
Hizlanma ve yavaglama rampa surelerinin | 2202, 2203
ayarlanmasi
Hiz kontrolii Hiz referansi igin kaynak secilmesi 1106
HARICI2

(Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris
limitleri, 6lgekleme, ters gevirmenin
ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi

(7301...1303, 3001)

1107, 1108

Moment kontrolii

Moment referansi igin kaynak segilmesi

(Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris
limitleri, 6lgekleme, ters gevirmenin
ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi

1106
(1301...1303, 3001)

1107, 1108

PID kontrol

Proses referansi igin kaynak secilmesi

(Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris
limitleri, 6lcekleme, ters gevirmenin
ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi
Hiz (frekans) limitlerinin ayarlanmasi

Proses gercek degeri igin kaynak ve
limitlerin ayarlanmasi

1106
(1301...1303, 3001)

1107, 1108
2001, 2002 (2007, 2008)
4016, 4018, 4019
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Adi Aciklama ilgili parametreler

Start/Stop kontrolii | HARICIi1 ve HARICI2 harici kontrol 1001, 1002
konumlarinin start ve stop sinyallerinin
kaynak secilmesi

HARICI1 ve HARICI2 arasinda secim 1102
yapilmasi
Y6n kontroliniin tanimlanmasi 1003
Start ve stop modlarinin tanimlanmasi 2101...2103
Calisma izni sinyalinin kullaniminin 1601
secilmesi
Korumalar Akim ve moment limitlerinin ayarlanmasi | 2003, 2017
Cikis sinyalleri Role ¢ikisi RO1 ve MREL-01 gikisi role Grup 14 ROLE
modili kullaniliyorsa RO2...RO4 ile CIKISLARI

gosterilen sinyallerin segilmesi.
Analog ¢ikis AO araciliiyla gosterilen Grup 15 ANALOG
sinyallerin segilmesi CIKISLAR

Minimum, maksimum, élgekleme ve ters
cevirme degerlerinin ayarlanmasi

Zamana bagh Zamana bagli fonksiyonlarin ayarlanmasi | Grup 36 ZAMANLAMALI
fonksiyonlar FONKSIYONLAR
HARICI1 ve HARICI2 harici kontrol konum- | 7001, 1002

lari igin zamana bagh baslatma/durdurma
kontrolliniin segilmesi

Zamana bagli HAR1/HAR2 kontrolinin 1102
segilmesi
Zamana bagh sabit hiz 1'in etkinlestiril- 1201
mesi
Réle ¢ikisi RO1 ve MREL-01 cikisi role 1401...1403, 1410
modili kullaniliyorsa RO2...R0O4 ile gos-
terilen zamana bagl fonksiyon durumunun
secilmesi.

Zamana bagh PID1 parametre seti 1/2 4027
kontrolliniin segilmesi
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Asistan ekraninin igerigi

Devreye alma asistaninda iki tip ekran vardir: Ana ekranlar ve bilgi ekranlari. Ana
ekranlar kullanicidan bilgi girisi yapmasini talep eder. Asistan, ana ekranlarda adim
adim ilerler. Bilgi ekranlari ana ekranlar igin gereken yardim metinlerini igerir.
Asagidaki sekilde her ikisinin de birer 6rnegi verilerek icerikleri agiklanmistir.

Ana ekran Bilgi ekrani
REM U PAR YAZ ——— LOC U YARDIM
Motor plakasinda
9905 MOTQR NOM GER verilen degeri tam
1 olarak girin
2 Birden fazla_motorun
tek_sirici ile
TIPTAL | 00:00 [KAYDET KgikagTmoodooumunda
1 | Parametre Yardim metni ...
2 | Girig alani ... yardim metni devami
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Lokal kontrol — harici kontrol karsgilagtirmasi

Sdrdcd, start, stop ve yon komutlar ve referans degerlerini kontrol panelinden ya da
dijital ve analog girigler tizerinden alabilir. Dahili fieldbus veya opsiyonel bir fieldbus
adaptoru acik bir fieldbus hattindan kontrol yapmayi saglar. DriveWindow Light 2 PC
aracini igceren bir PC de surictiyu kontrol edebilir.

Lokal kontrol Siiriici Harici kontrol

' Panel
E baglantisi (X2)

Panel baglantisi

(X2)

veya Dahili
X3'e bagli FBMA [fieldbus
adaptoru (Modbus*)

Kont-rol_ péneli

veya Fieldbus adaptér ~ Fieldbus
PC araci baglantisi (X3) adaptoér
; = Standart /O
Potansiyometre

* SREA-01 Ethernet adaptér modiiliiyle Modbus TCP/IP'yi Ethernet'le kullanmak miimkiindir. Daha
fazla bilgi icin bkz. SREA-01 Ethernet adaptér modiillii kullanim kilavuzu (3AUA0000042896 [Ingilizce]).

Lokal kontrol

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

Geligmis kontrol paneli Temel kontrol paneli
Loc Ju
49.1 Hz Loc 4 9 1
0.5 A L
10.7 % OUTPUT FWD
~YON__100:00 [ MENU _

Kontrol paneli, lokal kontrolde kullanildi§inda, her zaman igin harici kontrol sinyal
kaynaklarindan éncelikli konumdadir.
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Harici kontrol

Sirtcu harici (uzaktan) kontrol konumundayken, komutlar standart I/0 terminalleri
(dijital ve analog girigler) ve/veya fieldbus araytziinden verilir. Buna ek olarak, kontrol
panelini harici kontrol kaynagi olarak ayarlamak da mimkundur.

Harici kontrol, panel ekraninda REM ile gdsterilir.

Geligmis kontrol paneli Temel kontrol paneli
REM JU
B |G 491
10.7 % OUTPUT FWD
YON 1 00:00 [ MENU

Kullanici kontrol sinyallerini iki harici kontrol yerinden, HARICI1 veya HARICI2, birine
baglayabilir. Kullanicinin segimine bagli olarak birinden biri etkin olur. Bu fonksiyon 2
ms sureli bir seviyede c¢alisir.

Ayarlar
Panel tusu ilave bilgi
LOC/REM Lokal ve harici (uzaktan) kontrol arasindan birini segmek
Parametre
1102 HARICI1 ve HARICI2 arasinda secim
1001/1002 HARICI1/HARICIZ2 igin start, stop, yén kaynagi
1103/1106 HARICI1/HARICI?2 igin referans kaynagi
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0111/0112 HARICI1/HARICI?2 referans
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Blok semasi: HARICI1 igin start, stop, yoén kaynag

Asagidaki sekilde, HARICI1 harici kontrol yeri igin start, stop ve yon arayiiziini secen
parametreler gésterilmektedir.

DI
DI5
Dahili fieldbus

Fieldbus adaptor

Kontrol paneli
Zamanli fonksiyon

Zamanlayici/Sayici

Ardigil programlama

DI Segim
Di5 HARICI1
6 — Start/stop/
donis yoni
Fieldbus segimi —
Bkz. bélum Dahili HABERLESM —
—| fieldbus'li fieldbus 1001
kontrolli, sayfa 315
—— ve Fieldbus adap-
térlii fieldbus kont-
rolii, sayfa 341.
TUS TAKIMI
ZAMAN FONK 1...4
START/STOP
ARD PROG

Blok semasi: HARICI1 igin referans kaynag:

Asagidaki sekilde, HARICI1 harici kontrol yerinin hiz referansi igin arayiiz segen
parametreler gdsterilmektedir.

Al

__‘

Al1, Al2, DI3, DI4, DI5

A2
DI3
DI4
DI5

Dahili fieldbus

Fieldbus adaptér

Frekans girisi
Kontrol paneli

Ardigil programlama

Fieldbus secimi

Bkz. bolum Dabhili

fieldbus'li fieldbus HABERLESM

— kontrolii, sayfa 315

ve Fieldbus adap-

térlii fieldbus kont-

rolii, sayfa 341.
FREK GIRIS
TUS TAKIMI
ARD PROG

Secim
HARICI1
\  Referans
REF1(Hz/rpm)

1103
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Referans tipleri ve isleme

Sdrict, klasik analog giris ve kontrol panel sinyallerine ek olarak ¢ok cesitli
referanslar da kabul edebilir:

Surucu referansi iki dijital giris ile verilebilir: Dijital girislerden biri hizi arttirir, digeri
azaltir.

Siriclt matematiksel fonksiyonlar kullanarak iki analog sinyalden bir referans
olusturabilir: toplama, ¢ikarma, garpma ve bdlme.

Sirucu matematiksel fonksiyonlari kullanarak, seri haberlesme arayiiziinden
gelen bir sinyal ve analog bir giris sinyalinden bir referans olusturabilir: toplama ve
carpma.

Sdricu referansi, frekans girisiyle verilebilir.

HAR1/2 harici kontrol konumunda siiriicti, toplama matematiksel islemini kullanarak
analog giris sinyali ve Ardisil programlama araciligiyla alinan sinyale gore referans
olusturabilir.

Harici referansi, sinyal minimum ve maksimum degerleri, minimum ve maksimum hiz
limitlerinden bagka bir degere karsilik gelecek sekilde élceklemek mumkinddir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 11 REFERANS SECIMI Harici referans kaynagi, tipi ve 6lgekleme
Grup 20 LIMITLER Caligma limitleri
Grup 22 HIZ/YAV RAMPALAR Hiz referansi hizlanma/yavaglama rampalari
Grup 24 MOMENT KONTROL Moment referansi rampa siireleri
Grup 32 DENETIM Referans denetimi
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0111/0112 REF1/REF2 referansi
Grup 03 FB GERCEK SINYAL Referans igleme zincirinin farkl agsamalarindaki
referanslar
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Referans trimleme

Referans trimlemede harici referans ikincil bir uygulama degiskeninin dlgilen
degerine gore dlzeltilir. Asagidaki blok semasi fonksiyonu gostermektedir.

1105 REF1 MAX |

1108 REF2 MA2 |
3 .
Anahtar Anahtar Segim
maks._|__ 2 (DIREKT)
frek / _1/ &E’;})m) , |1 (oRANSAL)
maks._| 1, re
hz ™ | REF2 (%)" REF1 (Hz/rpm) /
0o — 0 REF2 (%)1) Toplam: REF'
' Anaht
MOT%%?ONT el 4230 Carp.| [Carp. +
MODU | y ] < |
maks / 4231 TRIM OLCEGI—|
momenti | |
4233
TRIM SECIMI
/Anahtar|
PID2 refeJa b2 | PID2 /
PID2 act— cikis \
4232 DUZELTME KAY

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

REF’ = Trimlemeden sonraki siriicl referansi

maks. hiz = par. 2002 (veya mutlak degeri daha buyukse 2007)

maks. frek = par. 2008 (veya mutlak degeri daha blyulkse 2007)
maks. moment = par. 2074 (mutlak deger daha buyuk ise 2013)
PID2 ref = par. 4210

PID2 act = par. 4214...4221

") Not: Moment referansi trimleme islemi yalnizca REF2 (%) harici referansi igindir

2) REF1 veya REF2, hangisinin aktif olduguna gére. Bkz. parametre 1102.

3) Par. 4232 = PID2 REF iken, maksimum trimleme referansi REF1 aktif iken 1105
parametresi tarafindan, REF2 aktif iken 7708 parametresi tarafindan tanimlanir.

Par. 4232 = PID2 CIKIS iken, maksimum trimleme referansi 2002 parametresi degeri 9904
veya VEKTOR: HIZ ise VEKTOR: MOM parametresi tarafindan, 2008 parametre degeri
9904 ise SKALER: FREK parametresi tarafindan tanimlanir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1102 REF1/2 segimi
4230 ...4232 Trimleme fonksiyon ayarlari
4201 ...4229 PID kontrolu ayarlari
Grup 20 LIMITLER Siiriicii calisma limitleri
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Ornek

Sirtcu bir konveyor hatti galistiriyor. Bu hat hiz kontrolllidiir ancak hat gerginligi de
hesaba katiimaldir: Olgllen gerilim, gerilim set degerini astigi takdirde hiz hafifge
azaltilir veya tam tersi.

istenen hiz diizeltimine ulagabilmek igin kullanici asagidakileri yapar

« trimleme fonksiyonunu aktiflestirerek gerginlik set degeri ve 6élgllen gerginlik ile
baglantisini yapar.

+ trimlemeyi uygun bir seviyeye ayarlar.

Hiz kontrollii konveyor hatti

I, Sdrdcu silindirleri
Gerilim dlgimu (cekis)

Sadelestirilmig blok semasi

Toplama

Hiz referansi

Trimlenmis hiz

PID referansi
Gerginlik
Olgimi

Gerginlik
set degeri
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Programlanabilir analog girigler

Sdrlcinln iki adet programlanabilir analog gerilim/akim girisi bulunmaktadir. Girigler

terslenebilir, filtrelenebilir ve maksimum ve minimum degerler degistirilebilir. Analog
giris guncelleme zamani 8 ms'dir (saniyede bir kez 12 ms zaman). Bilgiler uygula-
maya aktarildiginda zaman daha kisadir (8 ms -> 2 ms).

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 11 REFERANS SEGIMI

Referans kaynagi olarak Al

Grup 13 ANALOG GIRISLER

Analog giris sinyalini isleme

3001, 3021, 3022, 3107

Al kaybi izleme

Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU

Motor sicaklik dlgiminde Al

Gruplar 40 PROSES PID GRUBU 1
...42 HARICI / TRIM PID

Bir PID proses kontrol referansi veya gercek deger
kaynag olarak Al

8420, 8425, 8426
8430, 8435, 8436

8490, 8495, 8496

Ardisil programlama referansi ya da tetikleme cihazi
sinyali olarak Al

Tani

Gergek sinyal

ilave bilgi

0120, 0121 Analog giris deg@erleri

1401 RO 1 Gzerinden Al1/AI2 sinyal kaybi

1402/1403/1410 RO 2...4 tzerinden Al1/AI2 sinyal kaybi. Sadece
MREL-01 segenegiyle.

Alarm

Al1 KAYIP | Al2 KAYIP

AI1/AI2 sinyali limitin 3021 Al1 HATA LIMIT / altinda
3022 A2 HATA LIMIT

Hata

Al1 KAYIP | Al2 KAYIP

AI1/AI2 sinyali limitin 3021 Al1 HATA LIMIT / altinda
3022 Al2 HATA LIMIT

PAR Al OLGEK

Hatal Al sinyali 6lgekleme (71302 < 1301 veya 1305 <
1304)
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Programlanabilir analog ¢ikis

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

Analog ¢ikis Ardisil programlama ile kontrol edilebilir. Analog bir gikisa seri haber-
lesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mimkandur.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 15 ANALOG CIKISLAR AO deger segilmesi ve islenmesi
Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU Motor sicaklik élgiimiinde AO
8423/8433/...18493 Ardisil programlama ile AO kontroli
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0124 AO degeri
0170 AO kontrol degerleri Ardisil programlama ile belirlenir
Hata
PAR AO OLCEK Hatali AO sinyal dlgekleme (71503 < 1502)




134 Program ézellikleri

Programlanabilir dijital girigler

Sirlci bes adet programlanabilir dijital girise sahiptir. Dijital giris glincelleme suresi 2

ms'dir.

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

sayfa 135.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 10 START/STOP/YON

Start, stop, yon olarak DI

Grup 11 REFERANS SEGIMI

Referans veya referans kaynagi secgiminde DI

Grup 12 SABIT HIZLAR

Sabit hiz segiminde DI

Grup 16 SISTEM KONTROLLERI

Harici Calisma izni, hata resetleme veya kullanici
makro degisim sinyali olarak DI

Grup 19 ZAMAN&SAYAC

Zamanlayici ya da sayici kontrol sinyali kaynagi olarak
DI

2013, 2014 Moment sinir kaynagi olarak DI

2109 Harici acil stop komutu kaynagi olarak DI

2201 Hizlanma ve yavaglama rampa se¢im sinyali olarak DI
2209 Sifir rampasi gug sinyali olarak DI

3003 Harici bir hata kaynag olarak DI

Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU

Motor sicaklik dlgliminde DI

3601

Zaman baglantil fonksiyon devreye alma sinyal kaynagi
olarak DI

3622 Yikseltici aktivasyon sinyali kaynagi olarak DI

4010/411014210 PID kontrol cihazi referans sinyal kaynagi olarak DI

4022/4122 PID1'de uyku fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak
DI

4027 PID1 parametre seti 1/2 segimi sinyal kaynagi olarak
DI

4228 Harici PID2 fonksiyonu etkinlestirme sinyali kaynagi

olarak DI

Grup 84 ARD PROG

Ardigil programlama kontrol sinyali kaynagi olarak DI

Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0160 DI durumu
0414 Son hata gergeklestiginde DI durumu
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Programlanabilir role gikisi

Siiriicliniin bir adet programlanabilir réle ¢ikisi bulunmaktadir. istege bagli MREL-01
cikis réle moduliyle g role ¢ikisi daha eklenebilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. MREL-
01 output relay module user's manual (3AUA0000035974 [English]).

Bir parametre ayariyla, réle ¢ikisi Uzerinden hangi bilginin gosterilecegini segmek
mumkundur: Hazir, galisiyor, hata, alarm, motor sikisma, vs. Réle ¢ikisi glincelleme
suresi 2 ms'dir.

Roéle gikisina seri haberlesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mumkuindar.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 14 ROLE CIKISLARI RO deger secimleri ve caligma sureleri
8423 Ardisil programlama ile RO kontrolu
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0134 Fieldbus kontroli aracihigiyla RO Control word degeri
0162 RO 1 durumu
0173 RO 2...4 durumu. Sadece MREL-01 segenegiyle.

Frekans girisi

DI5 dijital girisi, frekans girisi olarak programlanabilir. Frekans girisi (0...16000 Hz)
harici referans sinyal kaynagi olarak kullanilabilir. Frekans girisi giincelleme suresi
50 ms'dir. Bilgiler uygulamaya aktarildiginda giincelleme siiresi daha kisadir (50 ms -
> 2 ms).

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 18 FREK GIR & TRAN CIK Frekans girisi minimum ve maksimum degerleri ve
filtreleme
1103/1106 Frekans girisi araciligiyla harici referans REF1/2
4010, 4110, 4210 PID referans kaynagi olarak frekans girisi
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi

0161 Frekans girisi degeri
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Transistor ¢ikisi

Sdrlcinln bir adet programlanabilir transistor ¢ikisi bulunmaktadir. Cikis, dijital ¢ikis
ya da frekans gikisi olarak kullanilabilir (0...16000 Hz). Transistor/frekans ¢ikisi
glincelleme slresi 2 ms'dir.

Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 18 FREK GIR & TRAN CIK Transistor gikisi ayarlar

8423 Ardisil programlamada transistor ¢ikigi kontrolu
Tani

Gergek sinyal ilave bilgi

0163 Transistor ¢ikisi durumu

0164 Transistor ¢ikisi frekansi

Gergek sinyaller

Bir cok gercek sinyal mevcuttur:

» Siricu cikis frekansi, akim, gerilim ve glc

* Motor hizi ve momenti

» Ara devre DC gerilimi

+ Aktif kontrol yeri (LOKAL, HARICIi1 veya HARICI2)
» Referans degerleri

» Sdrlcu sicakhgi

» Calisma suresi sayaci (h), kWh sayaci

« Dijital I/O ve analog I/0 durumu

» PID kontrol cihazi gergek degerleri.

Gelismis kontrol paneli ekraninda ¢ adet sinyal eszamanl olarak gérintilenebilir

(temel kontrol panelinde bir sinyal). Degerleri ayni zamanda seri haberlesme hatti
veya analog c¢ikiglardan okumak mumkindur.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1501 AO icin gergek sinyal secilmesi
1808 Frekans cikisina gergek sinyal secilmesi
Grup 32 DENETIM Gergek sinyal denetimi
Grup 34 PANEL EKRANI Kontrol paneli Gizerinde gorlntiilenecek sinyallerin segilmesi




Tani
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Gergek sinyal

ilave bilgi

Gruplar 01 CALISMA VERILERI
... 04 HATA TARIHCESI

Gergek sinyallerin listesi

Motor tanimlama

Vektor kontroltiniin performansi, motor devreye alma sirasinda belirlenen dogru

motor modeline baglidir.

ik start komutu verildiginde otomatik olarak bir Tanimlama miknatislamasi yapilir. ilk
devreye alma sirasinda motor sifir hizda birkag saniye stiresince miknatislanir ve
bdylece motor modeli yaratilir. Bu tanimlama yéntemi bir gok uygulama igin

uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayri bir Tanimlama galistirmasi (ID run) gergeklestirilebilir.

Ayarlar
Parametre 99710 ID RUN
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Gl¢ kaybinda ¢aligmaya devam etme

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse suriici dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak galismaya devam edecektir. Motor déndugu ve siriiclye enerji Urettigi
surece, surlici galismaya devam eder. Eger ana kontaktor kapal kalmigsa sirticu
kesilmeden sonra galismaya devam edebilir.

v INTPATAIANANANTINN ..., e

(l\’]/!m) ((I)-lIJ;) (VDdCc) Upd
160 80 520
120 60 390

80 40 260 ///‘- fou

40 20 130 P /// \\\ //-——TM

e
0 0 0 t(s)
1,6 4,8 8 11,2 14,4

L#BC:TVISO%?ng%neﬁ{? devre gerilimi, fy; = strtcinin ¢ikis frekansi,
l(;lpminal ytikte besleme gerilim kaybi (f,+ = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite
duser. Kontrol cihazi sebeke kapali oldugu stirece gerilimi sabit tutar. Strticti motoru
jeneratér modunda calistirir. Motor hizi duser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip
oldugu slrece suricu caligabilir.

Ayarlar
Parametre 2006 DUSUK VOLT KONT

DC cekimi

DC miknatislama aktiflestirildiginde stiriicti start etmeden dnce otomatik olarak motoru
miknatislar. Bu 6zellik en yliksek kirllma momentini, motor nominal momentinin %180’ine
kadar garantiler. On miknatislama siiresini ayarlayarak motor startini ve ér. mekanik bir
freni serbest birakmayi senkronize etmek mimkiindir. Otomatik start 6zelligi ve DC mik-
natislama ayni anda aktiflestirilemez.

Ayarlar
2101 START FONKSIYON parametreleri ve 2103 DC MAG ZAMANI
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Bakim uyari sinyali

Sdriict glg tuketimi vs. belirlenen limit noktasini astiginda panel ekraninda bakim
uyari sinyali etkinlestirilebilir.

Ayarlar
Parametre grubu 29 BAKIM TRIGGER

DC tutma
Motor DC tutma 6zelligini ile rotoru sifir hizda Motor hizi
kilittemek mimkiindir. Hem referans hem de . DC tutma
motor hizi 6nceden ayarlanmig DC tutma } }
hizinin altina disttigunde suricu stop eder ve DC tutma™~\. !
motora DC enjekte eder. Referans hizi gene huz1 A t(s)
DC tutma hizini astiginda normal suriicu ‘
calismasina geri donilr. Hiz referansi
Ayarlar \/
DC tutma™\ ‘
2101... parametreleri2106 hizi -t ()
Hiz kompanzasyonlu durdurma
Konveydrin stop komutunu aldiktan sonra
belirli bir mesafe hareket etmesi gereken Motor hizi
uygulamalar gibi durumlarda hiz kompanzas- A Stop komutu
yonlu durdurma kullanilabilir. Maksimum hizda Maks. . alan A= alan B
motor, belirlenen yavaslama rampasi boyunca hiz
normal sekilde durdurulur. Maksimum hizin A
altinda durma, motor durma noktasina rampa- | Kullanila_
lanana kadar suriicli mevcut hizda galistirila- n hiz
rak geciktirilir. Sekilde gosterildigi gibi, durma % B
komutundan sonra kat edilen mesafe her iki »1(S)

durumda aynidir, yani A alani B alanina esittir.
Hiz kompanzasyonu ileri veya geri donls yoni ile sinirlanabilir.
Not: Hiz kompanzasyonlu durdurma 6zelligi sadece kullanilan hiz maksimum hizin
%10'undan fazla oldugunda etkindir.

Ayarlar
Parametre 2102 STOP FONKSIYON
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Akl frenleme

Sdrlci, motordaki miknatislama seviyesini arttirarak daha iyi bir yavaslama saglar.
Motor akisini arttirarak motorda frenleme sirasinda Uretilen enerji motor termik

enerjisine donusturdlebilir.

Motor hizi ;-ir(%)
A N Ty, = Frenleme momenti
Ty =100 N'm
Aki frenleme yok 60
/ Ak frenleme
40
Aki frenleme 20
Aki frenleme yok
> t(s) A ; ; ; ; » f(Hz)
50 Hz / 60 Hz
Frenl ti (% Nominal
renleme momenti (%) Aki frenleme m%r::;pgucu
100 — ]
/ 1 @) 75kW
80 @ 2,2kw
ﬂ( 3 0,37 kW
) /L M
‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ — f(Hz)
15 20 25 30 35 40 45
Fi I ti (9
renleme momenti (A) Ak frenleme yok
100 A
80 4
1
60
40 - )
\2\
N\
] &SM
0 ; ; ; ; : ; : : : f(Hz)
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45
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Sirucu surekli olarak, ayni zamanda Aki frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple Aki frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degistirmede
kullanilabilir. Ak frenleme’nin diger faydalari sunlardir:

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

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

Ayarlar
Parametre 2602 AKI FRENLEME

Aki optimizasyonu

AkI optimizasyonu, slriici nominal yikuin altinda calisirken motor gurilti seviyesini
ve toplam enerji tiketimini azaltir. Toplam verimlilik (Motor ve siirliciiniin), yiik
momentine ve hiza bagl olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir.

Ayarlar
Parametre 2601 AKI OPTIMIZASYON

Hizlanma ve yavaglama rampalari

iki adet kullanici tarafindan segcilebilir hizianma
ve yavaslama rampasi mevcuttur. Hizlanma/
yavaglama surelerini ve rampanin bicimini ayar-
lamak miimkiindiir. iki rampa arasinda gegis, diji-
tal bir giris ya da fieldbus yoluyla kontrol edilebilir.

Motor hizi
A Dogrusal

Mevcut rampa bigimlerinde Dogrusal ve S- \ S-egrisi
egrisi segenekleri bulunmaktadir. ‘

Dogrusal sekil, sabit ivmeyle ya da yavas !
hizlanma/yavaslama gerektiren suriculer igin : —» t(s)
uygundur. 2

S-egrisi sekli, kirilabilir yik tasiyan konveyérler veya hiz degisimi sirasinda sorunsuz
gecis gereken diger uygulamalar icin idealdir.

Ayarlar
Parametre grubu 22 HIZ/YAV RAMPALAR

Ardisil programlama ile sekiz adet ek rampa suresi kullanilabilir. Bkz. bélum Ardigil
programlama, sayfa 169.
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Kritik hizlar

Kritik hizlar fonksiyonu, 6rnegdin mekanik rezonans sorunlari sebebiyle belli motor
hizlari veya hiz bandindan kaginmanin gerektigi uygulamalarda kullanilabilir.
Kullanici, ug kritik hiz veya hiz bandi tanimlayabilir.

Ayarlar
Parametre grubu 25 KRITIK HIZLAR

Sabit hizlar

Yedi pozitif sabit hiz tanimlamak mimkiindir. Sabit hizlar dijital girisler kullanarak
secilir. Sabit hiz aktiflestirme, harici hiz referansina gére dnceliklidir.

Eger asagidakiler gerceklesirse sabit hiz segimleri yok sayilir

* moment kontroll aktif, veya

» PID referansi izleniyor, veya

¢ sUlirlicl, lokal kontrol modunda.

Bu fonksiyon 2 ms siireli bir seviyede galisir.

Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 12 SABIT HIZLAR Sabit hiz ayarlar

1207 Sabit hiz 6. Ayrica joglama islevi icin de kullanilir. Bkz.
bélim Joglama, sayfa 162.

1208 Sabit hiz 7. Ayrica hata fonksiyonlari (bkz. grup 30 HATA
FONKSIYONLARI) ve joglama fonksiyonu (bkz. bélim
Joglama, sayfa 162) igin de kullanilr.
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Ozel U/f orani

Kullanici bir U/f egrisi belirleyebilir (frekansin fonksiyonu olarak ¢ikis gerilimi). Bu 6zel
oran yalnizca dogrusal ve karesel U/f oraninin yeterli olmadidi 6zel uygulamalarda
kullaniimaktadir (6rn. motor kirlma momentinin artirilmasi gerektiginde).

Gerilim (V) Ozel U/f orani

A
Par. 2618
Par. 2616

Par. 2614

Par. 2612
Par. 2610
Par. 2603
: : : : — f (Hz)
Par. 2611 Par. 2613 Par. 2615 Par. 2617 Par. 9907

Not: U/f egrisi sadece skaler kontrolde kullanilabilir, 6rnegin, 9904 MOTOR KONT
MODU ayari SKALER: FREK ise.

Not: U/f egrisinin gerilim ve frekans noktalari asagidaki gereksinimlere uygun
olmalidir:

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

UYARI! Distik frekanslarda yuksek gerilim diistk performansa ya da motorun
hasar gérmesine yol agabilir (asiri iIsinma).

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
2605 Ozel U/f orani etkinlestirme
2610...2618 Ozel U/f orani ayarlari
Tani
Hata ilave bilgi
PAR KUL. U/F Hatal U/f orani




144 Program ézellikleri

Hiz kontrol cihazi ayari

Kontrol cihazinin kazanim, entegral sire ve turev suresini manuel olarak ayarlamak
veya surlictnin ayn bir hiz kontrol cihazi Otomatik Ayar ¢alistirmasi yapmasini sagla-
mak mimkundur (parametre 2305 AUTOTUNE YAP). Otomatik Ayar galistirmasinda
hiz kontrol cihazi yike ve motorun ve makinenin ataletine bagli olarak ayarlanir. Agagi-
daki sekil bir hiz referans adimindaki hiz tepkilerini géstermektedir (genelde %1- 20).

)k

\J

A : Yetersiz kompanzasyon

B: Normal ayarli (otomatik ayar)

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

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

Turev
hizlanma
kompanzasyonu

Oransal

int | +
Hiz + Hata integra +® Moment
referans -x degeri + referans

Tlrev

Hesaplanmis gergek hiz

Not: Hiz kontrol cihazi vektor kontroliinde kullanilabilir, 6rnegin 9904 MOTOR KONT
MODU ayari VEKTOR: HIZ veya VEKTOR: MOM oldugunda.



Ayarlar

Parametre gruplari 23 HIZ KONTROLU ve 20 LIMITLER

Tani

Gercgek sinyal 0102 HIZ

Hiz kontrolii performans degerleri

Asagidaki tabloda hiz kontrolu icin standart performans rakamlari verilmigtir.
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Hiz kontrolii |Puls Puls
enkodersiz  |enkoderli

Statik Motor nominal |Motor nominal

dogruluk kaymasinin  [kaymasinin
%20'si %2'si

Dinamik %100 moment (%100 moment

dogruluk adimiyla < %1 |adimiyla < %1
sn sn

T
TN(AM\

100 T

7-Ioad

t(s)

»

Nact-Nref
NN

CJAlan<%1s

Ty = nominal motor momenti
ny = nominal motor hizi

Naet = gercek hiz

Nees = hiz referansi
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Moment kontrolii performans degerleri

Sdrict, motor milinden herhangi bir hiz geri beslemesi olmadan hassas moment
kontrolli gerceklestirebilir. Asagidaki tabloda moment kontroli icin standart performans
rakamlari verilmigtir.

T
.
N Tref /\
Moment Puls Puls 100
o . . Tact
kontrolii enkodersiz  |enkoderli 90-|----1--/
Lineerlik nominal nominal '
hatasi moment ile + |[moment ile + :
%5 %5 '
(en zorlu X
calisma !
noktasinda + .
%20) :
Moment adimi |nominal nominal !
artis suresi moment ile < |moment ile < 10+|- - - - ! t(s)
10 ms 10 ms . >
.<—>I
<5ms
Ty = nominal motor momenti
Tief = moment referansi
Tact = gergek moment

Skaler kontrol

Vektor kontrolli yerine motor kontrol yontemi olarak skaler kontrolii segmek de
mimkindir. Skaler kontrol modunda stirlict bir frekans referansi ile kontrol edilir.

Asagidaki 6zel uygulamalarda skaler kontrol modunun aktiflestiriimesi tavsiye edilir:

»  Coklu motor suricilerinde: 1) eder yik motorlar arasinda esit olarak dagitiimamissa,
2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlama yapildiktan sonra
degistirilecekse

» Nominal motor akimi striiciniin nominal ¢ikis akiminin %20’sinin altindaysa.
+ Siirlicu, motor baglanmadan test amach kullanildiginda

Skaler kontrol modu, sabit miknatisli senkron motorlar igin tavsiye edilmez.

Skaler kontrol modunda bazi standart 6zellikler kullanilamaz.

Ayarlar
Parametre 9904 MOTOR KONT MODU
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Skaler kontrolde IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu, sadece motor kontrol modu .
Skaler oldugunda aktiftir (bkz. bliim Skaler A Motor gerilimi
kontrol, sayfa 146). IR kompanzasyonu aktifles-
tirildiginde surtict duslk hizlarda motora ekstra
gerilim yuklemesi yapar. IR kompanzasyonu, [

yuksek moment gerektiren uygulamalarda fay- \

daldir. Vektor kontroliinde IR kompanzasyonu ¥ Kompanzasyonsuz

. T |
mumkin/gerekli degildir. : » f(Hz)

IR kompanzasyo

Ayarlar
Parametre 2603 IR KOMP GER

Programlanabilir koruma fonksiyonlari

AlI<Min

Al<Min fonksiyonu, analog bir giris sinyali énceden ayarlanmis minimum limitin altina
distigunde, suricinin galismasini tanimlar.

Ayarlar
3001 AI<MIN FONKSIYON, 3021 Al1 HATA LIMIT parametreleri ve 3022 Al2 HATA
LimMiT

Panel kaybi

Kontrol Paneli kaybi fonksiyonu, siirtict i¢in kontrol yeri olarak segilen kontrol paneli
haberlesmeyi kestiginde, sirtictiniin galismasini tanimlar.

Ayarlar
Parametre 3002 PANEL HAB HATASI

Harici hata

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

Ayarlar
3003 HARICI HATA 1 parametreleri ve 3004 HARICi HATA 2

Sikigma korumasi

Motor mil sikismasi durumunda surtici motoru korur. Denetim limitlerini (frekans,
zaman) ayarlamak ve suriictiniin motor sikisma kosuluna nasil tepki verecegini
ayarlamak mimkinddr (alarm sinyali / hata sinyali & siriiciiyl stop etme / tepki yok).
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Ayarlar

3010 SIKISMA FONK, 3011 SIKISMA FREK parametreleri ve 3012 SIKISMA
SURESI

Motor termik korumasi

Motor asiri iIsinmaya karsi, Motor termik koruma fonksiyonu devreye alinarak
korunabilir.

Sdrlci motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:
+ Siirlcuye eneriji verildiginde motor 30°C (86°F) ortam sicakhgindadir.

* Motor sicakligi, ya kullanici tarafindan ayarlanabilen ya da otomatik olarak
belirlenebilen motor termik siiresi sabiti ve motor ylk egrisi (asagidaki sekillere
bakin) kullanilarak hesaplanabilir. YUk egrisi, ortam sicakliginin 30°C’yi (86°F)
astigi durumda ayarlanmalidir.

Motor
Gk
0/{1 00+ Cikis akimi (%) nominal motor
} akimina baghdir
150 T Kirilma noktasi
t |
> 'Motor yik egrisi
Sicaklik A ! P 3007 100 =4+- — - — — — =
artist | | %127
%100} — - o < |
P 3008 T
%63 : Sifir hiz ydki
‘ |
| t | f
Motor termik zaman sabiti P 3009

Ayarlar

3005 MOT TERMIK KOR, 3006 MOT TERM ZAM, 3007 MOT YUK EGRISI, 3008
SIFIR HIZ YUKU parametreleri ve 3009 KIRILMA NOK FREK

Not: Motor sicaklik 6lgim fonksiyonunu da kullanmak mimkundur. Bkz. bolim
Standart I/O (zerinden motor sicaklik élglimii, sayfa 157.

Dusiik yik korumasi

Motor yUk kaybi bir proses arizasini gosteriyor olabilir. Suriicu, bdyle ciddi bir hata
durumunda makineyi ve prosesi korumak igin diisiik yiik koruma fonksiyonunu saglar.
Sdrlcinln dusuk yuk kosulu uzerine verecegi tepkiler (alarm sinyali / hata sinyali ve
surlclyl stop etme / tepki yok) gibi denetim seviyeleri, diistik yiklenme egrisi ve
diusik yuklenme suresi de belirlenebilir.
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Ayarlar
3013 DUSUK YUK FONK, 3014 DUSUK YUK SURESI parametreleri ve 3015
DUSUK YUK EGRISI

Toprak hata korumasi

Toprak hata korumasi motordaki veya motor kablosundaki toprak hatalarini tespit
eder. Koruma, yolverme ve galisma veya sadece yolverme sirasinda aktif olacak
sekilde segilebilir.

Giris gu¢ hatti Gzerindeki toprak hatasi korumayi etkinlestirmez.
Ayarlar
Parametre 3077 TOPRAK HATASI

Yanlis kablo baglantisi
Hatali giris gli¢ kablosu baglantisi belirlendiginde galismayi belirler.
Ayarlar
Parametre 3023 KABLAJ HATASI

Giris faz kaybi

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

Ayarlar
Parametre 3016 BESLEME FAZI

Onceden programlanmis hatalar

Asirt akim
Sdrlcinin agirt akim agma degeri, nominal akimin %325'idir.
DC asin gerilim
DC asiri gerilim agma siniri 420 V (200 V strGcller icin) ve 840V'tur (400 V siriciler
icin).
DC diisiik gerilim
DC dusiik gerilim siniri uyarlanabilir. Bkz. parametre 2006 DUSUK VOLT KONT.
Siriicu sicakhgi

Siiriicli IGBT sicakligini denetler. iki denetim limiti vardir: Alarm limiti ve hata agma
limiti.
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Kisa devre

Eger bir kisa devre olursa siirlicl baslatiimaz ve bir hata gosterimi verilir.

Dahili hata

Sirucu dahili bir hata tespit ederse, slrticu stop eder ve bir hata sinyali verilir.

Calisma limitleri
Sdrlcide, hiz, akim (maksimum), moment (maksimum) ve DC gerilimi icin
ayarlanabilir limitler vardir.
Ayarlar
Parametre grubu 20 LIMITLER
Gug limiti
Girig képriisiinii ve DC ara devresini korumak igin giic sinirlamasi kullanilir. izin
verilen maksimum gli¢ asildiginda, suriici momenti otomatik olarak sinirlandirihir.

Maksimum asiri yiik ve sirekli giig limitleri stirlicii donanimina baghidir. Ozel degerler
icin, bkz. bolim Teknik veriler, sayfa 375.

Otomatik resetler

Sdrlcd, asirn akim, asiri gerilim, disuk gerilim, harici ve “minimumun altinda analog
giris” hatalari sonrasinda kendini otomatik olarak resetler. Otomatik resetler kullanici
tarafindan aktiflestiriimelidir.

Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 31 OTOMATIK RESET Otomatik reset ayarlari
Tani

Alarm ilave bilgi

AUTORESET Otomatik reset alarmi
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Denetimler

Sdricd, kullanici tarafindan segilebilir belli degiskenlerin kullanici tarafindan tanimli
olan limitlerin iginde olup olmadigini izler. Kullanici hiz, akim vs. i¢in limitler belirleye-
bilir. Denetim durumu réle cikisi ya da dijital ¢ikis araciligiyla gdsterilebilir.

Denetleme fonksiyonlari 2 ms zaman limiti ile galigir.

Ayarlar
Parametre grubu 32 DENETIM

Tani

Gergek sinyal ilave bilgi

1401 RO 1 araciligiyla denetim durumu

1402/1403/1410 RO 2...4 araciligiyla denetim durumu. Sadece MREL-01
secenegiyle.

1805 DO araciligiyla denetim durumu

8425, 8426/ 8435, 8436 /.../18495, | Ardigil programlama durumu denetleme fonksiyonlarina

8496 gbre degisir

Parametre kilidi

Kullanici parametre kilidini aktiflestirerek parametre ayarlamasini engelleyebilir.

Ayarlar
1602 PARAMETRE KILIDI parametreleri ve 1603 SIFRE

PID kontrol

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

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

PID kontroll aktiflestirildiginde, suriicliye hiz referansi yerine bir proses referansi
(set degeri) verilir. Ayni zamanda bir gergek deger bilgisi (proses geri besleme) de
suricuye geri verilir. Strtict referans degeri ve gergek degeri karsilastirir ve motor
hizini, élgilen proses miktarini (gercek deger) istenen seviyede (referans) tutacak
sekilde otomatik olarak ayarlar.

Kontrol 2 ms sdreli bir seviyede calisir.
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Proses kontrolorii PID1

PID1'de iki ayri parametre grubu bulunmaktadir (40 PROSES PID GRUBU 1, 41
PROSES PID GRUBU 2). Parametre setleri 1 ve 2 arasindaki secim bir parametre
tarafindan belirlenir.

Sirucuye bagh bir tek transdiser sinyalinin bulundugu bir¢ok durumda, yalnizca

parametre seti 1'e ihtiya¢ duyulur. Motor yikinin zamanla énemli él¢liide degistigi

durumlar gibi durumlarda iki farkli parametre seti (1 ve 2) kullanilir.

Harici/Trim kontrol cihazi PID2

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

Harici kontrol cihazi: Ek PID kontrolér donanimi kullanmak yerine kullanici, PID2
cikigini stirict analog ¢ikisi ya da fieldbus kontrol cihazi Gzerinden damper ya da
valf gibi bir alan aracina baglayabilir.

Trim kontrol cihazi: PID2 suricu referansinin trimlenmesi ya da ince ayarinin
yapilmasi igin kullanilabilir. Bkz. bélim Referans trimleme, sayfa 130.

Blok semasi

Asagidaki sekilde bir uygulama 6érnegi verilmistir: Kontrol cihazi, élgllen basing ve
ayarlanan basing referansina bagli olarak basing gi¢lendirme pompasinin hizini

ayarlar.
Ornek: PID kontrollii blok semasi
Basing gu¢glendirme
pompasi PID
. Yoref ref
Sirtciu 4001
4002| ti Anahta

Frekans
Gergek 4003| td [ referansi

4014 | | % — o
. 4004| dFiltT j\— Hiz
4021 _| 4005 errVInv’* _eferansi
ﬁ:; PIDmaks| oh1 '
7\1 PIDmin| ol1 9904 =0

IMOT

%ref = 4010
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Asagidaki sekilde PID1 proses kontroloru igin hiz/skaler kontrol blogu semasi

bulunmaktadir.

£LYTLLY| | 0LLp/0L0Y -
/£L0¥'ZL0Y O0dd adY
‘L A O dnub “uiQ yedeA widas epuisele g A | }8s Isaseweled qld Isanaweled 20ty U A
[\
u
wpes Z4ol |pued
1okepi a1
2011 MAZl4 £11aid
_ dnio AT
: 120V vLOY
2001 J0LL ” oy 1Lald 5o
X \ Jofep U 4 juswop
_ Tolonuo 1ov aid u Wiy
| Lald wises v
/ wikepiwi|  Melyeuy| e did
[Tejyeue | 2zl dnug 9041 aQuv+zIv
ZIOIVH/LIOIEVH L]
u v
2Jo1 |aued
:M_Mw widas
/ ZIy Jiqes Yol $31 2|1019VH
Z1y ewelenQ 2zl dnio €oLL ayv+eiv
1|Ioued |o5uoy U chl v
0 dnio _ lo1fopiwi z wides e
' uqes I
Jol \ w3y oW JoI LIDPVH
ZIH , .
_ ! %008~
24 14 \ %005
wuey Jejyeue
2481 |ued
N38/001 0071 1481 |aued P
Jejyeue 90}1 Lmﬂ\‘_ﬁw RitepwIT
P10 _ 2Ly I
! ILzoy - pioy| | OV WNOO
LS raid 5no
U 4 JUBWO
Zjol pueg | QIoauoy n__n_. u wiyy
lejyeu Laid " wides v
e LV peaig




154 Program ézellikleri

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1101 Lokal kontrol modu referans tipi segimi
1102 HARICI1/HARICI2 segimi
1106 PID1 aktiflestirme
1107 REF2 minimum limit
1501 PID2'nin AO ¢ikis (harici kontrolor) baglantisi
9902 PID Kontrol makrosu segimi
Gruplar 40 PROSES PID GRUBU | PID1 ayarlari
1...41 PROSES PID GRUBU 2
Grup 42 HARICI / TRIM PID PID2 ayarlari
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi

0126/0127 PID 1/2 ¢ikis degeri

0128/0129 PID 1/2 set degeri

0130/0131 PID 1/2 geri besleme degeri

0132/0133 PID 1/2 sapmasi

0170 Ardisil programlama ile belirlenen AO degeri
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Proses PID (PID1) kontrolii i¢gin uyku fonksiyonu

Uyku fonksiyonu 2 ms stireli bir seviyede caligir.

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

Anahtar

Karsilastirma | _Segim
Cikis_| 1 SECILMEDIH

frekansi ™| o -
/ 1<2 [DAHILI 6 Ve | |Gecikme
Motor_| ' DI1—]

h X o .-
“ ; 4023—|{2 : 4022 L { Set/Reset
' . — S
2304 %refActive —| & 1)
MOTGBNT PIDKntriAKktif—| 4024 SR
modiilasyonda — R
veya
5320 (B1)
<1
5320 (B2)— —
Karsilastirma
) ’ i i veya
0132—1 SEGILMEDI _ Segim | [Gecikme
1>2 - paHLH < . StartRa4 <1
4025—2 DI1 | =
T
‘ 4022 4026 1) ykuyu aktiflestir

1=U
0 = Uyku'modu devre disi

Motor hizi: Gergek motor hizi o
Y%refActive: %referans (HARICI REF2) kullanimda. Bkz. parametre 1102 HAR1/HAR2 SECIMI.
PIDKntrlAktif: Parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU = PID KONTROL.

modiilasyonda: Siricu IGBT kontroll galisiyor.
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Ornek

Asagidaki zaman gizelgesi uyku fonksiyonunun galismasini gdstermektedir.

Motor hizi
A

ty = Uyku gecikmesi (4024)
A P R
. Kontrol paneli
ekrant:

PID UYKU

| :
Stop - Start

\j

Gergek deger
A

Uyanma gecikmesi
(4026)

(4025)

Uyanma sapmam[

y

PID kontrollii basing gliglendirme pompasi igin uyku fonksiyonu (4022 UYKU MODU
SECIM parametresi DAHILI olarak ayarlandiginda): Su tilketimi gece boyunca diiger.
Bunun sonucunda PID proses kontrol cihazi motor hizini disurir. Ancak borulardaki
dogal kayiplar ve disuk hizlarda santrifijli pompanin dustk verimliligi dolayisiyla
motor stop etmez ve dénmeye devam eder. Uyku fonksiyonu yavas donlisi tespit
eder ve uyku gecikmesi gegtikten sonra olusan gereksiz pompalamay! stop ettirir.
Sirtct uyku moduna geger ancak basinci izlemeye devam eder. Pompalama
basincl, izin verilen minimum limitin altina dislince ve uyanma gecikmesi gectikten
sonra yeniden baslar.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
9902 PID kontroliini aktiflegtirme

4022...4026, 4122...4126 Uyku fonksiyon ayarlari
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Tani
Parametre ilave bilgi
1401 RO 1 araciligiyla PID uyku fonksiyonu durumu
1402/1403/1410 RO 2...4 araciligiyla PID uyku fonksiyonu durumu.
Sadece MREL-01 segenegiyle.
Alarm ilave bilgi
PID UYKU Uyku modu

Standart I/0 Uzerinden motor sicaklik élgiimu

Bu bdlimde, sirtci I/O terminalleri baglanti arayiizu olarak kullanildiginda bir
motorun sicaklik lgima agiklanir.

Motor sicaklidi, analog giris ve ¢ikisa baglanmis Pt100 veya PTC sensorleri
kullanilarak olgulebilir.

Bir sensor Ug sensor
: ] LA
o] ~ LA ‘ 3
Motor ) ‘ L GND Motor ! " GND
B TT T/| . »
— Bl m —— AO
. L ___IGND
- —SND 33nF ==
3,3 nF—l—

UYARI! IEC 60664’e gore motor sicaklik sensori igin motorun canli kisimlar

ve sensor arasinda gift veya gliglendiriimis yalitim gerekmektedir. Giiglendiril-
mis yalitimda 8mm (0,3 in¢) kadar bir temizleme ve kaydirma araligi birakilmalidir
(400/500 V AC cihaz).

Tertibat gereksinimleri karsilamiyorsa I/O kart terminalleri kontaga karsi korunmalidir
ve baska ekipmanlara baglanmamalidir veya sicaklik senséru 1/O terminallerinden
yahtilmalidir.
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Motor sicakhgi, stricunin sagladigi +24 V DC gerilim beslemesi ile dijital girisin
arasina bir PTC sens0r ya da bir termistor rolesi baglanarak da izlenebilir. Agagidaki
sekilde baglanti gésterilmektedir.

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

Termistor
rélesi

E::l% | DIM...5
T 1 . +24 V DC

] 1

UYARI! IEC 60664’e gore motor termistérinin dijital girise baglantisi igin

motorun canli kisimlariyla termistor arasinda cift veya guglendirilmis yahtim
gerekmektedir. Glglendirilmis yalitimda 8 mm (0,3 in¢) kadar bir temizleme ve
kaydirma arahgi birakilmalidir (400/500 V AC cihaz).

Termistor montaji sartlara uymuyorsa, stricinin diger /O terminalleri temasa karsi
korunmalidir veya termistorin dijital giristen yalitimini yapmak tzere bir termistor
rélesi kullaniimalidir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 13 ANALOG GIRISLER Analog giris ayarlari
Grup 15 ANALOG CIKISLAR Analog ¢ikis ayarlari
Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU Motor sicakhidi 6lgimii ayarlari
Diger
Motorun ucunda kablo blendaji, 6rn. 3,3 nF’lik bir kondansator ile topraklanmalidir. Bu
mimkin degilse ekran baglanmadan birakilmahdir.

Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0145 Motor sicakhgi
Alarm/Hata ilave bilgi
MOTOR SICAKLIGI/MOT ASIR SICAK | Asiri motor sicaklig
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Mekanik fren kontrolii

Mekanik fren, strlci stop ettiginde veya enerjilendiriimediginde, motor ve ¢alistirilan
makineyi sifir hizda tutmak icin kullanilir.

Ornek

Asagidaki sekil, bir fren kontrol uygulama 6rnegi verir.

UYARI! icine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmis olan makine-

nin personel givenlik dizenlemelerine uydugundan emin olun. Sirtictiniin
(IEC 61800-2’de tanimlanan Tam bir Siirlicii Modyilii veya Temel Siriict Modyilii)
Avrupa Makine Ydnergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir gtivenlik cihazi olarak
g6z 6nunde bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tim makinenin personel
guvenligi, belli bir surticu 6zelligine bagl olmamalidir (fren kontrol fonksiyonu gibi)
ancak uygulamaya 6zel diizenlemelerde tanimlandigi gibi gergeklestiriimelidir.

Fren kontrol mantigi strlcu rGE](;Eyna_glj l
uygulama programina entegre ' " 'X1B
edilmistir. Kullanicinin gu¢ bes- 230 VAC
lemesi ve kablo baglantilarini | —l—r | |‘L17 ROCOM
gerceklestirmesi gerekir. | —— — ' |18|RONC :1
RO réle ¢ikisi Gzerinden fren . R ;
acma/kapama kontrolu | ¢ h | | T T | +19 RONO
Acil fren . ' |
L. — L. _

- —d
- <

Ohb

Motor |_ Mekanik fren _|
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Calisma zaman ¢izelgesi

Asagidaki zaman cizelgesi fren kontrol fonksiyonunun galismasini goruntiler. Ayrica
bkz. b6lim Durum gecisleri, sayfa 161.

(RO/DO)

Is/Ts
Imem/Tmem

tmd
tod
Nes

tcd

Start komutu

Harici hiz referansi

inverter modiilasyonda ! i \ i i

Miknatislanmis motor fmd

\
Fren agma komutu | | \ \
\
\

Dahili hiz referansi
(gercek motor hizi)

leiki / Moment

e

Fren agma akimi/momenti (parametre 4302 FREN AC SEV veya 0179 FREN
MOM HAFZ parametresinden akim/moment)

Fren kapatma akimi/momenti (0779 FREN MOM HAFZ parametresinde
saklanir)

Motor miknatislama gecikmesi (parametre 4305 FREN MIK GEC)
Fren agma gecikmesi (parametre 4301 FREN AC GEC)

Fren kapama hizi (parametre 4303 FREN KAPA SEV)

Mekanik fren kapama gecikmesi
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Durum gegisleri

Herhangi bir durumdan
1)_l—(y[]kselen kenar)

MODULASYON
YOK —0/0/1

.+ 2)
1

ACIK

FREN 1110

Y

—— 3)

<A
BIRAKMA RFG == 5)
GIRISI — 1/1/0
.+ 4)
I
RFG GIRISI
SIFIRA [~ 111

— 7)

O o

8) 9) RFG= hiz kontrol halkasinda
(referans igslenmesi) Rampa
fonksiyon jeneratori.

Durum (Sembol [ NN_|—X/Y/z)

- NN: Durum adi
- X/Y/Z: Durum cikislari/calismalar
X =1 Freniag. Fren agma/kapama kontroliine ayarli role gikisina enerji verilir.

Y =1 Zorunlu start. Fonksiyon, dahili Start’i, fren (harici Start sinyalinin durumuna
ragmen) kapanana kadar agik tutar.

Z=1 Rampa sifirda. Kullanilan hiz referansini (dahili) bir rampa boyunca sifira zorlar.
Durum degisim kosullari (Sembol s
1) Fren kontrolii aktif 0 -> 1 VEYA inverter serbest durusta = 0
2)  Motor miknatish = 1 VE Surtcu galigiyor = 1
3) Fren agik VE Fren agma gecikmesi gegildi VE Start = 1

4) Start=0
5) Start=0
6) Start=1
7) |Gergek motor h|2|| < Fren kapatma hizi VE Start = 0
8) Start=1

9) Fren kapali VE Fren kapama gecikmesi gegildi = 1 VE Start = 0
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1401/1805 RO 1/DO aracihgiyla mekanik fren aktivasyonu
1402/1403/1410 RO 2...4 araciligiyla mekanik fren aktivasyonu. Sadece
MREL-01 segenegiyle.
2112 Sifir hiz gecikmesi
Grup 43 MEK FRN KONTROL Fren fonksiyon ayarlari
Joglama

Joglama fonksiyonu genelde bir makine kisminin déngusel hareketini kontrol etmek
icin kullanilir. Bir buton, stirlicliyl tim déngu boyunca kontrol eder: Basildiginda
surlcu start eder, dnceden ayarli bir hiza 6énceden ayarlanmis bir hizianma rampasi
ile hizlanir. Cekildiginde slrtict 6nceden ayarlanmig bir yavaglama rampasi ile sifir
hiza yavaglar.

Asagidaki sekil ve tablo siriicinin ¢alismasini gésterir. Ayni zamanda surucu start
komutu verildiginde surlciniin normal galismaya (= joglama pasif) nasil gegtigini
gOsterir. Jog komutu = Joglama girisinin durumu, Start komutu = Sirlcu start komut
durumu.
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Fonksiyon 2 ms sireli bir seviyede ¢alisir

Hiz

\
\
1 2 3 45 6 7 8 9 10 11 121314 15 16

t
Faz Jog Start Aciklama
komutu| komutu
1-2 1 0 Sirlcu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama
hizina gikar.
2-3 1 0 Sdricu joglama hizinda cgalisir.
3-4 0 0 Sirucl joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir
hiza yavaslar.
4-5 0 0 Sdricu durur.
5-6 1 0 Sdiricl, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama
hizina gikar.
6-7 1 0 Sdricu joglama hizinda galisir.
7-8 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gére onceliklidir. Strtict aktif hizianma
rampas! boyunca hiz referansina hizlanir.
8-9 X 1 Normal galisma joglamaya gore dnceliklidir. Surtici hiz referansini
takip eder.
9-10 0 0 Sirtict aktif yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
10-11 0 0 Sirtcu durur.
11-12 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gore 6nceliklidir. Strticl aktif hizianma
rampas! boyunca hiz referansina hizlanir.
12-13 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gére dnceliklidir. Surtici hiz referansini
takip eder.
13-14 1 0 Sdricu, joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi boyunca
joglama hizina yavaslar.
14-15 1 0 Sdricu joglama hizinda galisir.
15-16 0 0 Sirtict joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir
hiza yavaglar.

x = durum 1 ya da 0 olabilir

Not: Joglama, suriicu start komutu agik oldugunda ¢alismaz.
Not: Joglama hizi sabit hiza gore énceliklidir.

Not: Joglama, 2102 STOP FONKSIYON parametre segimi SERBEST olsa dahi
rampa durdurma kullanir.

Not: Joglama islemi sirasinda rampa sekli suresi sifir olarak ayarlanmigtir (6rn.
dogrusal rampa).

Joglama fonksiyonu, joglama hizi olarak sabit hiz 7'yi ve hizlanma/yavaslama rampa
cifti 2'yi kullanir.
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Fieldbus araciligiyla joglama fonksiyonu 1 veya 2 etkinlestirilebilir. Joglama fonksi-
yonu 1 sabit hiz 7'yi, joglama fonksiyonu 2 ise sabit hiz 6'y1 kullanir. Her iki fonksiyon
hizlanma/yavaglama rampa cifti 2'yi kullanir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1010 Joglama aktivasyonu
1208 Joglama hizi
1208/1207 Fieldbus araciligiyla joglama fonksiyonu 1/2 igin joglama
hizi etkinlestirilir
2112 Sifir hiz gecikmesi
2205, 2206 Hizlanma ve yavaslama sireleri
2207 Hizlanma ve yavasglama rampa bigim suresi: Joglama
islemi sirasinda sifir olarak ayarlanmistir (6rn. dogrusal
rampa).
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0302 Fieldbus aracihigiyla joglama 1/2 etkinlestirme
1401 RO 1 araciligiyla joglama fonksiyonu durumu
1402/1403/1410 RO 2...4 aracihgiyla joglama fonksiyonu durumu.
Sadece MREL-01 segenegiyle.
1805 DO araciligiyla joglama fonksiyonu durumu
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Gergek zamanli saat ve zamana bagh fonksiyonlar

Gergek zamanli saat

Gergek zamanl saat asagidaki 6zelliklere sahiptir:
* dort adet gunlik sure
+ dort adet haftalik sure

+ 6rnegin, 6nceden programlanmis belirli bir zaman igin devreye giren sabit hiz gibi
zamana dayal yukseltme fonksiyonu.

+ dijital girislerle zamanlayici etkinlestirme
« zamanlamali sabit hiz segimi
» zamanlamal role devreye sokma.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Grup 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR, sayfa 270.

Not: Zamana bagli fonksiyonlari kullanabilmek icin, ilk olarak saatin ayarlanmasi
gerekir. Saat ve tarih modu hakkinda bilgi icin bkz. bélim Saat ve tarih modu, sayfa
100.

Not: Zamana bagli fonksiyonlar sadece kontrol paneli strliciye bagliyken
kullanilabilir.

Not: Kontrol panelinin kargiya yukleme/karsidan indirme iglemleri igin ¢ikariimasi
saati etkilemez.

Not: Yaz saatine gecis, etkinlestirilirse otomatiktir.

Zamana bagh fonksiyonlar
Bir dizi siiriici fonksiyonu zamana gore kontrol edilebilir, 6rn. ¢aligstirma/durdurma ve
HAR1/HAR2 kontroll. Sirlcl asagidakileri saglar

» dort tane start ve stop saati (START ZAMANI 1...START ZAMANI 4, STOP
ZAMANI 1...STOP ZAMANI 4)

+ dért tane start ve stop giinii (START GUNU 1...START GUNU 4, STOP GUNU
1...STOP GUNU 4)

+ segilen 1...4 saatlerini bir araya toplamak icin dért zamana bagl fonksiyon
(ZAMAN FONK 1 SRC...ZAMAN FONK 4 SRC)

+ yUkseltici zamani (zamanlandiriimis fonksiyonlara baglanmis ek bir yikseltici
zamani).

Zamana bagh fonksiyonlarin yapilandirilmasi

Kolay konfiglirasyon icin Zamanlamali fonksiyon asistanini kullanabilirsiniz.
Asistanlar hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélum Asistan modu, sayfa 96.
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Zamanlayiciyi dort asamada yapilandirmak igin kontrol panelini kullanin:

1.

Zamanlayiciy! etkinlestirin.
Zamanlayicinin nasil etkinlestirilecegini yapilandirin. Zamanlayici dijital giriglerin
veya terslenmis dijital ¢ikislarin biri tarafindan etkinlestirilebilir.

Zaman periyodunu ayarlayin.
Zamanlayici ¢alisirken start ve stop saatini ve start ve stop gununu tanimlayin.
Tum bunlar bir zaman periyodu olusturur.

Zamanlayiciyi olusturun.

Belirli bir zamanlayiciya veya belirli zamanlayicilara segilen zaman periyodunu
atayin. Zamanlayicida farkli zaman periyotlari saklanabilir ve parametrelere
baglanabilir. Zamanlayici start/stop ve yon degistirme komutlarinin, sabit hiz
segiminin ve role aktivasyon sinyallerinin kaynagi olarak kullanilabilir. Zaman
periyotlari zamana bagl ¢oklu fonksiyonlar olabilir, ancak parametre sadece bir
zamanlayiciya baglanabilir. Dort taneye kadar zamanlayici olusturulabilir.

Secilen parametreleri zamanlayiciya atayin.
Bir parametre yalniz bir zamanlayiciya atanabilir.

Bir zamana bagli fonksiyon birden fazla zaman periyoduna atanabilir.

Zaman Periyodu 1

3602 START ZAMANI 1
3603 STOP ZAMANI 1
3604 START GUNU 1
3605 STOP GUNU 1

Zaman Periyodu 2
3606 START ZAMANI 2
3607 STOP ZAMANI 2 Zamanlamali fonksiyon 1

3608 START GUNU 2
3609 STOP GUNU 2 3626 ZAMAN FONK 1 SRC

Zamanlamali fonksiyon 2

Zaman Periyodu 3 3627 ZAMAN FONK 2 SRC

3610 START ZAMANI 3
3611 STOP ZAMANI 3
3612 START GUNU 3 Zamanlamali fonksiyon 3

3613 STOP GUNU 3 3628 ZAMAN FONK 3 SRC

Zaman Periyodu 4 Zamanlamali fonksiyon 4

3614 START ZAMANI 4 3629 ZAMAN FONK 4 SRC
3615 STOP ZAMANI 4
3616 START GUNU 4

3617 STOP GUNU 4

Booster

3622 BOOSTER SEC
3623 BOOSTER ZAMAN
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Zaman baglantili bir fonksiyon tarafindan tetiklenen bir parametre tek seferde
yalnizca bir zaman baglantil fonksiyona baglanabilir.

Zamanlamali fonksiyon 1
3626 ZAMAN FONK 1 SRC

Zamanlamali fonksiyon 2
3627 ZAMAN FONK 2 SRC

1001 HAR1 KOMUTLAR
1002 HAR2 KOMUTLAR
1102 HAR1/HAR2 SECIMI
1201 SABIT HIZ SECIMI
1209 ZAMANLI MOD SEC
1401 ROLE CIKISI 1

1402 ROLE CIKISI 2, 1403 ROLE CIKISI 3, 1410
ROLE CIKISI 4 (sadece MREL-01 segenegiyle)

1805 DO SINYAL

4027 PID1 PAR SET

4228 ETKINLESTIR

8402 ARD PROG START
8406 ARD MANTIK DEG 1

8425/35/45/55/65/75/85/95 ST1 ST2'E TRIG ...
ST8 TRIGTO ST 2

8426/36/46/56/66/76/86/96 ST1 ST N'E TRIG ...
ST8 TRIGTOSTN

Ornek

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

Parametre Ayar

3601 TIMER ETKINLESTIR DI1

3602 START ZAMANI 1 08:00:00
3603 STOP ZAMANI 1 15:30:00
3604 START GUNU 1 PAZARTESI
3605 STOP GUNU 1 CUMA

3606 START ZAMANI 2 12:00:00
3607 STOP ZAMANI 2 15:00:00
3608 START GUNU 2 PAZAR
3609 STOP GUNU 2 PAZAR
3622 BOOSTER SEC DI5 (parametre 3601 degeriyle ayni olamaz)
3623 BOOSTER ZAMAN 01:00:00
3626 ZAMAN FONK 1 SRC T1+T2+B
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
36 ZAMANLAMALI Zamana bagli fonksiyonlarin ayarlari
FONKSIYONLAR
1001, 1002 Zamanlamali start/stop kontrolu
1102 Zamanlamali HAR1/HAR2 segimi
1201 Zamanlamali sabit hiz 1 aktivasyonu
1209 Zamanlamali hiz segimi
1401 Zaman baglantili fonksiyon durumu RO 1 réle ¢ikisi
araciligiyla gosterilir
1402/1403/1410 Zaman baglantili fonksiyon durumu RO 2...4 réle gikigl
araciligiyla gosterilir. Sadece MREL-01 segenegiyle.
1805 Zaman baglantili fonksiyon durumu DO dijital ¢ikig!
araciligiyla gosterilir
4027 Zamanlamali PID1 parametre seti 1/2 segimi
4228 Zamanlamali harici PID2 aktivasyonu
8402 Zamanlamali Ardisil programlama aktivasyonu
8425/8435/...18495 Zamanlamali fonksiyonlu ardisil programlama durumu
8426/8436/.../18496 degisiklik tetigi
Zamanlayici

Surlci galisma ve durma islevleri zamanlayici fonksiyonlariyla kontrol edilebilir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1001, 1002 Calisma/durma sinyal kaynaklari
Grup 19 ZAMAN&SAYAC Calisma ve durma zamanlayicisi
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi

0165 Calisma/durma kontrol zamani sayimi
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Sayag

Siricl ¢alisma ve durma iglevleri sayag fonksiyonlariyla kontrol edilebilir. Sayag
fonksiyonu ayni zamanda Ardisil programlamada durum degisikligi tetikleyici sinyali
olarak kullanilabilir. Bkz. bélim Ardisil programlama sayfa 169.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1001, 1002 Calisma/Durma sinyal kaynaklari
Grup 19 ZAMAN&SAYAC Calisma ve durma zamanlayicisi
8425, 8426 | 8435, 8436 /.../18495, | Ardisil programlamada durum degisikligi tetikleyicisi
8496 olarak sayag sinyali
Tani
Gergek sinyal ilave bilgi
0166 Calisma/durma kontrol darbesi sayimi

Ardisil programlama

Siricl standart bicimde 1...8 durumlari arasinda gecis yaparken, bir siralama gercek-
lestirecek sekilde programlanabilir. Siralamanin tamami ve her bir durum igin kurallar
kullanici tarafindan belirlenir. Belirli bir durum ile ilgili kurallar Ardisil programlama dev-
rede iken ve program s6z konusu duruma gegtiginde gecerli olur. Her bir durum igin
belirlenecek olan kurallar:

+ Siricu galisma, durma ve yén komutlar (ileriye/geriye/dur)

« Sdrucu hizlanma ve yavaslama rampasi siresi

» Siricu referans degeri kaynagi

*  Durum suresi

* RO/DO/AO durumu

» Sonraki duruma gegisin tetiklenecegi sinyal kaynagi

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

Her durum ayni zamanda siriict ¢ikislarini etkinlestirerek harici cihazlar igin bir
gosterge olusturabilir.

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

Ardisil programlama basit mikser uygulamalarinin yani sira daha karmasik travers
uygulamalarinda kullanilabilir.
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Programlama islemi kontrol paneli ya da PC araci ile yapilabilir. Strlcd, bir grafik
Ardisil programlama aracini da igeren DriveWindow Light 2 PC aracinin 2.91 ya da
Uzeri sirimu tarafindan desteklenmektedir.

Not: Varsayilan olarak tim Ardigil programlama parametreleri, Ardisil programlama
islevi aktif olsa dahi degistirilebilir. Ardisil programlama parametreleri ayarlandiktan
sonra parametrelerin 1602 PARAMETRE KIiLIDi parametresi kullanilarak kilittenmesi
onerilir.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1001/1002 HAR1/HAR?2 igin start, stop, yon komutlari
1102 HAR1/HAR2 segimi
1106 REF2 kaynag!
1201 Sabit hiz devre digi birakma. Sabit hiz her zaman Ardigil
programlama referansina gore 6nceliklidir.

1401 RO 1 araciligiyla ardigil programlama ¢ikigi
1402/1403/1410 RO 2...4 araciligiyla ardisil programlama ¢ikisi. Sadece
MREL-01 secenegiyle.

1501 AO araciligiyla ardisil programlama ¢ikigi

1601 Calisma izni devreye alma/devre disi birakma

1805 DO araciligiyla ardigil programlama gikigi

Grup 19 ZAMAN&SAYAC Sayag limitine gére durum degisimi

Grup 32 DENETIM Zamanlamali durum degisimi

2201...2207 Hizlanma/yavaslama ve rampa siresi ayarlari

Grup 32 DENETIM Denetleme ayarlari

4010/4110/4210 PID referans sinyali olarak ardisil programlama ¢ikisi
Grup 84 ARD PROG Ardigil programlama ayarlari

Tani

Gergek sinyal

ilave bilgi

0167 Ardigil programlama durumu

0168 Ardisil programlama aktif durumu

0169 Gecerli durum zamanlayicisi sayaci

0170 Analog ¢ikis PID referans kontrol degerleri
0171 Gergeklegtirilen siralama sayaci
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1t

I I |
Ardisil programlama .
DEVREYE ALMA 01767 bit 0 = 1
DURUM 1
(par. 8420...8424) [ 0168=1(Durum 1)

<1

~I

= Durum N'ye geg (par 8426, 8427)*

Durum N

DUR

(par. 8430...8434)

UM 2

<1

~I

== Durum N'ye geg (par 8436, 8437)*mm

Durum N

DUR

(par. 8440...8444)

UM 3

<1

~I

= Durum N'ye geg (par 8446, 8447 )*m

Durum N

DUR

(par. 8450...8454)

UM 4

!

3

== Durum N'ye geg (par 8456, 8457 )*m

Durum N

DUR

(par. 8460...8464)

UM 5

<1

5

== Durum N'ye geg (par 8466, 8467 )*m

Durum N

DUR

(par. 8470...8474)

UM 6

-1

~I

== Durum N'ye geg (par 8476, 8477)*™=

Durum N

DUR

(par. 8480...8484)

UM 7

<1

~I

= Durum N'ye geg (par 8486, 8487)*'™

Durum N

DUR

(par. 8490...8494)

UM 8

<1

<}

Durum N

*Durum N seklindeki durum
degisikligi, bir sonraki duruma
gegcise gore daha onceliklidir.

= Durum N'ye geg¢ (par 8496, 8497)*m=

m Durum 2'ye geg (par 8425)*

L 0168 =2 (Durum 2)

m= Durum 3'e geg (par 8435)*

= Durum 4'e geg (par 8445)*

= Durum 5'e geg (par 8455)*

= Durum 6'e geg (par 8465)*

= Durum 7'e geg (par 8475)*

= Durum 8'e geg (par 8485)*

== Durum 1'e geg (par 8495)*

0168 = 3 (Durum 3)

0168 = 4 (Durum 4)

0168 = 5 (Durum 5)

0168 = 6 (Durum 6)

0168 =7 (Durum 7)

0168 = 8 (Durum 8)

NN = Durum
X = Gergek sinyal

Durum degisimi




172 Program ézellikleri

Ornek 1

ST4 ST3

Siral start Durum degisimi tetikleme cihazi

Ardisil programlama DI1 dijital giris tarafindan devreye alinir.

ST1: Siriict -50 Hz referans ve 10 s rampa siresi ile geriye dogru galistirihr. Durum
1, 40 s icin aktiftir.

ST2: Suricu hizi 60 s rampa sresi ile 20 Hz dederine yukseltilir. Durum 2, 120 s igin
aktiftir.

ST3: Sirtict hizi 5 s rampa siresi ile 25 Hz degerine yukseltilir. Durum 3, Ardisil
programlama devre disi kalana ya da DI2 tarafindan yukseltici calistirilana kadar
aktiftir.

ST4: Slrtcu hiz1 5 s rampa suresi ile 50 Hz degderine yikseltilir. Durum 4, 200s i¢in
ve durum 3'e geri dénlldikten sonra aktiftir.

Parametre Ayar ilave bilgi

1002 HAR2 KOMUTLAR | ARD PROG HARICI2 icin start, stop, yén komutlari

1102 HAR1/HAR2 SECIMI | HARICI2 HARICI2 aktivasyonu

1106 REF2 SECIMI ARD PROG REF2 olarak ardigil programlama ¢ikis!

1601 CALISMA iZNi SECILMEDI | Caligma izni devre digi

2102 STOP FONKSIYON | RAMPA Rampa stop

2201 HIZ/YAV 1/2 SEC ARD PROG 8422/.../18452 parametresi tarafindan belirlenen
rampa.

8401 ARD PROG ETKIN HER ZAMAN | Ardisil programlama devrede

8402 ARD PROG START | DI1 Dijital giris (DI1) ile ardigil programlama
aktivasyonu

8404 ARD PROG RESET | DI1(INV) Ardisil programlama resetleme (6rn. DI1 sinyali
kaybedildiginde (1 -> 0) durum 1'e resetleme)
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ST1 ST2 ST3 ST4 ilave bilgi
Par. Ayar Par. | Ayar Par. | Ayar Par. | Ayar
8420 ST1 REF | %100 8430 | 40% 8440|50% 8450 | %100 Durum
SEC referansi
8421 ST1 START |8431|START |8441|START |8451|START |Calisma, yon
KOMUTLAR GERI ILERI ILERI ILERI ve durma
komutu
8422 ST1 10's 8432160 s 8442 |5s 8452 |5s Rampa siresi
RAMPA
8424 ST1 40s 8434|120 s 8444 8454|200 s Durum
DEGIS. GEC. degisikligi
geciktirme
8425 ST1 DEGI- 8435 | DEGI- 8445|DI2 8455
ST2ETRIG |SIM GCK SiM GCK
8426 ST1 ST |SECIL- |8436|SECIL- |8446|SECIL- |8456|DEGI- DU{W_” )
N'E TRIG MEDI MEDI MEDI SIM GCK ?‘iﬁ’(‘f'm'
8427 ST1 - 8437 - 8447 - 8457| DURUM | g
DURUM N 3
Ornek 2
ST2 (hata:
hizlanma
ST1 ST2 ST4 ST2 ST4 ST2 ST4 c¢okyavas) ST8
Al1 + %15 ‘ I \
Al1 + %10
Al1
Al1 - %10
Al1 - %15}
DIt —! 3
RO [
Sirali start Hata

Surucu 30 sirali travers kontrolu igin programlanmistir.

Ardisil programlama DI1 dijital giris tarafindan devreye alinir
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ST1: Suricd, A1 (Al1 + %50 - %50) referansi ve rampa ¢ifti 2 ile ileri yonde baslatilir.
Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Tim réle ve analog ¢ikislar
temizlenmistir.

ST2: Siricl, Al1 + %15 (Al1 + %65 - %50) referans ve 1,5 s rampa stiresi ile hizlandiri-
lir. Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Referansa 2 s icinde ulasilama-
masi halinde, durum 8'e (hata durumu) gegilir.

ST3: Surtich, Al1 + %10 (Al1 + %60 - %50) referans ve 0 s rampa slresi ile yavag,lat|l|r1).
Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Referansa 0,2 s iginde ulagilamamasi
halinde, durum 8'e (hata durumu) gegilir.

ST4: Siricu, Al1 - %15 (Al1 + %35 -%50) referans ve 1,5 s rampa siresi ile yavaslatilir.
Referansa ulagildiginda bir sonraki duruma gegilir. Referansa 2 s igcinde ulagilamamasi
halinde, durum 8'e (hata durumu) gegilir.2)

ST5: Siricl, A1 -%10 (A1 + %40 -%50) referans ve 0 s rampa suresi ile hizlandirilir?.
Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Siralama sayaci degeri 1 artirilir. Eger
siralama sayaci gegerse, durum 7 olarak degisir (sira tamamlandi).

ST6: Surucu referans ve rampa sureleri, durum 2 ile aynidir. Surtict durumu derhal
durum 2 olarak degisir (gecikme siiresi 0 s).

ST7 (sira tamamlandi): Surtici rampa cifti 1 ile durdurulur. Dijital ¢gikis DO etkinlestirilir.
Ardisil programlamanin dijital giris DI1 diisen kenari tarafindan devre digi birakiimasi
halinde durum makinesi durum 1 olarak resetlenir. Yeni baglatma komutu, dijital giris
DI1 veya dijital girisler D14 ve DI5 tarafindan etkinlestirilir (DI4 ve DI5 giriglerinin her ikisi
de eszamanli olarak etkin olmalidir).

ST8 (hata durumu): Siriicl, rampa gifti 1 ile durdurulur. Roéle ¢ikisi RO etkinlestirilir.
Ardisil programlamanin dijital giris DI1 diisen kenari tarafindan devre digi birakiimasi
halinde durum makinesi durum 1 olarak resetlenir. Yeni baslatma komutu, dijital giris
DI1 veya dijital girisler DI4 ve DI5 tarafindan etkinlestirilir (her iki giris DI4 ve DI5
eszamanl olarak etkin olmaldir).

o saniye rampa siresi = siirici mimkin oldugunca ¢abuk hizlandirilir/yavaslatilir.

2) Durum referansi %0...100 arasinda olmalidr, yani 6lgeklendiriimis Al1 degeri
%15...85 arasinda olmalidir. Al1 = 0 ise, referans = %0 + %35 -%50 = -%15 < %0.
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Parametre Ayar ilave bilgi

1002 HAR2 KOMUTLAR | ARD PROG HARICI2 igin start, stop, yén komutlari

1102 HAR1/HAR2 SECIMI | HARICI2 HARICI2 aktivasyonu

1106 REF2 SECIMI Al1+ARD REF2 olarak ardisil programlama c¢ikisi

PROG

1201 SABIT HIZ SECIMI SECILMEDI Sabit hizlarin devre digi kalmasi

1401 ROLE CIKISI 1 ARD PROG 8423/.../18493 parametresi tarafindan tanimla-
nan role ¢ikisi RO 1 kontroll

1601 CALISMA iZNi SECILMEDI Calisma izni devre digl

1805 DO SINYAL ARD PROG Parametre 8423/.../8493 tarafindan tanimlanan
dijital ¢ikis DO kontrolu

2102 STOP FONKSIYON | RAMPA Rampa stop

2201 HIZ/YAV 1/2 SEC ARD PROG 8422/.../18452 parametresi tarafindan belirlenen
rampa.

2202 HIZLANMA RAMP 1 | 1s Hizlanma/yavaslama rampa cifti 1

2203 YAVASLAMA O0s

SURESI 1

2205 HIZLANMA RAMP 2 | 20s Hizlanma/yavaslama rampa cifti 2

2206 YAVASLAMA 20s

SURESI 2

2207 RAMPA SEKLI 2 5s Hizlanma/yavaslama rampasinin 2. sekli

3201 DENETIM1 PAR 171 Siralama sayaci (sinyal 0171 ARD CEV
SAYAC) denetimi

3202 DENETIM1 LIM ALT | 30 Denetleme alt limiti

3203 DENETIM1 LiM UST | 30 Denetleme Ust limiti

8401 ARD PROG ETKIN | HARICI2 Ardisil programlama devrede

8402 ARD PROG START | DI1 Dijital giris (DI1) ile ardisil programlama
aktivasyonu

8404 ARD PROG RESET | DI1(INV) Ardigil programlama resetleme (6rn. DI1 sinyali
kaybedildiginde (1 -> 0) durum 1'e resetleme)

8406 ARD MANTIK DEG 1| DI4 Logic deger 1

8407 ARD LOGIC OPR 1 VE Logic deger 1 ve 2 arasindaki calisma

8408 ARD MANTIK DEG 2 | DI5 Logic deger 2

8415 CEV SAYAC KIL ST5 TO NEXT | Siralama sayaci etkinlestirme, yani durum 5
durum 6 olarak her degistiginde siralama
sayaci artar.

8416 CEV SAYAC RESET | DURUM 1 Durum 1'e gegis sirasinda ardisil sayag

resetleme
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ST1 ST2 ST3 ST4 ilave bilgi
Par. Ayar Par. | Ayar Par. | Ayar Par. | Ayar
8420 ST1 REF | 50% 8430|65% 8440|60% 8450 | 35% Durum
SEC referansi
8421 ST1 START | 8431 | START |8441|START |8451|START |Calisma, yon
KOMUTLAR | ILERI ILERI ILERI ILERI ve durma
komutlari
8422 ST1 -0,2 8432|15s 8442|0s 8452|15s Hizlanma/
RAMPA (rampa yavaslama
Gifti 2) rampa slresi
8423 ST1 DIS | R=0,D=0,| 8433 | AO=0 |8443|A0=0 8453 | AO=0 Réle, dijital ve
KONTROL AO=0 analog cikis
kontrol
8424 ST1 Os 8434|2s 8444|102 s 8454 |2s Durum
DEGIS. GEC. degisikligi
geciktirme
8425 ST1 AYAR 8435 | AYAR 8445| AYAR 8455 | AYAR
ST2'E TRIG NOK GIR NOK GIR NOK GIR NOK GIR
8426 ST1 ST | SECIL- |8436| DEGI- 8446 | DEGI- 8456 | DEGI- D“f_“m )
N'E TRIG MEDI SIM GCK SIM GCK SIM GCK ?Gﬁf'm'
8427 ST1 DURUM | 8437 | DURUM | 8447 | DURUM | 8457 | DURUM | oo
DURUM N 1 8 8 8
ST5 ST6 ST7 ST8 ilave bilgi
Par. Ayar Par. | Ayar Par. |Ayar Par. | Ayar
8460 ST5 REF | 40% 8470|65% 8480 | %0 8490 | %0 Durum
SEC referansi
8461 ST5 START |8471|START |8481|SURUCU| 8491 | SURUCU| Calisma, yén
KOMUTLARI | ILERI ILERI DUR DUR ve durma
komutlari
8462 ST5 Os 8472|15s 8482 |-0,1 8492 -0,1 Hizlanma/
RAMPA (rampa (rampa |yavaslama
cifti 1) Gifti 1) rampa suresi
8463 ST5DIS |AO=0 8473| AO=0 |8483|DO=1 8493 | RO=1 Role, dijital ve
KONTROL analog ¢ikis

kontroli
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ST5 ST6 ST7 ST8 ilave bilgi
Par. Ayar Par. | Ayar Par. | Ayar Par. |Ayar
8464 ST5 02s | 8474|0s 84840 s 8494]0's Durum
DEGIS GEC. degisikligi
geciktirme
8465 ST5 AYAR | 8475| SECIL- | 8485 | SECIL- | 8495|LOGIC
STE'YATRIG | NOK GIR MEDI MEDI DEG
8466 ST5 ST | DENE- | 8476 | DEGL- | 8486|LOGIC | 8496 | SECIL- | Durum
N'ye TRIG Tim1 SiM GCK DEG MED| | degisimi
AS/RI tetikleme
ih
8467 ST5 DURUM | 8477 | DURUM | 8487 | DURUM | 8497 | DURUM | <27
DURUM N 7 2 1 1

Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonu
Bkz. Ekler: Giivenli moment kapatma (STO), sayfa 419.
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Gercek sinyal ve
parametreler

Bu bolimun igindekiler

Bu bélimde gergek sinyal ve parametreler agiklanir ve her sinyal/parametrenin
fieldbus esdegerleri verilir. Ayrica, farkli makrolarin varsayilan degerlerinden olusan
bir tablo da igerir.

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gercgek sinyal  |Sirlcu tarafindan olglilen veya hesaplanan sinyal. Kullanici tarafindan
izlenebilir. Kullanici ayart mimkun degil. 01...04 gruplar, gergek sinyalleri
igerir.

Vars. Parametre hazir degeri

Parametre Sirdcinin kullanici tarafindan ayarlanabilir calisma agiklamasi. 10...99
gruplar, parametreleri igerir.
Not: Parametre degerleri temel kontrol panelinde sayi olarak gortintilenmek-
tedir. Ornegin, parametre 1001 HAR1 KOMUTLAR segimi HABERLESME
deger 10 olarak gosterilir (bu da fieldbus FbEq esdegeridir).

FbEq Fieldbus esdegeri: Deger ile seri haberlesmede kullanilan tam sayi
arasindaki 6lgek orani.

E Avrupa parametreleriyle 01E ve 03E tiplerini belirtir

U ABD parametreleriyle 01U ve 03U tiplerini belirtir

Fieldbus adresleri

FCAN-01 CANopen adaptor modili, FDNA-01 DeviceNet adaptdr modiilt, FECA-01
EtherCAT adaptér moduili, FENA-01 Ethernet adaptér moduli, FEPL-02 Ethernet
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POWERLINK adaptér moduli, FMBA-01 Modbus adaptér modulu, FLON-01 LonWorks®
adaptor modiili ve FPBA-01 PROFIBUS DP adaptér modiili igin adaptdér moddli nin
kullanim kilavuzuna basvurun.

Fieldbus esdegeri

Ornek: Eger 2017 MAX MOMENT 1 (bkz. sayfa 225) harici kontrol sisteminden
ayarlanmissa, 1000 sayi degeri %100,0'a karsilik gelir. Tim okunan ve génderilen
degerler 16 bit ile sinirhidir (-32768...32767).

Parametrelerin saklanmasi

Tdm parametre ayarlari otomatik olarak sirtictiniin kalici belleginde saklanir. Ancak,
surlcl kontrol Unitesi igin harici +24 V DC gi¢ kaynagi kullaniliyorsa herhangi bir
parametre degisikliginden sonra, kontrol Gnitesinin gliclinu kapatmadan énce 1607
PARAMETRE HAFIZA parametresi kullanilarak kayit isleminin zorlanmasi énemle
tavsiye edilir.

Farkli makrolara sahip hazir degerler

Uygulama makrosu degistirildiginde (9902 UYGULAMA MAKROSU parametresi), yazi-
lim parametre degerlerini varsayilan degerlere donustirerek giinceller. Asagidaki tabloda
farkl makrolar igin parametre hazir degerleri verilmektedir. Diger parametrelerin varsayi-
lan degerleri tim makrolar igin aynidir (191. sayfada baslayan parametreler listesinde
gosterilmektedir).

Parametre degerlerinde degisiklik yaptiysaniz ve varsayilan degerleri geri yiklemek
istiyorsaniz, 6nce baska bir makro segcmeniz (9902 UYGULAMA MAKROSU para-
metresi), degisikligi kaydetmeniz, orijinal makroyu tekrar segmeniz ve kaydetmeniz
gerekir. Boylece orijinal makronun varsayilan degerleri geri yuklenir.
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AC500 Modbus uygulama makrosunun varsayilan degerleri asagidaki farkhliklarla
birlikte ABB standart makrosuna, bkz. bélim AC500 Modbus makro, sayfa 117,
karsilik gelir:

Dizin Ad/ ABB 3 ALTER- |MOTOR |MANUEL/ |PID MOMENT
Segim STANDART [KABLOLU |NATE POT AUTO KONTROL |KONT-
ROLU
9902 UYGULAMA 1= 2= 3= 4= 5= 6= 7=
MAKROSU  |ABB 3KABLOLU|ALTER-  |MOTOR  |MANOTO |PID MOMENT
STANDART NATE POT KONTROL |KONTR
1001 HAR1 2=D12 |4= 9=DI1F2R [2=DI1,2 |2=D[,2 |20=DI5 |2=DI1,2
KOMUTLAR DIP2P3
1002 HAR2 0= 0= 0= 0= 21=DI54 |1=DI1 2=DI1,2
KOMUTLAR  |SECILMEDI |SECILMEDI | SECILMEDI | SECILMEDI
1003 YON 3=/KI 3=/KI 3=/KI 3=/KI 3=/KI 1=IERI |3=/KI
YONLU — |YONLO — |YONLU — |YONLU — |YONLU YONLU
1102 HAR1/HAR2 |0 = HARICI1|0 = HARICI1|0 = HARICI1]0 = HARICI1|3 = DI3 2= 3=DI3
SECIMI DI2(INV)
1103 REF1 SECIMI [1=Al1 1= Al 1= Al 12= 1=Al1 1=Al1 1=Al1
DI3U,4D(NC)
1106 REF2 SECIMI [2=Al2 2=Al2 2=Al2 2=Al2 2=A2 19=PID1 |2=Al2
CIKIS
1201 SABIT HIZ 9=DI34 |10=Di45 |9=DI34 |5=DI5 0= 3=DI3  |[4=DH
SECIMI SECILMEDI
1304 MINIMUM A12 |1,0% 1,0% 1,0% 1,0% 20,0% 20,0% 20,0%
1501 AO1 ICERIK _ |103 102 102 102 102 102 102
SEC
1601 CALISMA IZNT [0= 0= 0= 0= 0= 4=DH 0=
SECILMEDI |SECILMEDI | SECILMEDI | SECILMEDI | SECILMEDI SECILMEDI
2201 HIZYAV 172 |5=DI5 0= 5=DI5 0= 0= 0= 5=DI5
SEC SECILMEDI SECILMEDI |SECILMEDI | SECILMEDI
3201 DENETIMT _ |103 102 102 102 102 102 102
PAR
3401 SINYAL 1 PAR [103 102 102 102 102 102 102
9904 MOTOR KONT [3= 1= 1= 1= 1= 3= 2=
MoDU SKALER: |VEKTOR: |VEKTOR: |VEKTOR: |VEKTOR: |SKALER: |VEKTOR:
FREK HIZ HIZ HIZ Hiz FREK MOM

Not: Birden fazla fonksiyonu bir girisle (DI veya Al) kontrol etmek mimkiindur ve bu
fonksiyonlar arasinda uyusmazlik olmasi miumkindur. Bazi durumlarda tek bir girisle
birden fazla fonksiyonu kontrol etmek istenebilir.

Ornegin ABB standart makrosunda DI3 ve DI4, sabit hizlari kontrol etmek icin ayarla-
nir. Diger yandan DI3U,4D 1103 parametresi igin 6 degerini (REF1 SECIMI) segmek
mumkunddr. Bu, DI3 ve DI4 icin uyumsuz bir coklanmig fonksiyon anlamina gelecek-
tir: ya sabit hizli ya da hizlanma ve yavagslama. Gerekmeyen fonksiyon devre digl
birakilmalidir. Bu durumda sabit hiz secimi, 7201 SABIT HIZ SECIMI parametresini
SECILMEDI olarak veya DI3 ve DI4 ile iligkili olmayan degerlere ayarlanarak devre
digi birakilmahdir.

Sdrlcu giriglerini konfigiire ederken segili makronun varsayilan degerlerini de kontrol
edin.




182 Gergek sinyal ve parametreler

E ve U tipi suruciilerde varsayilan degerler arasindaki
farklar

Tip belirtme etiketi strtctnun tipini goésterir, bkz. bolim Tip tanimlama anahtari, sayfa

31.

Asagidaki tabloda E ve U tipi suruculerde parametre varsayilan degerleri arasindaki
farklar listelenmektedir.

No. Adi E tipi U tipi

EMC filtre vidasi bagli EMC filtre vidasi bagli degil
9905 MOTOR NOM GER 230/400V 230/460V
9907 MOTOR NOM FREK 50 60
9909 MOTOR NOM GUC [kW] [hp]
1106 REF1 MAX 50 60
1202 SABITHIZ 1 5 6
1203  SABITHIZ 2 10 12
1204 SABITHIZ 3 15 18
1205 SABIT HIZ 4 20 24
1206 SABIT HIZ 5 25 30
1207 SABITHIZ 6 40 48
1208 SABITHIZ 7 50 60
2002 MAX HIZ 1500 1800
2008 MAKSIMUM FREK 50 60
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Gergek sinyaller

Gergek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
01 CALISMA Sdrlctnin izlenmesi igin temel sinyaller (salt okunur)
VERILERI
0101 HIZ & YON Rpm cinsinden hesaplanmis motor hizi. Negatif deger ters |1 =1 rpm
yonu belirtir.
0102 HIZ Rpm cinsinden hesaplanmis motor hizi 1=1rpm
0103 CIKIS Hz cinsinden hesaplanan suriici gikis frekansi. (Panelde, |[1=0,1Hz
FREKANSI Cikis modu ekraninda hazir deger olarak gésterilir.)
0104 AKIM A cinsinden 6lgilen motor akimi. (Panelde, Cikis modu 1=0,1A
ekraninda hazir deger olarak gosterilir.)
0105 MOMENT Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak hesaplanan |1 = %0,1
motor momenti
0106 GUC kW cinsi 6lglilen motor glict 1=0,1
kW
0107 DC BARA V DC cinsinden 6lglilen ara devre gerilimi 1=1V
GERILIMI
0109 CIKIS = V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi. 1=1V
GERILIMI
0110 SURUCU °C cinsinden dlgiilen IGBT sicakligi 1=0,1°C
SICAKLIGI
0111 HARICI REF 1 Rpm ya da Hz cinsinden REF1 harici referansi. Birim, 9904 |1=0,1Hz
MOTOR KONT MODU parametresi ayarina baghdir. /1 rpm

0112 HARICI REF 2 |Yiizde olarak REF2 harici referansi. Kullanima gére, %100 |1 = %0,1
motor maksimum hizi, motor nominal momenti veya
maksimum proses referansindan biri olabilir.

0113 KONTROL Aktif kontrol konumu. (0) LOCAL; (1) HARICI1; (2) HARICI2. [1 =1

YERI Bkz. béliim Lokal kontrol — harici kontrol karsilastirmasi,
sayfa 126.
0114 CALISMA Sdricu ¢alisma zaman sayaci (saat). Sirlici modilasyon |[1=1h
SURE (R) yaparken calisir. Kontrol paneli parametre modundayken | (saat)

YUKARI ve ASAGI tuslarina ayni anda basilarak sayag
resetlenebilir.

0115 KWH SAYAC |kWh sayaci. Sayag degeri, 65535'e ulasana kadar toplanir |1 =1 kWh

(R) ve bunun ardindan sayag, yenilenir ve tekrar 0'dan baslar.
Kontrol paneli parametre modundayken YUKARI ve ASAGI
tuslarina ayni anda basilarak sayag resetlenebilir.

0120 Al1 Yizde olarak Al1 analog giriginin bagil degeri 1=%0,1
0121 Al 2 Yizde olarak Al2 analog giriginin bagil degeri = %0,1
0124 AO1 AO analog ¢ikisin mA olarak degeri 1=0,1
mA
0126 PID 1 CIKIS Proses PID1 kontrol cihazi ¢ikis degerinin ylzde olarak = %0,1

degeri
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Gergek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0127 PID 2 CIKIS PID2 kontrol cihazi gikis degerinin yuzde olarak degeri 1=%0,1
0128 PID 1 AYAR Proses PID1 kontrol cihazi igin set degeri sinyali (referans). |-
NOKTASI Birim 4006 BIRIMLER, 4007 BIRIM OLCEGI ve 4027 PID1
PAR SET parametrelerinin ayarlarina baglidir.
0129 PID 2 AYAR PID2 kontrol cihazi icin set degeri sinyali (referans). Birim |-
NOKTASI 4106 BIRIMLER ve 4107 BiRiM OLCEGI parametrelerinin
ayarlarina baglidir.
0130 PID 1 GERI Proses PID1 kontrol cihazi icin geri besleme sinyali. Birim |-
BESLE 4006 BIRIMLER, 4007 BIRIM OLCEGI ve 4027 PID1 PAR
SET parametrelerinin ayarlarina baghdir.
0131 PID 2 GERI PID2 kontrol cihazi igin geri besleme sinyali. Birim 4706 -
BESLE BIRIMLER ve 4107 BiRiM OLCEG/ parametrelerinin
ayarlarina baglidir.

0132 PID 1 SAPMA |Proses PID1 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve |-
gergek degeri arasindaki fark. Birim 4006 BIRIMLER, 4007
BIRIM OLCEGI ve 4027 PID1 PAR SET parametrelerinin
ayarlarina baghdir.

0133 PID 2 SAPMA |PID2 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve gergek |-
degeri arasindaki fark. Birim 4106 BIRIMLER ve 4107
BIRIM OLCEGI parametrelerinin ayarlarina baglidir.

0134 HAB RO Fieldbus araciligiyla réle ¢ikis Kontrol word'i (ondalik). Bkz. (1 =1

WORD 1401 ROLE CIKISI 1 parametresi.
0135 HAB DEGERI 1 |Fieldbus'tan alinan veriler 1=1
0136 HAB DEGERI 2 |Fieldbus'tan alinan veriler 1=1
0137 PROSES Parametre grubu tarafindan tanimlanan Proses degiskeni 1 |-
DEGIS 1 34 PANEL EKRANI

0138 PROSES Parametre grubu tarafindan tanimlanan Proses degiskeni 2 |-
DEGIS 2 34 PANEL EKRANI

0139 PROSES Parametre grubu tarafindan tanimlanan Proses degiskeni 3 |-
DEGIS 3 34 PANEL EKRANI

0140 CALISMA Gegen slruct ¢galisma zaman sayaci (bin saat). Striicu 1=0,01
SURESI modiilasyon yaparken galigir. Sayag resetlenemez. kh

0141 MWH SAYACI |MWH sayaci. Sayac degeri, 65535'e ulasana kadar toplanir |1 =1
ve bunun ardindan sayag, yenilenir ve tekrar 0'dan baglar. |MWh
Resetlenemez.

0142 TUR SAYACI |Motor devir sayaci (milyon devir). Kontrol paneli parametre |1 =1
modundayken YUKARI ve ASAGI tuslarina ayni anda Mrev
basilarak sayag resetlenebilir.

0143 SURUCU CAL |Giin cinsinden siiriicii kontrol karti calisma siiresi. Sayag |1 =1 giin

ZAMH resetlenemez.
0144 SURUCU CAL |Siiriicii kontrol kartinin 2 saniyelik tiklama (30 tiklama =60 [1=2s
ZAM L

saniye) olarak agik kalma siiresi. Sayag resetlenemez.
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Gercek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0145 MOTOR | Olgiilen motor sicakligi. Birim, grup 35 MOTOR ISI 1=
SICAKLIGI OLCUMU parametreleri tarafindan segilen sensér tipine
baglidir.

0146 MEKANIK ACI |Hesaplanan mekanik agi. 1 = 5001 PULS NO. Sinyal agiy1 [1=1
devir basina puls sayisinin bir ylzdesi olarak gosterir.

0147 MEKANIK TUR |Mekanik devir, yani enkoder tarafindan hesaplanan motor |1 =1
safti devri. Asin akis 6nlenmedi.

0148 Z PULS VAR |Enkoder sifir puls detektorii. 0 = ALGILANMADI, 1 = 1=1
ALGILANDI.

0150 CB SICAKLIK |[Siriicl kontrol kartinin Santigrat derece cinsinden sicakhgr |1 =0,1°C
(0,0...150,0 °C).

0158 PID HAB PID kontroli igin fieldbus'tan alinan veriler (PID1 ve PID2) |1 =1
DEGER 1

0159 PID HAB PID kontrolu igin fieldbus'tan alinan veriler (PID1 ve PID2) |1 =1
DEGER 2

0160 DI 1-5 STATUS |Dijital girislerin durumu.

Ornek (panel):

* 10000 = DI1 agik, DI2...DI5 kapahdir.

* 10010 = DI1 ve DI4 agiktir, DI2, DI3 ve DI5 kapaldir.
Ornek (DWL2):

* 16 (ondalik say1) = DI1 agik, DI2...DI5 kapalidir.

* 18 (ondalik sayi) = DI1 ve DI4 aciktir, DI2, DI3 ve DI5

kapalidir.
0161 PULS GIRIS Hz cinsinden frekans girisi degeri 1=1Hz
FREK
0162 RO DURUMU |[Rdle gikisi 1'in durumu. 1 = RO aktif, 0 = RO pasif. 1=1

0163 TO DURUM Transistor cikisi dijital ¢ikis olarak kullanilirken transistor 1=1
¢ikisinin durumu.

0164 TO FREKANS |Transistor gikisi frekans ¢ikisi olarak kullanilirken transistér |1 =1 Hz
cikis frekansi.

0165 ZAMAN Zamanlamali ¢calisma/durma zamanlayici degeri. Bkz. 19 1=0,01s
DEGER ZAMAN&SAYAC parametre grubu.
0166 SAYAC . Sayag galisma/durma darbe sayaci. Bkz. 19 ZAMAN&SAYAC (1 =1

DEGERI parametre grubu.
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Gergek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0167 ARD PROG Ardisil programlama Durum word'l: 1=
STS
Bit 0 = ETKIN (1 = devrede)
Bit 1 = BASLATILDI
Bit 2 = DURDURULDU
Bit 3 = LOGIC DEGER (8406...8410 parametreleri
tarafindan tanimlanan logic kullanim).
0168 ARD PROG Ardisil programlama aktif durumu. 1...8 = durum 1...8. 1=1
DUR
0169 ARD PROG Ardisil programlama gegerli durum zaman sayaci 1=2s
ZAM
0170 ARD PROG AO |Analog gikis kontrol degerleri Ardisil programlama ile = %0,1
DEG belirlenir Bkz. 8423 ST1 DIS KONTROL parametresi.
0171 ARD CEV Ardisil programlama gergeklestirilen siralama sayaci. Bkz. (1 =1
SAYAC parametreler 8415 CEV SAYAC KiL ve 8416 CEV SAYAC
RESET.
0172 ABS MOMENT [Motor momentinin, motor nominal momentinin ylzdesi 1=%0,1
olarak hesaplanan mutlak degeri
0173 RO 2-4 MREL-01 ¢ikis réle modulindeki rélelerin durumu. Bkz.
DURUMU MREL-01 output relay module user's manual
(3AUA0000035974 [English]).
Ornek: 100 = RO 2 agiktir, RO 3 ve RO 4 kapalidir.
0179 FREN MOM Vektor kontroll: Mekanik fren kullaniimadan 6nce moment |1 = %0,1
HAFZ degeri (Motor nominal momentinin %0...180').
Skaler kontrol: Mekanik fren kullanilmadan 6nce akim
degeri (Motor nominal akiminin %0...180').
Bu moment veya akim, siriicuye yolverildiginde uygulanir.
Bkz. 4307 FREN ACMA SEVIYE parametresi.
0180 ENKODER Sabit miknatisli senkron motorlar igin tahmini konumla 1=1
SENK Olglilen konumun senkronizasyonunu izler. 0 = SENK
DEGIL, 1 = SENK.
0181 UZANTI Sdriclye bagl olan istege bagli uzanti moduiliini gosterir. 0 (1 =1

=YOK, 1 = UZANTI MREL-01,
2 = UZANTI MTAC-01, 3 = UZANTI MPOW-01

03 FB GERCEK
SINYAL

Fieldbus haberlesmesinin izlenebilmesi igin data word (salt
okunur). Her sinyal 16 bit data word'dur.

Data word panelde onaltili formatta goriintilenir.

0301 FB KONTRL

16 bitli bir data word’u. Bkz. bolim DCU haberlesme profili,

WORD 1 sayfa 335.

0302 FB KONTRL 16 bitli bir data word’u. Bkz. bolim DCU haberlesme profili,
WORD 2 sayfa 335

0303 FB DURUM 16 bitli bir data word’u. Bkz. bélim DCU haberlesme profili,
WORD'U 1

sayfa 335.
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Gercek sinyaller
No. Ad/Deger Aciklama FbEq

0304 FB DURUM 16 bitli bir data word’u. Bkz. bélim DCU haberlesme profili,
WORD'U 2 sayfa 335

0305 HATA WORD 1 |16 bitli bir data word’'u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin, bkz. bélim Hata
izleme, sayfa 351.

Bit 0 = ASIRI AKIM

Bit 1 = DC ASIRI GER
Bit 2 = SUR ASIR SIC

Bit 3 = KISA DEVRE

Bit 4 = Rezerve

Bit 5= DC DUSUK GER
Bit 6 = Al1 KAYIP

Bit 7 = Al2 KAYIP

Bit 8 = MOT ASIR SICAK
Bit 9 = PANEL KAYIP

Bit 10 = ID RUN HATA

Bit 11 = MOTOR STALL
Bit 12 = CB ASIR SICAK
Bit 13 = HARICI HATA 1
Bit 14 = HARICI HATA 2
Bit 15 = TOPRAK HATASI

0306 HATA WORD 2 |16 bitli bir data word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin, bkz. bélim Hata
izleme, sayfa 351.

Bit 0 = DUSUK YUKLENME
Bit 1 = TERMIK HATA

Bit 2...3 = Rezerve

Bit 4 = AKIM OLCUM

Bit 5 = BESLEME FAZI

Bit 6 = ENKODER HATA

Bit 7 = ASIRI HIZ

Bit 8...9 = Rezerve

Bit 10 = KONFIG DOSYASI
Bit 11 = SERI 1 HATASI

Bit 12 = EFB CON DOSYASI. Konfiglirasyon dosyasi
okuma hatasi.

Bit 13 = FORCE TRIP
Bit 14 = MOTOR FAZI
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Gergek sinyaller
No. Ad/Deger

Aciklama
Bit 15 = CIKIS KABLOLAMA

FbEq

0307 HATA WORD 3

16 bitli bir data word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin, bkz. bélim Hata
izleme, sayfa 351.

Bit 0...2 Rezerve

Bit 3 = UYUMSUZ SW

Bit 4 = GUVENLI MOMENT KAPATMA

Bit 5 = STO1 KAYBI

Bit 6 = STO2 KAYBI

Bit 7...10 Rezerve

Bit 11 = CB ID HATA

Bit 12 = DSP STACK HATA

Bit 13 = DSP T1 OVERLOAD...DSP T3 OVERLOAD

Bit 14 = SERF CORRUPT | SERF MACRO

Bit 15 = PAR PCU 1/ PAR PCU 2/ PAR HZRPM | PAR Al

OLCEK ! PAR AO OLCEK | PAR FBUS KAYIP | PAR KUL.

U/F | PAR SETUP 1

0308 ALARM
WORD1

16 bitli bir data word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin, bkz. bélum Hata
izleme, sayfa 357.

Bir alarm, alarm word'un tamami resetlenmek yoluyla
resetlenebilir: Word'e sifir yazin.

Bit 0 = ASIRI AKIM

Bit 1 = YUKSEK GERILIM

Bit 2 = DUSUK GERILIM

Bit 3 = DIR LOCK

Bit 4 = /0 HABERLESME

Bit 5 = Al1 KAYIP

Bit 6 = Al2 KAYIP

Bit 7 = PANEL KAYIP

Bit 8 = CIHAZ ASIRI ISI

Bit 9 = MOTOR SICAKLIGI

Bit 10 = DUSUK YUKLENME

Bit 11 = MOTOR STALL

Bit 12 = AUTORESET

Bit 13...15 = Rezerve
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Gercek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0309 ALARM 16 bitli bir data word’'u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
WORD2 yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin, bkz. bdlim Hata

izleme, sayfa 351.

Bir alarm, alarm word'un tamami resetlenmek yoluyla
resetlenebilir: Word'e sifir yazin.

Bit 0 = Rezerve

Bit 1 = PID UYKU

Bit 2 = ID RUN

Bit 3 = Rezerve

Bit 4 = START iZNi 1 KAYIP
Bit 5 = START iZNi 2 KAYIP
Bit 6 = ACIL STOP ALM

Bit 7 = ENKODER HATA

Bit 8 = ILK START

Bit 9 = GIRIS FAZ KAYBI

Bit 10...11 = Rezerve

Bit 12 = MOTOR BACK EMF
Bit 13 = GUVENLI MOMENT KAPATMA
Bit 14...15 = Rezerve

04 HATA TARIHGESI |Hata tarihgesi (salt okunur)

0401 SON HATA En son hatanin kodu. Kodlar igin, bkz. bélim Hata izleme, |1 =1
sayfa 357. 0 = Hata tarihgesi bos (panel ekraninda = KAYIT
YOK).

0402 HATA ZAMANI |En son hatanin gerceklestigi gun. 1=1gln

1 Bicim: Eger gergek zamanl saat ¢alisiyorsa tarih. / Eger
gercek zaman saati kullanilmadiysa veya ayarlanmadiysa
acildiktan sonraki giin sayisi.

0403 HATA ZAMANI |En son hatanin olustugu saat. 1=2s
2 Geligsmis kontrol paneli tizerindeki format: Gergek saat
(ss:dd:ss) eger gergek zamanli saat ¢aligiyorsa. / Gug
aclldiktan sonra gegen zaman (ss:dd:ss eksi 0402 HATA
ZAMANI 1 tarafindan belirtilen giin) eger gercek zamanli
saat kullaniimiyor ya da ayarlanmamis ise.
Temel kontrol panelinde format: 2 saniyelik tiklama olarak
aclk kalma suresi (eksi, 0402 HATA ZAMANI 1 sinyali
tarafindan bildirilen tim gunler). 30 tiklama = 60 saniye.
Ornegin, 514 degeri, 17 dakika ve 8 saniyeye esittir (=
514/30).

0404 HATA ANI HIZ |En son hatanin meydana geldigi andaki rpm cinsinden 1=1rpm
motor hizi.
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq

0405 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki Hz cinsinden 1=0,1Hz
FREK frekans

0406 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki V DC cinsinden ara |1 =0,1V
GERILIM devre gerilimi

0407 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki A cinsinden motor |1 =0,1 A
AKIM akimi.

0408 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki, motor nominal =%0,1
MOMENT momentinin ylzdesi cinsinden motor momenti

0409 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki onaltili bigimdeki
DURUM sirtcl durumu

0412 ONCEKI HATA |2. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bélim Hata |1 =1
1 izleme, sayfa 3517.

0413 ONCEKI HATA |3. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bélim Hata |1 =1
2 izleme, sayfa 3517.

0414 DI 1-5 AT FLT |En son hatanin meydana geldigi andaki DI1...5 dijital

giriglerinin durumu.

Ornek (panel):

+ 10000 = DI1 agik, DI2...DI5 kapaldir.

* 10010 = DI1 ve DI4 aciktir, DI2, DI3 ve DI5 kapalidir.
Ornek (DWL2):

* 16 (ondalik sayi) = DI1 acik, DI2...DI5 kapalidir.

* 18 (ondalik sayi) = DI1 ve DI4 agiktir, DI2, DI3 ve DI5
kapahdir.
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10 START/STOP/YON
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Aciklama
Harici start, stop ve yon kontrol kaynaklari

Def/FbEq

1001 HAR1
KOMUTLAR

Harici kontrol yeri 1 (HARICI1) igin start, stop ve yén
komutlarini ve baglantilar tanimlar.

Not: Siriici STO (guvenli moment kapatma) girisiyle (bkz.
parametre 3025 STO CALISMA) veya acil durum durdurma
segimiyle (bkz. parametre 2109 ACIL STOP SECIMI)
durdurulmugsa start sinyali resetlenmelidir.

DI1,2

SEGILMEDI

Start, stop veya yén komut kaynagi yok

DI1

DI1 dijital girisi Gzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. Yén, 1003 YON parametresiyle ayarlanir (ayar /K/
YONLU = ILERI).

DI1,2

DI1 dijital girisi Gzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. Yon secimi DI2 dijital giris Gzerinden, O = ileri, 1 = geri.
Yénii kontrol etmek igin, 17003 YON parametresi IKI YONLU
olarak ayarlanmig olmalidir.

DI1P2P

DI1 dijital giris araciligiyla puls start etme. 0 -> 1: Start.
(Siricuyl baslatmak igin dijital giris DI2, DI1’deki durum
oncesinde etkinlestiriimelidir).

DI2 dijital giris Uzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop.
Dénme yonii, 7003 YON parametresiyle ayarlanir (ayar IKi
YONLU = ILERI).

Not: Stop girisi (DI2) devre digi birakildiginda (giris
yokken), kontrol panelinin start ve stop tuslari devre disi
kalir.

DI1P,2P,3

DI1 dijital giris araciligiyla puls start etme. 0 -> 1: Start.
(Siricuyl baslatmak igin dijital giris DI2, DI1’deki durum
dncesinde etkinlestiriimelidir).

DI2 dijital giris Gzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Y6n
secimi DI3 dijital giris Uzerinden, 0 = ileri, 1 = geri. Yonu
kontrol etmek igin, 7003 YON parametresi /Kl YONLU
olarak ayarlanmig olmalidir.

Not: Stop girisi (DI2) devre disi birakildiginda (giris
yokken), kontrol panelinin start ve stop tuslari devre disi
kalir.

DI1P,2P,3P

DI1 dijital giris araciligiyla puls ileri start etme. 0 -> 1: lleri start.
DI2 dijital giris araciligiyla puls geri start etme. 0 -> 1: Geri
start. (Surlclyl baslatmak igin dijital giris DI3, DI1/DI2'deki
durum 6ncesinde etkinlestiriimelidir). DI3 dijital giris Uzerinden
puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Yonu kontrol etmek igin, 7003
YON parametresi IKI YONLU olarak ayarlanmis olmalidir.
Not: Stop girisi (DI3) devre disi birakildiginda (giris
yokken), kontrol panelinin start ve stop tuslari devre disi
kalir.

[&)]
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Tiim parametreler
No. Ad/Deger
TUS TAKIMI

Aciklama

Start, stop ve yén komutlari HARICI1 etkin oldugunda
kontrol paneli Gizerinden verilir. YonU kontrol etmek igin,
1003 YON parametresi IKI YONLU olarak ayarlanmig
olmalidir.

Def/FbEq
8

DIMF,2R

DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden start, stop ve yon
komutlari.

DI1 DI2 [Calisma
0 [Stop
0 |(lleri start
1
1

Geri start
Stop

0
1
0
1

1003 YON parametresi iKi YONLU olarak ayarlanmalidir.

HABERLESME

Start ve stop komutlari icin kaynak olarak fieldbus arabirimi
(6r., Kontrol word'i 0307 FB KONTRL WORD 1 bitleri
0...1). Kontrol word'li fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus
(Modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan
surictiye gonderilir. Kontrol word'u bitleri igin, bkz. bélim
DCU haberlesme profili, sayfa 335.

ZAMAN FONK 1

Zamanlamali start/stop kontroli. Zamanlamali fonksiyon 1
aktif = baglat, zamanlanan fonksiyon 1 aktif degil = durdur.
Bkz. 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR parametre
grubu.

ZAMAN FONK 2

Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi.

12

ZAMAN FONK 3

Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi.

13

ZAMAN FONK 4

Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi.

14

DI5

DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. Yén, 1003 YON parametresiyle ayarlanir (ayar iK/
YONLU = ILERI).

20

DI5,4

DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. Yon secimi DI4 dijital giris Gzerinden. 0 = ileri, 1 = geri.
Yénii kontrol etmek igin, 7003 YON parametresi IKI YONLU
olmalidir.

21

ZAMANLAY
DUR

1901 ZAMAN GECIK parametresi tarafindan belirlenen
zamanlayici gecikmesi gegtiginde stop. Zamanlayici start
sinyali ile start. Sinyal kaynagi 1902 ZAMAN START
parametresi tarafindan segilir.

22

ZAMANLAY BAS

1901 ZAMAN GECIK parametresi tarafindan belirlenen
zamanlayici gecikmesi gegtiginde start. Zamanlayici 7903
ZAMAN RESET parametresi tarafindan resetlendiginde
stop.

23
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
SAYAC STOP 1905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan belirlenen sayag |24
limiti agildiginda stop. Sayag start sinyali ile start. Sinyal
kaynagi 1911 CNTR S/S COMMAND parametresi tarafin-
dan segilir.
SAYAC START | 1905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan belirlenen sayag |25
limiti agildiginda start. Sayag stop sinyali ile stop. Sinyal
kaynagi 1911 CNTR S/S COMMAND parametresi tarafin-
dan segilir.
ARD PROG Ardisil programlama araciligiyla ¢aligtirma, durdurma, yén |26
komutlari Bkz. 84 ARD PROG parametre grubu.
1002 HAR2 Harici kontrol yeri 2 (HARICI2) igin start, stop ve yén SECIL-
KOMUTLAR komutlarini ve baglantilari tanimlar. MEDI
Bkz. 1001 HAR1 KOMUTLAR parametresi.
1003 YON Motor déniis yéniiniin kontroliinii saglar veya yonii sabitler. | /KI
YONLU
ILERI ileri'ye sabitlenmis 1
GERI Geri'ye sabitlenmis 2
iIKI YONLU Dénme yoénii kontroliine izin verilir 3
1010 JOGLAMA SEC |[Joglama fonksiyonunu etkinlestiren sinyali tanimlar. Bkz. SECIL-
bolim Mekanik fren kontrolii, sayfa 159. MEDI
DI DI1 dijital girisi. O = joglama devre disi, 1 = joglama aktif. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HABERLESME |Joglama 1 ve 2'nin etkinlestiriimesi igin kaynak olarak 6
fieldbus arabirimi (6r., Kontrol word'i 0302 FB KONTRL
WORD 2 bitleri 20...21). Kontrol word'i fieldbus adaptéri
ya da dahili fieldbus (Modbus) araciliiyla fieldbus kontrol
cihazi tarafindan suriclye gonderilir. Kontrol word'i bitleri
icin, bkz. bélim DCU haberlesme profili, sayfa 335.
SECILMEDI Segilmedi 0
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = joglama devre dis1, 0 = joglama -1
aktif.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
11 REFERANS Panel referans tipi, harici kontrol yer segimi ve harici

SECIMI referans kaynak ve limitleri

1101 PANEL REF Lokal kontrol modunda referans tipini secer. REF1(Hz/

REF1(Hz/rpm) |Rpm cinsinden hiz referansi. 9904 MOTOR KONT MODU |1
parametresinin degeri SKALER: FREK ise frekans referansi
(Hz).

REF2(%) %-referans 2

1102 HAR1/HAR2 Suriiciiniin, iki harici kontrol yeri, HARICI1 ve HARICI2 HARICI1

SECIMI arasindan birini segen sinyali okudugu kaynagi tanimlar.

HARICI1 HARICI1 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 7007 HAR1 0
KOMUTLAR ve 1103 REF1 SECIMI parametreleri
tarafindan tanimlanir.

DI1 DI1 dijital girisi. 0 = HARICI1, 1 = HARICI2. 1

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Di4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

HARICI2 HARICI2 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 7002 HAR2 7
KOMUTLAR ve 1106 REF2 SECIMI parametreleri
tarafindan tanimlanir.

HABERLESME |HAR1/HAR2 segiminin kaynag olarak fieldbus arayuzi, 8
orn. Kontrol word'i 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 5 (ABB
suruculeri profiliile 5319 EFB PAR 19 bit 11). Kontrol word'lu
fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus (Modbus) araciliiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan sirlicuye génderilir.

Kontrol word'l bitleri igin, bkz. bélim DCU haberlesme
profili, sayfa 335 ve bélim ABB stirticiileri haberlesme
profili, sayfa 330.

ZAMAN FONK 1 [Zamanlamali HAR1/HAR2 kontroll segimi. Zamanlamal 9
fonksiyon 1 aktif = HARICI2, zamanlanan fonksiyon 1 aktif
degil = HARICI1. Bkz. 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR
parametre grubu.

ZAMAN FONK 2 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10

ZAMAN FONK 3 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 1

ZAMAN FONK 4 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 12

DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = HARICI1, 0 = HARICI2. -1

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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Tim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
1103 REF1 SECIMI Harici referans REF1 igin sinyal kaynagini secer. Bkz. Al1
bélim Blok semasi: HARICI1 igin referans kaynagi, sayfa
128.
TUS TAKIMI Kontrol paneli 0
Al Analog giris Al1 1
Al2 Analog giris Al2 2
AlM/JOYST Joystick olarak Al1 analog girisi. Minimum giris sinyali 3

motoru maksimum referansta geri yénde, maksimum girisi
maksimum referansta ileri ydnde calistirir. Minimum ve
maksimum referans degerleri 1104 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir.

Not: 7003 YON parametresi IKI YONLU olarak
ayarlanmalidir.

Hiz ref.  Par. 1301 = %20, par 1302 = %100
(REF1)

1105
1104

0
-1104

-1105 O Histeresis %4
2V/i4mA 6 10V/20 mA tam lgek

UYARI! 1301 MINIMUM Al1 parametresi 0 V olarak
ayarlanirsa ve analog giris sinyali kaybolursa (yani 0
V ise), motorun dénlsl, maksimum referans geri yoniine
doner. Analog giris sinyali kayboldugunda bir hatayi
etkinlestirmek icin asagidaki parametreleri ayarlayin:
1301 MINIMUM AI1 parametresini %20 olarak ayarlayin (2
V veya 4 mA).
3021 Al1 HATA LIMIT parametresini %5 ya da daha yiiksek
olarak ayarlayin.
3001 AI<MIN FONKSIYON parametresini HATA olarak

ayarlayin.
Al2/JOYST Bkz. Al1/JOYST segimi. 4
DI3U,4D(R) Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI14: Referans 5
azalisi. Stop komutu referansi sifir degerine getirir. 2205
HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans degisiminin
oranini verir.
DI3U,4D Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans aza- |6

lisi. Program aktif hiz referansini saklar (bir stop komutu ile
resetlenmez). Siirlicli yeniden start edildiginde motor segilen
rampa oraninda saklanan referans degerine hizlanir. 2205
HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans degisiminin ora-
nini verir.
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
HABERLESME |Fieldbus referansi REF1 8
HAB+AI1 Fieldbus referansi REF1 ve Al analog girisinin toplami. Bkz. (9

bolim Referans secimi ve diizeltimi sayfa 322.

HAB*AI1 Fieldbus referansi REF1 ve Al1 analog girisinin carpimi. 10
Bkz. bolum Referans sec¢imi ve diizeltimi sayfa 322.

DI3U,4D(RNC) |Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans 11
azaligl. Stop komutu referansi sifir degerine getirir.

Kontrol kaynagi degisirse referans kaydedilmez (HARICIi1'den
HARICI2'ye, HARICI2'den HARICI1'e veya LOC'tan REM'e).
2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans degisiminin
oranini verir.

DI3U,4D(NC) Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans 12
azalisl.

Program aktif hiz referansini saklar (bir stop komutu ile
resetlenmez). Kontrol kaynagi degisirse referans kaydedil-
mez (HARICI1'den HARICI2'ye, HARICI2'den HARICI1'e
veya LOC'tan REM'e). Surticu yeniden start edildiginde
motor segilen rampa oraninda saklanan referans degerine
hizlanir. 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans
degisiminin oranini verir.

Al1+AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 14
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

Al1*Al2 Referans, agagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 15
REF = Al1(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1-Al2 Referans, asadidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1/AI2 Referans, asadidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 17

REF = Al1(%) - (50% / A2 (%))

TUSTAK(RNC) |[Kontrol panelini referans kaynagi olarak tanimlar. Stop komutu |20
referans degerini resetler (R, reset anlamina gelir). Kontrol
kaynag degisirse referans kaydedilmez (HARICI1'den
HARICI2'ye, HARICIi2'den HARICI1'e).

TUSTAK(NC) Kontrol panelini referans kaynagi olarak tanimlar. Stop 21
komutu referans degerini resetlemez. Referans degeri
saklanir. Kontrol kaynagi degisirse referans kaydedilmez
(HARICi1'den HARICIi2'ye, HARICi2'den HARICi1'e).

D14U,5D Bkz. DI3U,4D segimi. 30

DI4U,5D(NC) Bkz. DI3U,4D(NC) segimi. 31

FREK GIRIS Frekans girigi 32

ARD PROG Ardisil programlama ¢ikisi. Bkz. parametre 8420 ST1 REF |33
SEC.

Al1+ARD PROG [Analog giris Al1 ve Ardisil programlama ¢ikisi eklenmesi 34
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
Al2+ARD PROG |Analog giris Al2 ve Ardisil programlama gikisi eklenmesi 35
ODVA HZ REF |ODVA AC/DC profili hiz referansi ve Hz cinsinden gercek |36

degerleri

1104 REF1 MIN Harici referans REF1 igin minimum degeri tanimlar. 0,0 Hz/

Kullanilan kaynak sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir. |1 rpm
0,0...599,0 Hz / |Rpm olarak minimum deger. 9904 MOTOR KONT MODU |1 =
0...30000 rpm parametresinin degeri SKALER: FREK ise Hz. 0,1Hz/

Ornek: Al1 analog girisi referans kaynag olarak segilir 1rpm

(1103 parametresinin degeri A/7'dir). Referans minimum ve

maksimumu asagida gésterildigi gibi 7301 MINIMUM Al1 ve

1302 MAXIMUM Al1 ayarlarina karsilk gelir:

A REF (Hz/rpm)
REFIMAX _ _ _ _ _ _ _ _ _| _____
(1105) |
|
|
REFITMIN I
(1104) Al sinyali (%)
-REF1 MIN 1301 1302 o
(1104) =~ T T
|
|
-REF1 MAX |
(1105)

1105 REF1 MAX Harici referans REF1 igin maksimum degeri tanimlar. E:

Kullanilan kaynak sinyalinin maksimum ayarina karsihk 50,0 Hz

gelir. u:

60,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm olarak maksimum deger. 9904 MOTOR KONT MODU |1 =
0...30000 rpm parametresinin degeri SKALER: FREK ise Hz. Bkz. 1104 0,1Hz/

REF1 MIN parametresi igin verilen érnek. 1 rpm

1106 REF2 SECIiMI Harici referans REF2 igin sinyal kaynagini secer. Al2
TUS TAKIMI Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 0
Al Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 1
Al2 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 2
Al1/JOYST Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 3
AI2/JOYST Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 4
DI3U,4D(R) Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 5
DI3U,4D Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 6
HABERLESME |Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 8
HAB+AI1 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 9
HAB*AI1 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 10
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
DI3U,4D(RNC) |Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 11
DI3U,4D(NC) Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 12
Al1+AI2 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 14
AlT*AI2 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 15
Al1-Al2 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 16
Al1/AI2 Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 17
PID1 CIKIS PID kontrol6ri 1 gikisi. Bkz. parametre gruplari 40 PROSES (19

PID GRUBU 1 ve 41 PROSES PID GRUBU 2.

TUSTAK(RNC) |Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 20

TUSTAK(NC) Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 21

DI4U,5D Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 30

DI4U,5D(NC) Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 31

FREK GIRIS Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 32

ARD PROG Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 33

Al1+ARD PROG |Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 34

AI2+ARD. PRG |Bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI. 35

1107 REF2 MIN Harici referans REF2 igin minimum degeri tanimlar. %0,0

Kullanilan kaynak sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.

%0,0...%100,0 |Maksimum frekans / maksimum hiz / maksimum momentin =%0,1
yuzdesi olarak deger. Kaynak sinyal limitlerine karsilik gelip
gelmedigini gérmek igin 7704 REF1 MIN parametresindeki
6rnege basvurun.

1108 REF2 MA Harici referans REF2 igin maksimum degeri tanimlar. %100,0

Kullanilan kaynak sinyalinin maksimum ayarina karsihk
gelir.

%0,0...%100,0 |Maksimum frekans / maksimum hiz / maksimum momentin |1 = %0,1
yuzdesi olarak deger. Kaynak sinyal limitlerine karsilik gelip
gelmedigini gérmek igin 7704 REF1 MIN parametresindeki
ornege basvurun.

1109 ODVA HZ REF |Parametre 1103 REF1 SECIMIi = ODVA HZ REF olursa, 1
SEC ODVA frekans referansi degerleri igin ondalik nokta konumu
OLCEK 1 ODVA profili Hz referansi 500 HAR1'de 50,0 HZz'e esittir. 1
OLCEK 2 ODVA profili Hz referansi 5000 HAR1'de 50,00 HZz'e esittir. |2

12 SABIT HIZLAR Sabit hiz segimi ve degerleri. Bkz. bolim Sabit hizlar, sayfa

142.

1201 SABIT HIZ Sabit hizlar aktiflestirir veya aktivasyon sinyalini seger. DI3,4
SECIMI
SECILMEDI Kullanimda olan sabit bir hiz yok 0
DI1 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI1 dijital |1

girisi Uzerinden etkinlestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
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No. Ad/Deger
DI2
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Aciklama

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI2 dijital
girisi Uzerinden etkinlestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.

Def/FbEq
2

DI3

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI3 dijital
girisi Uzerinden etkinlestirilir. 1 = aktif, O = aktif degil.

w

DI4

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI4 dijital
girisi Uzerinden etkinlestirilir. 1 = aktif, O = aktif degil.

N

DI5

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI5 dijital
girisi Uzerinden etkinlestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.

[é,]

DI1,2

DI1 ve DI2 dijital girigleri ile sabit hiz secimi.1 = DI aktif, 0 =
DI aktif degil.

DI1|DI2|Caligma

0 | 0 |Sabit hiz yok

1 | 0 |parametre tarafindan tanimlanan hiz 7202 SABIT
HIZ 1

0 | 1 |parametre tarafindan tanimlanan hiz 1203 SABIT
HIZ 2

~

DI2,3

Bkz. DI1,2 segimi.

DI3,4

Bkz. DI1,2 segimi.

DI4,5

Bkz. DI1,2 segimi.

10

DI1,2,3

-
]

DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri Uzerinden sabit hiz segimi.
DI aktif, 0 = DI aktif degil.

DI [DI2|DI3|Calistirma

0| 0 | O |Sabit hiz yok

1| 0 | O |parametre tarafindan tanimlanan hiz 7202
SABIT HIZ 1

0| 1| O [parametre tarafindan tanimlanan hiz 7203
SABIT HIZ 2

1| 1 | O |parametre tarafindan tanimlanan hiz 71204
SABIT HIZ 3

0| 0 | 1 [parametre tarafindan tanimlanan hiz 7205
SABIT HIZ 4

1| 0 | 1 |parametre tarafindan tanimlanan hiz 1206
SABIT HIZ 5

12

DI3,4,5

Bkz. DI1,2,3 segimi.

13

ZAMAN FONK 1

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ve zamanlamali fonksiyon 1
durumuna bagli olarak harici hiz referansi, 1203 SABIT HIZ 2
parametresi tarafindan tanimlanan hiz veya 1209 ZAMANLI
MOD SEC parametresi tarafindan tanimlanan hiz kullanilir.
Bkz. 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR parametre grubu.

15

ZAMAN FONK 2

Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi.

16

ZAMAN FONK 3

Bkz. ZAMAN FONK 1 secimi.

17

ZAMAN FONK 4

Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi.

18
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Tiim parametreler
No. Ad/Deger

ZAMAN
FONK1&2

Aciklama

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ve zamanlamali fonksiyon 1
ve durumuna bagli olarak harici hiz referansi veya 1205
SABIT HIZ 4 ... 1209 ZAMANLI MOD SEC parametresi
tarafindan tanimlanan hiz kullanilir. Bkz. 36 ZAMANLAMALI
FONKSIYONLAR parametre grubu.

Def/FbEq
19

DI1(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmig DI1 dijital girisi Gzerinden etkinlestirilir. 0 = aktif, 1
= aktif degil.

DI2(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmis DI2 dijital girisi izerinden etkinlestirilir. 0 = aktif, 1
= aktif degil.

DI3(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmis DI3 dijital girisi izerinden etkinlestirilir. 0 = aktif, 1
= aktif degil.

-3

DI4(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmis DI4 dijital girisi izerinden etkinlestirilir. 0 = aktif, 1
= aktif degil.

4

DI5(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmig DI5 dijital girisi Gzerinden etkinlestirilir. 0 = aktif, 1
= aktif degil.

DI1,2(INV)

Ters DI1 ve DI2 dijital girigleri Gizerinden sabit hiz segimi. 1
= DI aktif, 0 = DI aktif degil.

DH[DI2[Galisma

1 | 1 |Sabit hiz yok

0 | 1 |parametre tarafindan tanimlanan hiz 1202 SABIT
HIZ 1

1 | O |parametre tarafindan tanimlanan hiz 1203 SABIT
Hiz 2

DI2,3(INV)

Bkz. DI1,2(INV) segimi.

DI3,4(INV)

Bkz. DI1,2(INV) segimi.

DI4,5(INV)

Bkz. DI1,2(INV) segimi.

DI1,2,3(INV)

Ters DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz
secimi. 1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil.

DI |DI2|DI3|Calistirma

11 1| 1 [Sabit hiz yok

0 | 1 | 1 [parametre tarafindan tanimlanan hiz 1202
SABIT HIZ 1

1| 0| 1 |parametre tarafindan tanimlanan hiz 7203
SABIT HIZ 2

0 | 0 | 1 |parametre tarafindan tanimlanan hiz 1204
SABIT HIZ 3

1| 1| O |parametre tarafindan tanimlanan hiz 1205
SABIT HIZ 4

0 | 1 | O [parametre tarafindan tanimlanan hiz 7206
SABITHIZ 5
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
DI3,4,5(INV) Bkz. DI1,2,3(INV) segimi. -13
1202 SABIT HIZ 1 Sabit hiz (veya sirlcu ¢ikis frekansi) 1'yi tanimlar. E: 5,0 Hz

U:6,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametresi- (1 =
0...30000 rpm nin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz cinsindendir. 0,1 Hz/

1 rpm

1203 SABIT HIZ 2 Sabit hiz (veya surtcu ¢ikis frekansi) 2'yi tanimlar. E:

10,0 Hz

u:

12,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametresi- (1 =
0...30000 rpm nin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz cinsindendir. 0.1 Hz/

1 rpm

1204 SABIT HIZ 3 Sabit hiz (veya suriicu ¢ikis frekansi) 3'yi tanimlar. E:

15,0 Hz

u:

18,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametresi- |1 =
0...30000 rpm nin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz cinsindendir. 0.1 Hz/

1 rpm

1205 SABIT HIZ 4 Sabit hiz (veya suriicu gikis frekansi) 4'yi tanimlar. E:

20,0 Hz

u:

24,0 Hz
0,0...599,0 Hz / |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametresi- |1 =
0...30000 rpm nin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz cinsindendir. (0.1 Hz/

1 rpm

1206 SABIT HIZ 5 Sabit hiz (veya suriicu ¢ikis frekansi) 5'yi tanimlar. E:

25,0 Hz

u:

30,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametresi- (1 =
0...30000 rpm nin degeri SKALER: FREK ise ¢lkis frekansi Hz cinsindendir. 0.1 Hz/

1 rpm

1207 SABIT HIZ 6 Sabit hiz (veya sirlcu ¢ikis frekansi) 6'yi tanimlar. E:

40,0 Hz

u:

48,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametresi- |1 =
0...30000 rpm nin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz cinsindendir. 0,1 Hz /

Sabit hiz 6 joglama hizi olarak da kullanilir. Bkz. bolim Meka- |1 rpm

nik fren kontrolii, sayfa 159.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
1208 SABIT HIZ 7 Sabit hiz (veya surtict ¢ikis frekansi) 7'yi tanimlar. Sabit hiz |E:
7 ayni zamanda joglama hizi (bkz. bélim Mekanik fren 50,0 Hz
kontrolii sayfa 159) veya hata fonksiyonlari (30017 AI<MIN  |U:
FONKSIYON ve 3002 PANEL HAB HATASI) ile de kullanilir.|60,0 Hz
0,0...599,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU parametre-|1 =
0...30000 rpm  |sinin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz cinsinden-{0.1 Hz /
dir. Sabit hiz 7 joglama hizi olarak da kullanilir. Bkz. b6lim |1 rpm
Mekanik fren kontrolii, sayfa 159.
1209 ZAMANLI MOD |Zamanlamali fonksiyonla etkinlestirilen hizi seger. Zamanla- | CS1/2/3/
E mali fonksiyon, 1207 SABIT HIZ SECIMI parametre segimi 4

ZAMAN FONK 1 ... ZAMAN FONK 4 veya ZAMAN FONK1&2
oldugunda harici referans ve sabit hizlar arasinda gegis yap-
mak icin kullanilabilir.

HAR/SH1/2/3

Parametre 1201 SABIT HIZ SEGIMI = ZAMAN FONK 1 ...
ZAMAN FONK 4 oldugunda bu zamanlamali fonksiyon
harici bir hiz referansi veya sabit bir hiz seger. 1 =
zamanlamali fonksiyon etkin, 0 = zamanlamali fonksiyon
etkin degil.

Zamanlamali Calistirma
fonksiyon 1...4
0 Harici referans
1 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1202 SABIT HIZ 1

Parametre 1201 SABIT HIZ SEGIMI = ZAMAN FONK1&2
oldugunda, zamanlamali fonksiyon 1 ve 2 harici bir hiz
referansi veya sabit bir hiz seger. 1 = zamanlamali
fonksiyon etkin, 0 = zamanlamali fonksiyon etkin degil.

Zamanla- | Zamanla- |Galistirma
mali fonk-|mali fonk-
siyon1 | siyon 2

0 0 Harici referans

1 0 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1202 SABIT HIZ 1

0 1 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1203 SABIT HIZ 2

1 1 parametre tarafindan tanimlanan

hiz 1204 SABIT HIZ 3
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Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

CS1/2/3/4 Parametre 1201 SABIT HIZ SECIMi = ZAMAN FONK 1 ... |2
ZAMAN FONK 4 oldugunda, bu zamanlamali fonksiyon

sabit bir hiz seger. 1 = zamanlamali fonksiyon etkin, 0 =
zamanlamali fonksiyon etkin degil.

Zamanlamali Calistirma
fonksiyon 1...4
0 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1202 SABIT HIZ 1
1 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1203 SABIT HIZ 2

Parametre 1201 SABIT HIZ SECIMIi = ZAMAN FONK1&2 ...
oldugunda zamanlamali fonksiyon 1 ve 2 sabit bir hiz seger. 1
= zamanlamali fonksiyon etkin, 0 = zamanlamali fonksiyon

etkin degil.
Zamanlamali Zamanlamali |Galistirma
fonksiyon 1 fonksiyon 2
0 0 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1202 SABIT HIZ 1
1 0 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1203 SABIT HIZ 2
0 1 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1204 SABIT HIZ 3
1 1 parametre tarafindan tanimlanan
hiz 1205 SABIT HIZ 4
13 ANALOG Analog giris sinyalini isleme

GIRISLER

1301 MINIMUM A1 Al1 analog girisi icin minimum mA/(V) sinyaline karsilik 1,0%
gelen minimum % degerini tanimlar. Deg@er referans olarak
kullanildiginda referans minimum ayarina karsilik gelir.
0...20 mA £ 0...%100

4...20 mA = 20...%100

-10...10 mA = -50...%50

Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak segil-
misgse bu deger 1104 REF1 MIN parametresinin degerine
karsilik gelir.

Not: MINIMUM Al1 degeri, MAXIMUM Al1 degerini agma-
maldir.

-100,0...%100,0 |Tam sinyal araliginin yiizdesi cinsinden deger. =%0,1
Ornek: Analog giris minimum degeri 4 mA ise, 0...20 mA
araliginin yiizde degeri:

(4 mA /20 mA) - 100% = 20%
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Tiim parametreler
No. Ad/Deger
1302 MAXIMUM Al1

Aciklama

Al1 analog girisi icin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik
gelen maksimum % degerini tanimlar. Deger referans olarak
kullanildiginda referans maksimum ayarina karsilik gelir.
0...20 mA £ 0...%100

4...20 mA £ 20...%100

-10...10 mA £ -50...%50

Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak
secilmisse bu deder 1105 REF1 MAX parametresinin
degerine karsilik gelir.

Def/FbEq
%100,0

-100,0...%100,0

Tam sinyal araliginin ylizdesi cinsinden deger.

Ornek: Analog giris maksimum degeri 10 mA ise, 0...20 mA
araliginin ylizde degeri:
(10 mA /20 mA) - 100% = 50%

1= %0,1

1303 Al1 FILTRE

Al1 analog girisi icin filtre stresi sabitini tanimlar, yani, %63
oraninda bir adim degisiminin olusma siresi.

% Filtrelenmemis sinyal

63+ — — — |- \Filtrelenmi§ sinyal

—— - |
Zaman sabiti

0,1s

0,0...10,0 s

Filtreleme siire sabiti

1=0,1s

1304 MINIMUM AI2

Al2 analog girisi icin minimum mA/(V) sinyaline karsilk
gelen minimum % degerini tanimlar. Bkz. 1301 MINIMUM
Al1 parametresi.

20%

-100,0...%100,0

Bkz. 1301 MINIMUM Al1 parametresi.

1=%0,1

1305 MAXIMUM AI2

Al2 analog girisi icin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik
gelen maksimum % degerini tanimlar. Bkz. 1302 MAXIMUM
Al1 parametresi.

%100,0

-100,0...%100,0

Bkz. 1302 MAXIMUM Al1 parametresi.

1=%0,1

1306 Al2 FILTRE

Analog giris Al2 igin filtreleme suresi sabitini tanimlar. Bkz.
1303 Al1 FILTRE parametresi.

0,1s

0,0...10,0 s

Filtreleme sure sabiti

1=0,1s
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14 ROLE CIKISLARI [Réle cikisi ve role isletme gecikmeleri ile gdsterilen durum
bilgileri.
Not: 2...4 réle ¢ikislar sadece surlciye MREL-01 ¢ikis
réle modulu bagliysa kullanilabilir. Bkz. MREL-01 output
relay module user's manual (3AUA0000035974 [English]).
1401 ROLE CIKISI 1 |RO 1 réle gikigl lizerinden gdsterilecek siiriicti durumunu | HATA(-1)
seger. Durum ayari kargiladiginda role enerijilenir.
SECILMEDI Kullaniimaz 0
HAZIR isletmeye hazir: Calisma izni sinyali agik, hata yok, besleme |1
gerilimi makul bir aralikta ve acil stop sinyali kapali.
CALIS Calisiyor: Start sinyali agik, Calisma izni sinyali agik, aktif |2
hata yok.
HATA(-1) Terslenmis hata. Bir hata agmasinda rélenin enerjisi kesilir. |3
FAULT Hata 4
ALARM Alarm 5
TERS YON Motor ters yénde déner. 6
BASLADI Sirici start komutu aldi. GCalisma izni sinyali kapali olsa 7
bile réle enerjilendirilir. Stirlicti stop komutu aldiginda veya
bir hata meydana geldiginde rélenin enerjisi kesilir.
DENETIM1 3201...3203 denetim parametrelerine gére durum. Bkz. 32 |8
ASIRI DENETIM parametre grubu.
DENETIM1 ALT |Bkz. DENETIM1 ASIRI segimi. 9
DENETIM2 3204...3206 denetim parametrelerine gére durum. Bkz. 32 |10
ASIRI DENETIM parametre grubu.
SUPRV2 Bkz. DENETIM2 ASIRI segimi. 1
DUSUK
DENETIM3 3207...3209 denetim parametrelerine gére durum. Bkz. 32 |12
ASIRI DENETIM parametre grubu.
SUPRV3 Bkz. DENETIM3 ASIRI segimi. 13
DUSUK
SET DEGERDE |Cikis frekansi referans frekansina esittir. 14
HATA(RST) Hata. Otomatik reset gecikmesinden sonra otomatik 15
resetleme. Bkz. 31 OTOMATIK RESET parametre grubu.
FLT/ALARM Hata veya alarm 16
HARICI KONTR |Siiriicii harici kontrol altinda. 17
REF2 SECIM Harici referans REF2 kullanimda. 18
CONST FREQ |Sabit bir hiz kullanimda. Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre |19
grubu.
REF KAYIP Referans veya aktif kontrol konumu kayip. 20
ASIRI AKIM Asiri akim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 21
YUKSEK VOLT |Asiri gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 22




206 Gergek sinyal ve parametreler

Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
SURUCU Surict asir sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 23
SICAKLIGI
DUSUK VOLT |Diisiik gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 24
Al1 KAYIP Al1 analog giris sinyali kayip. 25
Al2 KAYIP Al2 analog giris sinyali kayip. 26
MOTOR | Motor asin sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata. Bkz. |27
SICAKLIGI parametre 3005 MOT TERMIK KOR.

SIKISMA Sikisma koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. parametre |28
3010 SIKISMA FONK.
DUSUK YUK Diigiik yiik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. parametre |29
3013 DUSUK YUK FONK.
PID UYKU PID uyku fonksiyonu. Bkz. 40 PROSES PID GRUBU 1/ 41 |30
PROSES PID GRUBU 2 parametre grubu.
AKI HAZIR Motor miknatishi ve nominal moment saglama kapasitesine |33
sahip.
KULLAN Kullanici makrosu 2 aktiftir. 34
MAKR2
HABERLESME |Fieldbus kontrol sinyali 0734 HAB RO WORD. 0 = gikistan |35
enerjiyi kes, 1 = ¢ikisi enerjilendir.
0134 | Binary | RO4 RO3 RO2 | DO | RO1
degeri (MREL) |(MREL)|(MREL)
0 00000 0 0 0 0 0
1 00001 0 0 0 0 1
2 00010 0 0 0 1 0
3 00011 0 0 0 1 1
4 00100 0 0 1 0 0
31 11111 1 1 1 1 1
COMM(-1) Fieldbus kontrol sinyali 0134 HAB RO WORD. 0 = gikistan |36
enerjiyi kes, 1 = cikisi enerjilendir.
0134 | Binary | RO4 RO3 RO2 | DO | RO1
degeri (MREL) |(MREL)|(MREL)
0 00000 1 1 1 1 1
1 00001 1 1 1 1 0
2 00010 1 1 1 0 1
3 00011 1 1 1 0 0
4 00100 1 1 0 1 1
31 11111 0 0 0 0 0
ZAMAN FONK 1 |Zamanlamali fonksiyon 1 aktif. Bkz. 36 ZAMANLAMALI 37
FONKSIYONLAR parametre grubu.
ZAMAN FONK 2 |Zamanlamali fonksiyon 2 aktif. Bkz. 36 ZAMANLAMALI 38

FONKSIYONLAR parametre grubu.
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ZAMAN FONK 3 |Zamanlamali fonksiyon 3 aktif. Bkz. 36 ZAMANLAMALI 39
FONKSIYONLAR parametre grubu.

ZAMAN FONK 4 |Zamanlamali fonksiyon 4 aktif. Bkz. 36 ZAMANLAMALI 40
FONKSIYONLAR parametre grubu.

MNT TET FAN |Sogutma fani galisma zamani sayaci tetiklenir. Bkz. 29 41
BAKIM TRIGGER parametre grubu.

MNT TET DEV |Devir sayaci tetiklenir. Bkz. 29 BAKIM TRIGGER parametre |42
grubu.

MNT TET CAL |Calisma zamani sayaci tetiklenir. Bkz. 29 BAKIM TRIGGER |43
parametre grubu.

MNT TET MWH |MWh sayaci tetiklenir. Bkz. 29 BAKIM TRIGGER parametre |44
grubu.

ARD PROG Ardisil programlama ile rdle gikis kontroll. Bkz. 8423 ST1 |50
DIS KONTROL parametresi.

MBRK Mekanik fren agma/kapama kontroli. Bkz. 43 MEK FRN 51
KONTROL parametre grubu.

JOG AKTIF Joglama fonksiyonu aktif. Bkz. 1070 JOGLAMA SEC 52
parametresi.

STO STO (Guvenli moment kapatma) tetiklendi. 57

STO(-1) STO (Guvenli moment kapatma) devre digi ve surticl 58
normal bir sekilde ¢aligiyor.

1402 ROLE CIKISI 2 |Bkz. 1401 ROLE CIKIS! 1 parametresi. Not: Sadece SECIL-

siiriiclye MREL-01 ¢ikis réle modiili baglysa kullanilabilir. | MEDI
Bkz. 0181 UZANTI parametresi.

1403 ROLE CIKISI 3 |Bkz. 1401 ROLE CIKISI 1 parametresi. Not: Sadece SECIL-
siiriicliye MREL-01 ¢ikis réle modiili baghysa kullanilabilir. | MEDI
Bkz. 0181 UZANTI parametresi.

1404 RO1 CEKME RO 1 réle gikisi icin galisma gecikmesini tanimlar. 0,0s
GECIK
0,0...3600,0 s Gecikme suresi. Asagidaki sekilde RO role gikisl icin 1=0,1s

¢alisma (on-acik) ve birakma (off-kapali) gecikmeleri
gbsterilmektedir.

Kontrol olayi J—_li

Roledurumu——— L

1404 Cekme gecik 7405 Disme gecik
1405 RO 1 DUSME RO 1 réle gikisi icin birakma gecikmesini tanimlar. 0,0s

GECIK

0,0...3600,0 s Gecikme siiresi. 1404 RO1 CEKME GECIK parametresiicin [1=0,1s
sekle bakin.
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1406 RO2 CEKME Bkz. 1404 RO1 CEKME GECIK parametresi. 0,0s
GECIK

1407 RO2 DUSME Bkz. 1405 RO 1 DUSME GECIK parametresi. 0,0s
GECIK

1408 RO3 CEKME Bkz. 1404 RO1 CEKME GECIK parametresi. 0,0s
GECIK

1409 RO3 DUSME Bkz. 1405 RO 1 DUSME GECIK parametresi. 0,0s
GECIK

1410 ROLE CIKISI 4 |Bkz. 1401 ROLE CIKISI 1 parametresi. Not: Sadece SECIL-

suriciye MREL-01 gikig réle uzanti modulu bagliysa MEDI
kullanilabilir. Bkz. 0181 UZANTI parametresi.

1413 RO4 CEKME Bkz. 1404 RO1 CEKME GECIK parametresi. 0,0s
GECIK

1414 RO4 DUSME Bkz. 1405 RO 1 DUSME GECIK parametresi. 0,0s
GECIK

15 ANALOG Analog ¢ikis ve cikis sinyali isleme araciligiyla gésterilecek

CIKISLAR olan gergek sinyallerin segilmesi.

1501 AO1 ICERIK Bir suricu sinyalini AO analog ¢ikisina baglar. 103
SEC
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini.

Ornegin, 102 = 0102 HIZ.

1502 AO1 ICERIK 1501 AO1 ICERIK SEC parametresi tarafindan segilen -
MIN sinyal icin minimum degeri tanimlar.

AO minimum ve maksimumu asagida gosterildigi gibi 1504

MINIMUM AO1 ve 1505 MAXIMUM AO1 ayarlarina karsilk

gelir:

A AO (mA) A AO (mA)

15051 — — — — — - 1505

1504 | 1504
1502 1503 AO_ 1503 1502 AO
igerigi igerigi
X...X Ayar arali§i, parametre 1507 AO1 ICERIK SEC ayarina -
gore degisir.
1503 AO1 ICERIK 1501 AO1 ICERIK SEC parametresi tarafindan segilen -
MAX sinyal igin maksimum degeri tanimlar 1502 AO1 ICERIK
MIN parametresi igin sekle bakin.
X...X Ayar arali§i, parametre 1507 AO1 ICERIK SEC ayarina -
gore degisir.

1504 MINIMUM AO1 |Analog ¢ikis sinyali AO minimum degerini belirler. 1502 0,0 mA
AO1 ICERIK MIN parametresi igin sekle bakin.
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0,0...20,0 mA Minimum deger 1=
0,1 mA

1505 MAXIMUM AO1 |Analog gikis sinyali AO maksimum degerini belirler. 7502  |20,0 mA
AO1 ICERIK MIN parametresi igin sekle bakin.

0,0...20,0 mA Maksimum deger 1=
0,1 mA

1506 AO1 FILTRE AO analog ¢ikisi igin filtre sliresi sabitini tanimlar, yani, %63 |0,1 s
oraninda bir adim degisiminin olugsma suresi. 17303 Al1
FILTRE parametresi igin sekle bakin.

0,0...10,0 s Filtreleme sure sabiti 1=0,1s
16 SISTEM . Parametre gorinimd, Calistirma izni, parametre kilidi, vb.
KONTROLLERI
1601 CALISMA IZNi |Harici Galisma izni sinyali igin bir kaynak seger. SECIL-

MEDI
SECILMEDI Harici Calisma izni sinyali olmadan sirtcinun ¢alismasini |0
sagdlar.
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = |1

Calisma izni. Calisma izni sinyali kapali ise suricu start
etmez veya galisiyorsa serbest durus yapar.

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Di4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

HABERLESME | Ters Calisma izni (Galisma devre disi) sinyalinin kaynagi ola- | 7
rak fieldbus arayuizl, 6rn. Kontrol word'i 0307 FB KONTRL
WORD 1 bit 6 (ABB suricileri profili ile 53719 EFB PAR 19 bit
3). Kontrol word'ii fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus
(Modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan suri-
cliye gonderilir. Kontrol word'U bitleri igin, bkz. bélim DCU
haberlesme profili, sayfa 335 ve boélim ABB stirtictileri haber-
lesme profili, sayfa 330.

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden harici bir sinyale gerek vardir. |-1
0 = Calisma izni. Calisma izni sinyali agiksa surucl start
etmez veya galisiyorsa serbest durus yapar.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. 5
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1602 PARAMETRE Parametre kilidinin durumunu seger. Kilit, parametrenin ACIK

KILIDI kontrol panelinden degistiriimesini énler.

KILITLI Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez. Kilit, |0
sifreyi 1603 SIFRE parametresine girdiginizde agilabilir.

Kilit makrolari ya da fieldbus tarafindan gergeklestirilen
parametre degisikliklerini 6nlenmez.

ACIK Kilit agik. Parametre degerleri degistirilebilir. 1

KAYDEDILMEDI |Kontrol paneli iizerinden gergeklestirilen parametre degisiklikleri |2
kalici hafizada saklanmaz. Degistiriimis parametre degerlerini
saklamak igin 1607 PARAMETRE HAFIZA degerini KAYDET...
olarak ayarlayin.

1603 SIFRE Parametre kilidi igin sifre kodu seger (bkz. 1602 PARAMETRE |0
KILIDI parametresi).

0...65535 Pass code. 358 ayari kilidi acar. Deger otomatik olarak 0'a |1 =1
doner.

1604 HATA RESET Hata resetleme sinyali icin kaynak secer. Eger hata agmasi | TUS

SEC sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmissa, sinyal | TAKIMI
suruclyu resetler.

TUS TAKIMI Hata resetlemesi sadece kontrol panelinden mimkindir 0

DI1 DI1 dijital girisi (DI1'in yikselen kenari tarafinda resetleme) |1
veya kontrol paneli Gizerinden resetleme

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Di4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

START/STOP Dijital giris veya kontrol panelinden bir stop sinyali ile 7
resetleme.

Not: Start, stop ve yon komutlari fieldbus haberlesmesi ile
alinirken bu secenegi kullanmayin.

HABERLESME |Hata resetleme seciminin kaynagi olarak fieldbus araylzi, |8
orn. Kontrol word'i 0307 FB KONTRL WORD 1 bit 4 (ABB
suruculeri profili ile 5379 EFB PAR 19 bit 7). Kontrol word'l
fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus (Modbus) araciliiyla
fieldbus kontrol cihaz tarafindan sirlicuye génderilir.

Kontrol word'l bitleri igin, bkz. bélim DCU haberlesme
profili, sayfa 335 ve bélim ABB stirticiileri haberlesme
profili, sayfa 330.

DI1(INV) Ters gevrilmis DI1 dijital girisi (DI1'in algalan kenari -1
tarafinda resetleme) veya kontrol paneli Gizerinden
resetleme

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
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Aciklama
Bkz. DI1(INV) segimi.

Def/FbEq
-4

DI5(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

5

1605

KUL PAR SEC
DEG

Kullanici parametre setinin dijital bir giris Gzerinden
degistirilmesini saglar. Bkz. 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresi. Degisiklik sadece suricu stop ettirildiginde
yapilabilir. Degisim sirasinda silricu start etmez.

Not: Parametre ayarlarini degistirdikten ya da motor tanim-
lama islemini tekrar gerceklestirdikten sonra mutlaka 9902
parametresi ile Kullanici parametre setini kaydedin. Kullanici
tarafindan saklanan son ayarlar, gui¢ kapatilip acildiginda
veya 9902 parametresi degistirildiginde kullanima sunulmak
Uzere yUklenirler. Saklanmamig degisiklikler kaybedilir.

Not: Bu parametrenin degeri Kullanici parametre setine
dahil degildir. Bir kez yapilan bir ayar Kullanici parametre
seti deg@isimi olsa bile korunur.

Not: Kullanici parametre seti 2 segimi, RO 1...4 réle cikisi
ve DO dijital girisi araciligiyla denetlenebilir. Bkz. 7401
ROLE CIKISI 1 ... 1403 ROLE CIKISI 3, 1410 ROLE CIKISI
4 ve 1805 DO SINYAL parametreleri.

SECIL-
MEDI

SECILMEDI

Kullanici parametre seti degisimi dijital bir giris Gzerinden
yapilamaz. Parametre setleri yalnizca kontrol panelinden
degistirilebilir.

DI1

Dijital giris DI1 aracihigiyla Kullanici parametre seti kontrolu.
DI1 dijital girisinin disen kenari: Kullanici parametre seti 1
kullanim igin yuklenmistir. DI1 dijital giriginin yUkselen
kenari: Kullanici parametre seti 2 kullanim igin yUklenmistir.

N

DI2

Bkz. DI1 segimi.

DI3

Bkz. DI1 segimi.

DI4

Bkz. DI1 segimi.

DI5

Bkz. DI1 segimi.

DI1,2

DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden Kullanici parametre seti
secimi. 1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil.

DI DI2 [Kullanici parametre takimi
0 0 |Kullanici parametre takimi 1
1 0 |Kullanici parametre takimi 2
0 1 |Kullanici parametre takimi 3

DI2,3

Bkz. DI1,2 segimi.

DI3,4

Bkz. DI1,2 segimi.

DI4,5

Bkz. DI1,2 segimi.
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DI1(INV) Ters dijital giris DI1 araciliiyla Kullanici parametre seti -1
kontroll. Ters DI1 dijital girisinin disen kenari: Kullanici
parametre seti 2 kullanim i¢in yuklenmistir. Ters DI1 dijital
girisinin yukselen kenari: Kullanici parametre seti 1 kullanim
icin yuklenmistir.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI1,2(INV) Ters DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden Kullanici parametre |-7
seti segimi. 1 = DI aktif degil, 0 =Dl aktif.

DI1 DI2 (Kullanici parametre ayari
1 1 |Kullanici parametre takimi 1
0 1 |Kullanici parametre takimi 2
1 0 [Kullanici parametre takimi 3

DI2,3(INV) Bkz. DI1,2 segimi. -8

DI3,4(INV) Bkz. DI1,2 segimi. -9

DI4,5(INV) Bkz. DI1,2 segimi. -10

1606 LOKAL KILIT Lokal kontrol moduna girigi devre digi birakir veya lokal SECIL-
kontrol modu kilit sinyalinin kaynagini secer. Lokal kilit MEDI
aktifken lokal kontrol moduna giris devre disi birakilir
(paneldeki LOC/REM tusu).

SECILMEDI Lokal kontrole izin vardir. 0

DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden lokal kontrol modu kilit sinyali. DI1 |1
dijital girisinin ylkselen kenari: Lokal kontrol engellenir. DI1
dijital giriginin disen kenari: Lokal kontrole izin verilir.

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

ON Lokal kontrol devre disidir. 7

HABERLESME | Yerel kilit icin kaynak olarak fieldbus arabirimi (6r., Kontrol |8
word'i 0301 FB KONTRL WORD 1 biti 14). Kontrol word'u
fieldbus adaptori ya da dahili fieldbus (Modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihaz tarafindan siirliciiye gonderilir. Kont-
rol word'U bitleri igin, bkz. bélim DCU haberlesme profili,
sayfa 335.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden lokal kilit. Ters DI1 dijital -1
giriginin ylkselen kenari: Lokal kontrole izin verilir. Ters DI1
dijital giriginin disen kenari: Lokal kontrol engellenir.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
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DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

1607 PARAMETRE Gegerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder. YAPILDI
HAFIZA Not: Standart bir makronun yeni parametre degeri panelden

degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir ancak bir fieldbus
baglantisi Gizerinden degistirildiginde kaydedilmez.

YAPILDI Kaydetme tamamlandi 0
KAYDET... Kaydetme devam ediyor 1
1608 START IZNi1  |Start izni 1 sinyalinin kaynagini seger. SECIL-

Not: Start izni sinyalinin iglevi Calisma izni sinyalininkinden MEDI
farklidir.
Ornek: Start izni ve Galisma izni kullanilarak harici damper
kontrol uygulamasi. Motor yalnizca damper tam agik halde
iken galistirilabilir.
Siiriici start edildi Start/Stop komutu
_ [ " (grup10)
: Start izni sinyalleri
T 7608 ve 1609)
Role «__ROle enerjilends : Start edildi
enerjisi 1kis durumu
esidr, . (grup 14)
! Damper agik
Damper . . . Damper
kapali 1 ! . kapall  Damper
! [ e durum
Damper ' '+ Damper
acihs : ' kapanig
Zaman , : Zaman
l | Damper tamamen
' acildiginda, damperin
! ' ﬁjgtanah‘gan.nqan i
! ! calistirma izni sinyali
' v Motor
-~ -~ durumu
Hizlanma Yavaglama
sliresi (2202) suresi (2203)
SECILMEDI Start izni sinyali agik. 0
DI1 D11 dijital girisi Gzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = |1

Start izni. Eger Start izni sinyali kapali ise, surtict ¢alisma-
yacak ya da calisiyorsa ve START IZNI 1 KAYIP (2021)
alarmi devrede ise serbest durus yapacaktir

Siirlicii ayrica 2102 STOP FONKSIYON parametresine
bagli olarak rampa ile stop edebilir.
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DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HABERLESME |Ters Start izni (Start devre disi) sinyali kaynagdi olarak 7
fieldbus arayizu, 6rn. Kontrol word'td 0302 FB KONTRL
WORD 2 bit 18 (Start izni 2 igin bit 19). Kontrol word'l
fieldbus adaptori ya da dahili fieldbus (Modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan siriclye gonderilir.
Kontrol word'l bitleri igin, bkz. boélim DCU haberlesme
profili, sayfa 335.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden harici bir sinyale gerek vardir. |-1
0 = Start izni. Eger Start izni sinyali kapal ise, surlcu
calismayacak ya da caligiyorsa ve START IZNi 1 KAYIP
(2021) alarmi devrede ise serbest durus yapacaktir
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
1609 START iZNI2 |Start izni 2 sinyalinin kaynagini seger. Bkz. 1608 START | SECIL-
IZNI 1 parametresi. MEDI
Bkz. 1608 START IZNI 1 parametresi.
1610 ALARM ASIRI AKIM (2001), YUKSEK GERILIM (2002), PID UYKU |[NO
GOSTER (2018) ve CIHAZ ASIRI ISI (2009) alarmlarini etkinlesti-
rir/devre disi birakir. Daha fazla bilgi igin, bkz. bolim Hata
izleme, sayfa 351.
NO Alarmlar devre digidir. 0
EVET Alarmlar aktiftir. 1
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1611 PARAMETRE Parametre gériinimdiind, yani hangi parametrelerin VARSA-
GORUN gosterildigini seger. YILAN

Not: Bu parametre sadece, opsiyonel FlashDrop cihazindan
etkinlestirildiginde gorulebilir. FlashDrop, parametrelerin
gucln kesik oldugu sirtcilere hizli bir sekilde kopyalanmasi
icin tasarlanmistir. Parametre listesinin kolayca ¢zellestiriime-
sini saglar, 6rnegin segcili parametreler gizlenebilir. Daha fazla
bilgi almak i¢in bkz. MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu
(3AFE68591074 [ingilizce]).

FlashDrop parametre degerleri, 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresinin 31 (YUK FD SET) olarak ayarlanmasiyla etkin-

lestirilir.
VARSAYILAN Tdm uzun ve kisa parametre listeleri 0
FLASHDROP FlashDrop parametre listesi. Kisa parametre listesini 1

icermez. FlashDrop cihazi tarafindan saklanan parametreler
gordlebilir degildir.

1612 FAN . Otomatik olarak acilip kapanacak fani seger veya fani her [OTO
KONTROLU zaman acik tutar.

Sirici 35 °C (95 °F) ve Uzeri ortam sicakliginda kullanildi-

dinda sogutma fanlarinin her zaman agik (segim ACIK)

tutulmasi tavsiye edilir.

OoTO Otomatik fan kontroli Sirucl modulasyon yaptiginda fan |0
acilir. Surtict durduktan sonra siricunin sicakhgi 55 °C
(131 °F) altina dusene kadar fan acik kalir. Fan daha sonra
siirlict baglatilana veya sicaklik 65 °C (149 °F) lzerine
¢tkincaya kadar kapali kalir.

Kontrol karti, harici bir 24 V gl¢ kaynagindan besleniyorsa
fan kapal tutulur.

ACIK Fan her zaman agik 1

1613 HATA Gegerli hatayi resetler. VARSA-
RESETLEME YILAN
VARSAYILAN Resetleme yapilmaz. Gegerli durum devam eder. 0
SIMDI Gegerli hatayi resetler. Resetleme sonrasinda, parametre |1
RESETLE degeri VARSAYILAN durumuna geri déner.

18 FREK GIR & TRAN |Frekans giris ve transistor gikis sinyali isleme.

CIK

1801 FREK GIRIS DI5 frekans girisi olarak kullanildiginda minimum giris 0 Hz
MIN degerini tanimlar. Bkz. bolim Frekans girisi, sayfa 135.
0...16000 Hz Minimum frekans 1=1Hz

1802 FREK GIRIS DI5 frekans girigi olarak kullanildiginda maksimum giris 1000 Hz
MAX degerini tanimlar. Bkz. bolim Frekans girisi, sayfa 135.

0...16000 Hz Maksimum frekans 1=1Hz
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1803 FILTRE FREK IN |Frekans girisi igin filtre siiresi sabitini tanimlar, yani, %63 0,1s
oraninda bir adim degisiminin olugsma suresi. Bkz. bolim
Frekans girisi, sayfa 135.
0,0...10,0 s Filtreleme sure sabiti 1=0,1s
1804 TO MOD Transistor ¢ikisi TO kullanim modunu seger. Bkz. bolim DIJITAL
Transistér ¢ikisi, sayfa 136.
DIJITAL Transistor gikisi dijital ¢ikis DO olarak kullanilir. 0
FREKANS Transistor cikisi frekans gikigi FO olarak kullantlir. 1
1805 DO SINYAL DO dijital gikisi izerinden gosterilecek suricu durumunu HATA(-1)
seger.
Bkz. 1401 ROLE CIKISI 1 parametresi.
1806 DO ON DO dijital ¢ikisi igin calisma gecikmesini tanimlar. 0,0s
GECIKME
0,0...3600,0 s |Gecikme slresi 1=01s
1807 DO OFF DO dijital gikisi igin birakma gecikmesini tanimlar. 00s
GECIKME
0,0...3600,0 s Gecikme suresi 1=01s
1808 FO ICERIK SEC |Frekans cikisina FO baglanacak siiriicii sinyalini secer. 104
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin, 102 = 0102 HIZ.
1809 FO IGERIK MIN  |Frekans gikisi FO sinyal degeri igin minimum frekansi -
tanimlar. Sinyal, 7808 FO ICERIK SEC parametresiyle
segilir.
FO minimum ve maksimumu asagida gosterildigi gibi 1871
MINIMUM FO ve 1812 MAXIMUM FO ayarlarina karsihk
gelir:
A FO A FO
18121 — =~~~ - 1812
|
|
|
1811 | ‘ 1811
|
1809 1810 FO 1809 1810 FO
icerigi icerigi
X...X Ayar arali§i, parametre 1808 FO ICERIK SEC ayarina gére |-
degisir.
1810 FO ICERIK MAX |Frekans cikisi FO sinyal degeri icin maksimum frekansi -
tanimlar. Sinyal, 1808 FO ICERIK SEC parametresiyle
segcilir. Bkz. 1809 FO ICERIK MIN parametresi.
X...X Ayar arali§i, parametre 1808 FO ICERIK SEC ayarina gére |-
degisir.
1811 MINIMUM FO Frekans cikisi FO icin minimum degeri tanimlar. 10 Hz
10...16000 Hz  [Minimum frekans. Bkz. 1809 FO ICERIK MIN parametresi. |1 =1 Hz
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1812 MAXIMUM FO  |Frekans gikisi FO igin maksimum degeri tanimlar. 1000 Hz
10...16000 Hz  |Maksimum frekans. Bkz. 1809 FO ICERIK MIN parametresi.|1 =1 Hz
1813 FILTRE FO FO frekans ¢ikisi igin filtre suresi sabitini tanimlar, yani, %63 |0,1 s
oraninda bir adim degisiminin olusma siiresi.
0,0...10,0 s Filtreleme sure sabiti 1=0,1s
19 ZAMAN&SAYAG |Start ve stop kontrolli igin zamanlayici ve sayag
1901 ZAMAN GECIK |Zamanlayici zaman gecikmesini belirler. 10,00 s
0,01...120,00 s |Gecikme slresi 1=0,01
s
1902 ZAMAN START [Zamanlayici start sinyali igin kaynak seger. SECIL-
MEDI
DI1(INV) Ters DI1 dijital giris araciligiyla zamanlayici start etme. D11 |-1
dijital girisinin diisen kenari ile zamanlayici galigtirma.
Not: Resetleme devrede iken zamanlayici galistirilamaz
(1903 ZAMAN RESET parametresi).
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Calistirma sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital giris araciligiyla zamanlayici start etme. DI1 dijital |1
girisinin ylUkselen kenari ile zamanlayici ¢aligtirma.
Not: Resetleme devrede iken zamanlayici ¢aligtirlamaz
(1903 ZAMAN RESET parametresi).
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
START Harici galistirma sinyali, 6rn. fieldbus araciligiyla ¢alistirma |6
sinyali
1903 ZAMAN RESET |Zamanlayici reset sinyali igin kaynak seger. SECIL-
MEDI
DI1(INV) Ters DI1 dijital giris araciliyiyla zamanlayici resetleme. 0 = |-1
aktif, 1 = aktif degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Reset sinyali yok 0
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DI1 DI1 dijital giris araciliiyla zamanlayici resetleme. 1 = aktif, |1
0 = aktif degil.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
START Caligtirma sirasinda zamanlayici resetleme. Calistirma 6
sinyali kaynadi 1902 ZAMAN START parametresi tarafindan
segilir.
START (INV) Calistirma sirasinda zaman resetleme (ters), 6rn. galistirma |7
sinyali devre disgi birakildiginda zamanlayici resetlenir.
Calistirma sinyali kaynagi 1902 ZAMAN START paramet-
resi tarafindan segilir.
RESET Harici resetleme, 6rn. fieldbus araciliiyla resetleme 8
1904 COUNTER Sayac etkinlestirme sinyali icin kaynak secer. AKTIF
ETKIN DEGIL
DI1(INV) DI1 ters dijital girisi Gzerinden sayag devreye alma sinyali. O (-1
= aktif, 1 = aktif degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
AKTIF DEGIL  |Sayac devreye alinmaz 0
DI1 DI1 dijital girisi izerinden sayac devreye alma sinyali. 1= |1
aktif, 0 = aktif degil.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
ACTIVE Sayag devrede 6
1905 SAYAG LIMIT Sayag limitini belirtir. 1000
0...65535 Limit degeri 1=1
1906 SAYAC GIRIS  |Sayag igin giris sinyali kaynagini seger. PLS
IN(DI 5)
PLS IN(DI 5) Dijital giris DI5 darbeleri. Darbe algilandiginda sayag degeri |1
1 artar.
ENK YONSUZ |Enkoder puls kenarlari. Yiikselen ya da diisen kenar 2

algilandiinda sayag degeri 1 artar.
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ENK YONLU Enkoder puls kenarlari. Dénis yonu dikkate alinir. Yiikselen |3
ya da diisen kenar algilandiginda ve dénme yonu ileri oldu-
dunda, sayac degeri 1 artar. D6nme yonu geri oldugunda,
sayag degeri 1 azalir.

FILTRELE DI5 |Filtrelenmis dijital giris DI5 darbeleri. Darbe algilandijinda |4
sayag degeri 1 artar.

Not: Filtreleme nedeniyle maksimum giris sinyali frekansi
50 Hz degerindedir.

1907 SAYAC RESET |Sayag resetleme sinyali igin kaynak seger. SECIL-
MEDI

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden sayag resetleme. 0 = aktif, 1 |-1
= aktif degil.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

SECILMEDI Reset sinyali yok 0

DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden sayag resetleme. 1 = aktif, 0 = 1
aktif degil.

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

AT LIMIT Parametre tarafindan tanimlanan sinirda resetleme. 17905 |6
SAYAC LIMIT

STRT/STP CMD |Calisma/durma komutunda sayag resetleme. Start/stop kay-|7
nagi 1911 CNTR S/S COMMAND parametresi tarafindan
segilir.

S/S CMD(INV) |Galisma/durma komutunda sayag resetleme (ters), orn. 8

calisma/durma komutu devreye girdiginde sayag resetlenir.
Calistirma sinyali kaynagi 1902 ZAMAN START paramet-
resi tarafindan segilir.

RESET Resetleme devrede 9
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ASIRI AKIS

Aciklama

Saya¢ maksimum ve minimum limitler arasinda gidip gelir

ve minimum ya da maksimum limite ulasildiginda karsi

sinira dogru gider.

Minimum ve maksimum limitler 7905 SAYAC LIMIT ve 1908

SAYAC RES.DEGER parametreleri tarafindan tanimlanir. iki

degerden blyilk olani maksimum ve digeri de minimum

olarak ayarlanir.

1909 SAYAC BOLUCU parametresi veya her iki sinirdan biri

degisim 0166 SAYAC DEGERI parametresinin degismesine

neden olacak sekilde degistiginde, sayag en yakin limit

degerine atanir.

Ornek: Limitler asagidaki sekilde gosterildigi gibiyse, 0166

SAYAC DEGERI parametresinin degeri asagidaki sekilde

degisir:

* Yukariya dogru sayma: ... —> 19998 —> 19999 —> 20000
—>100 —>101—>102 ...

« Asagiya dogru sayma: ... —> 102 —> 101 —> 100 —>
20000 —> 19999 —> 19998 ...

65535

20000 1908 SAYAC RES.DEGER
. _ _ . 0166 SAYAC DEGERI
100 | 1905 SAYAC LIMIT

0

0166 SAYAC DEGERI degeri 1905 SAYAC LIMIT degerine
esit oldugunda, sayag limiti degerleri durum degisimlerini
tetikler.

Def/FbEq
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1908 SAYAC
RES.DEGER

Resetleme sonrasi sayag degerini belirler.

0...65535

Sayag degeri

1909 SAYAC _
BOLUCU

Darbe sayaci bélenini belirler.

0...12

Darbe sayaci boleni N. Her 2N biti sayilr.

1=1

1910 SAYAG YON

Sayag yonu secimi kaynagini belirler.

YUKARI

DI1(INV)

Ters DI1 dijital girisi Gzerinden sayag yonl segimi. 1 =
yukariya dogru sayar, 0 = asagiya dogru sayar.

A

DI2(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

-2

DI3(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

-3
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DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
YUKARI Yukariya dogru sayar 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden sayag yonu secimi. 0 = yukariya |1

dogru sayar, 1 = asagiya dogru sayar.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
ASAGI Asagiya dogru sayar 6

1911 CNTR S/S 1001 HAR1 KOMUTLAR parametresi degeri SAYAC START | SECIL-

COMMAND I SAYAC STOP olarak ayarlandiginda siiriicii MEDI

calisma/durma komutu kaynagini seger.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi izerinden start/stop komutlari. -1

Parametre 10071 HAR1 KOMUTLAR degeri SAYAC STOP:

0 = start. 1905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan

belirlenen sayag limiti agildiginda stop.

Parametre 1001 degeri SAYAC START: 0 = stop. 1905

parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti agildiginda

start.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Galigma/durma komutu kaynagi degil 0
DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden start/stop komutlari. 1

Parametre 10071 HAR1 KOMUTLAR degeri SAYAC STOP:

1 = start. 1905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan

belirlenen sayag limiti agildiginda stop.

Parametre 1001 degeri SAYAC START: 1 = stop. 1905

parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti agildiginda

start.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
ETKINLESTIR  |Harici calisma/durma komutu, érn. fieldbus araciligiyla 6
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20 LIMITLER Sriicii galigma limitleri.
Hiz degerleri vektor kontrolu ile, frekans degerleri ise skaler
kontrol ile kullanilir. Kontrol modu 9904 MOTOR KONT
MODU parametresi tarafindan segilir.
2001 MIN HIZz izin verilen minimum hizi tanimlar. Ormpm
Pozitif (veya sifir) minimum hiz degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.
Negatif minimum hiz degeri bir hiz araligi tanimlar.
Hiz Hiz A
A . 2001 deger >0
2001 deger <0 2002——
2002/———— Izin verilen
izin verilen hiz aralig
hiz araligi ¢ 2001 ¢
0 > 0 >
-(2001) =
( ) Izin verilen
2001 —— hiz araligi
-(2002)
-30000... Minimum hiz 1=1rpm
30000 rpm
2002 MAX HIZ izin verilen maksimum hizi tanimlar. Bkz. parametre 2007 |E: 1500
MIN HIZ. rpm
/
U: 1800
rpm
0...30000 rpm  |Maksimum hiz 1=1rpm
2003 MAX AKIM izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. 1,8 -
Ion A
0,0...1,8 - by A |Akim 1=0,1A
2005 ASIRI GER DC ara devrenin asiri gerilim kontroliinii etkinlestirir’devre | ETKIN-
KONTRL dist birakir. LESTIR
Yuksek ataletli yukun hizli frenleme yapmasi DC bara
geriliminin asiri gerilim denetim limitine yikselmesine neden
olur. DC geriliminin sinirt asmasini dnlemek icin asiri gerilim
kontrol cihazi frenleme momentini otomatik olarak azaltir.
Not: Eger surucuye bir fren kesici ve direng bagl ise kontrol
cihazi, kesici galismasina izin vermek icin kapali olmalidir
(DEVRE DISI BIRAK segenegi).
DEVRE DISI Asiri gerilim kontroll aktif degil 0
BIRAK
ETKINLESTIR | Agiri gerilim kontrolii akiflestirildi 1
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Aciklama

Fren kesici ve yiksek gerilim kontrol cihazinin her ikisi de
fren kesicinin maksimum degerinde kullaniimasi ve ylksek
gerilim kontrol cihazinin bu deg@erin yukarisinda etkinlestiril-
mesi igin etkinlestirilir.

Def/FbEq
2

2006 DUSUK VOLT
KONT

Ara DC hattinin distk gerilim kontrolin aktiflestirir veya
pasiflestirir.

Girig gliciinlin kesilmesi sonucu DC gerilimi diserse, disuk
gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin Gzerinde tutabilmek
icin motor hizini otomatik olarak dusurdr. Motor hizinin
dasurilmesi ile yikin ataleti siirlicliye rejeneratif enerji sag-
lar ve boylelikle DC hattinin sarjli kalmasini saglar ve motor
serbest durug yapana kadar bir disuk gerilim agmasi olma-
sini engeller. Santrifilj veya fan gibi yliksek ataletli sistem-
lerde, gli¢ kaybinda galismaya devam etme fonksiyonu gibi
davranir. Bkz. bélim Motor tanimlama, sayfa 137.

ETKINLES-
TR
(ZAMAN)

DEVRE DISI
BIRAK

Dusuk gerilim kontrolu aktif degil

ETKINLESTIR
(ZAMAN)

Dustuk gerilim kontroli aktiflestirildi. 500 ms kadar dusik
gerilim kontroliinde olduktan sonra surlcu arizalanir ve acil
rampay! kullanmayi birakir.

N

ETKINLESTIR

Diisiik gerilim kontrolii aktiflestirildi. islem yapmama siire
sIniri.

2007 MIN FREKANS

Sirtcinin ¢ikis frekansinin minimum limitini tanimlar.
Pozitif (veya sifir) minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.

Negatif minimum frekans degeri bir hiz araligi tanimlar.

Not: MIN FREKANS < MAKSIMUM FREK.

f
fA 4 2007 deger > 0
2008 deger <0 2008f——
2008)/—— Izin verilen
izin verilen frekans aralig

frekans arahgi 2007
0 - 0
-(2007)

Y~

izin verilen

2007 frekans aralig

-(2008)

0,0 Hz

-599,0...599,0 Hz

Minimum frekans

0,1 Hz

2008 MAKSIMUM
FREK

Surdcinin gikis frekansinin maksimum limitini tanimlar.

E:
50,0 Hz
u:
60,0 Hz
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0,0...599,0 Hz Maksimum frekans 1=
0,1 Hz
2013 MIN MOMENT |Siriici igin minimum moment limitini seger. MIN
SEC MOMENT
1
MIN MOMENT 1 |Parametre tarafindan tanimlanan deger 2015 MIN 0
MOMENT 1
DI1 DI1 dijital girigi. 0 = parametre 2015 MIN MOMENT 1 1
degeri. 1 = parametre 2016 MIN MOMENT 2 degeri.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HABERLESME |Moment limiti 1/2 segimi igin kaynak olarak fieldbus arabi- |7

rimi (6r., Kontrol word'l 0307 FB KONTRL WORD 1 biti 15).
Kontrol word'l fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus (Mod-
bus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan suriciye
gonderilir. Kontrol word'l bitleri igin, bkz. bélum DCU haber-
lesme profili, sayfa 335.

Minimum moment limiti 1 2075 MIN MOMENT 1 paramet-
resi tarafindan, minimum moment limiti 2 ise 2016 MIN
MOMENT 2 parametresi tarafindan belirlenir.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili icin gegerlidir.

EXT2 Sinyalin degeri 0112 HARICI REF 2 1

DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = 2015 MIN MOMENT 1 -1
parametresinin degeri 1. 0 = 2016 MIN MOMENT 2
parametresinin degeri.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2014 MAX MOMENT |Siriicu igin maksimum moment limitini secer. MAX
SEC MOMENT
1

MAX MOMENT |Parametre degeri 2017 MAX MOMENT 1
1

DI1 DI1 dijital girigi. 0 = parametre 2017 MAX MOMENT 1 1
degeri. 1 = parametre 2018 MAX MOMENT 2 degeri.

DI2 Bkz. DI1 segimi.

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Di4 Bkz. DI1 segimi.
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DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HABERLESME |Moment limiti 1/2 segimi igin kaynak olarak fieldbus arabi- |7

rimi (Or., Kontrol word'ii 0307 FB KONTRL WORD 1 biti 15).
Kontrol word'u fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus (Mod-
bus) araciliiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan siriciye
gonderilir. Kontrol word'l bitleri icin, bkz. bélim DCU haber-
lesme profili, sayfa 335.
Maksimum moment limiti 1 2017 MAX MOMENT 1 paramet-
resi tarafindan, maksimum moment limiti 2 ise 20718 MAX
MOMENT 2 parametresi tarafindan belirlenir.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili icin gegerlidir.
EXT2 Sinyalin degeri 0112 HARICI REF 2 1
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = parametre 2017 MAX MOMENT 1 |-1
degeri. 0 = parametre 2018 MAX MOMENT 2 degeri.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2015 MIN MOMENT 1 |Siricinin minimum moment limiti 1’yi tanimlar. Bkz. -300%
parametre 2013 MIN MOMENT SEC.
%-600,0...%0,0 |Motor nominal momentinin yiizdesi olan deger = %0,1
2016 MIN MOMENT 2 | Siricinin minimum moment limiti 2'yi tanimlar. Bkz. -300%
parametre 2013 MIN MOMENT SEC.
%-600,0...%0,0 |Motor nominal momentinin yiizdesi olan deger = %0,1

2017 MAX MOMENT |Sirlcinin maksimum moment limiti 1'yi tanimlar. Bkz. 300%

1 parametre 2014 MAX MOMENT SEC.
%0,0...%600,0 |Motor nominal momentinin yiizdesi olan deger = %0,1

2018 MAX MOMENT |Sirlciinin maksimum moment limiti 2'yi tanimlar. Bkz. 300%

2 parametre 2014 MAX MOMENT SEC.
%0,0...%600,0 |Motor nominal momentinin yiizdesi olan deger = %0,1
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
2020 FREN KIYICISI |Fren kiyici kontrolliini seger. DAHILI
Sirtclyu bir Ortak DC bara sisteminde kullanirken para-
metre HARICI olarak ayarlanmalidir. Ortak DC'deyken
surlicti Py'den fazla glic besleyemez veya alamaz.
DAHILI Dahili fren kiyici kontrolii. 0
Not: Fren direnglerinin takilmis ve 2005 ASIRI GER KONTRL
parametresinin DEVRE DISI BIRAK segimi olarak ayarlanarak
asir gerilim kontroltnun kapatilmis oldugundan emin olun.
Ayrica bkz. 2005 ASIRI GER KONTRL segimi FRKE ILE ETK.
HARICI Dahili fren kiyici kontroli. 1
Not: Sirlicl yalnizca ABB ACS-BRK-X fren uniteleri ile
uyumludur.
Not: Fren Unitesinin takiimis ve 2005 ASIRI GER KONTRL
parametresinin DEVRE DIS| BIRAK segimi olarak ayarlana-
rak asiri gerilim kontrolliniin kapatiimis oldugundan emin
olun.
2021 MAX SPEED Moment kontroli igin maksimum hiz kaynagi PAR
SEL 2002
PAR 2002 Parametre degeri 2002 MAX HIZ 0
HARICI REF 1 |Sinyalin degeri 0111 HARICI REF 1 1
21 START/STOP Motorun start ve stop modlari
2101 START | Motor start etme yontemini seger. OTO
FONKSIYON
OTO 9904 MOTOR KONT MODU parametresi ayarinin SKALER: |1

FREK olmasi halinde stiriicii motoru sifir frekanstan anlik
olarak calistirir. Hizli start gerekliise SCAN START segimini
kullanin.

Eger 9904 MOTOR KONT MODU parametresinin degeri
VEKTOR: HIZ veya VEKTOR: MOM ise, siiriicii calismadan
dnce DC akim kullanarak motoru miknatislar. On miknatis-
lama siiresi 2103 DC MAG ZAMANI parametresi tarafindan
tanimlanir. Bkz. DC MAGN segimi.

Sabit miknatisli senkron motorlar igin hizl start, motor
doénerken kullanilir.
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Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

DC MAGN Sdricl, galistirma éncesinde DC akimiyla motoru 2
miknatislandirir. On miknatislama siiresi 2103 DC MAG
ZAMANI parametresi tarafindan tanimlanir.
Eger 9904 MOTOR KONT MODU degeri VEKTOR: HIZ
veya VEKTOR: MOM ise, 6n miknatislama ayari yeterince
uzun oldugunda, DC ile miknatislama sayesinde mimkin
olan en yuksek kesme momenti elde edilir.
Not: DC MAGN segili oldugunda dénen bir motora bagli
sirlictyl start etmek mimkin degildir. Sabit miknatisli bir
senkron motor kullanildiginda MOTOR BACK EMF (2029)
alarmi olusturulur.
UYARI! Sirtici ayarlanan 6n miknatislama suresi
gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa
bile start eder. Tam bir kirllma momentinin gerektigi uygula-
malarda, sabit miknatislama suresinin tam miknatislama ve
moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin
olun.

ASIRI MOMENT |Yiksek bir kesme moment gerektiginde moment yiikseltimi |4
secilmelidir. Sadece 9904 MOTOR KONT MODU paramet-
resi SKALER: FREK olarak ayarlandiginda kullanilir.
Sdricu, galistirma éncesinde DC akimiyla motoru miknatis-
landirir. On miknatislama siiresi 21703 DC MAG ZAMANI
parametresi tarafindan tanimlanir.

Moment yUkseltimi baglangigta uygulanir. Moment ylksel-
timi, ¢cikis frekansi 20 Hz'i gectiginde veya referans degerine
esit oldugunda durdurulur. Bkz. 2710 ASIRI MOMENT
AKIMI parametresi.
Not: ASIRI MOMENT segili oldugunda dénen bir motora
bagli strtclyu start etmek mumkin degildir.
UYARI! Sirlcu ayarlanan 6n miknatislama suresi
gegctiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa
bile start eder. Tam bir kirllma momentinin gerektigi uygula-
malarda, sabit miknatislama suresinin tam miknatislama ve
moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin
olun.

o

SCAN START  |Frekans tarama ile donerken start (dénen bir motora bagli
surucuyu start etme). Frekansi tanimlamak icin frekans
taramasina bagli olarak (2008 MAKSIMUM FREK...2007
MIN FREKANS aralidi). Frekans tanimlama gergeklestirile-
mezse DC miknatislama kullanilir (bkz. DC MAGN segimi).

Coklu motor surtculeri icin gegerli degildir.
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Tiim parametreler
No. Ad/Deger
SCAN + BOOST

Aciklama

Tarama ile starti (dénen bir motora bagli siirliclyu start
etme) ve moment yukseltimini birlestirir. Bkz. SCAN START
ve ASIRI MOMENT segimleri. Frekans tanimlama gercek-
lesmezse moment ylkseltimi kullanilir.

Sadece 9904 MOTOR KONT MODU parametresi SKALER:
FREK olarak ayarlandiginda kullanilir.

Def/FbEq
7

0TO02

Asenkron motorlarda ve vektor:hiz ile vektér:moment mod-
larinda etkilidir. Calistirma sirasinda motor sarsintisi etkisini
azaltir. Sarsinti etkisi rampa stop ve DC fren fonksiyonla-
riyla daha da azaltilabilir (calisma da ayrica etkilenebilir).
Calistirma, DC miknatislama siresini 1 saniyeye kadar
(daha uzun sureler gecerli degildir) ayarlayarak daha da
dizgunlestirilebilir. Daha kisa zaman artiglari kirilma
momentini arttirir ama sarsinti etkisini de kuvvetlendirebilir.
Motor bilinen en son rotor konumundan galistirilir. Bu, rotor
reliktans akisinin neden oldugu ters vurus etkisini azaltir.

Sadece 9904 MOTOR KONT MODU parametresi VEKTOR:
HIZ veya VEKTOR: MOM olarak ayarlandiginda kullanilir.

2102 STOP
FONKSIYON

Motor stop yontemini seger. Bkz. bélim Hiz kompanzas-
yonlu durdurma, sayfa 139.

SER-
BEST

SERBEST

Motor gli¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor
serbest durus yapar.

RAMPA

Rampa boyunca stop etme. Bkz. 22 HIZ/YAV RAMPALAR
parametre grubu.

HIZ KOMP

Sabit mesafeli frenleme icin hiz kompanzasyonu kullanilir.
Hiz farki (kullanilan hiz ve maksimum hiz arasindaki),
rampada motor durdurulmadan énce surtici mevcut hizda
calistinlarak kompanse edilir. Bkz. bélim Hizlanma ve
yavaslama rampalari, sayfa 141.

HIZ KOMP ILR

Eger donus yonl ileriye ise sabit mesafeli frenleme igin hiz
kompanzasyonu kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve
maksimum hiz arasindaki), rampada motor durdurulmadan
dnce surucl mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.
Bkz. bélum Hizlanma ve yavaslama rampalari, sayfa 141.

Eger donus yonu geriye ise, slrici rampada durdurulur.

HIZ KOMP GER

Eger doénus yénl geriye ise sabit mesafeli frenleme igin hiz
kompanzasyonu kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve
maksimum hiz arasindaki), rampada motor durdurulmadan
Once surucl mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.
Bkz. bolim Hizlanma ve yavaslama rampalari, sayfa 141.

Eger dénus yonu ileriye ise, surlci rampada durdurulur.
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Tim parametreler

Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2103 DC MAG On miknatislama siiresini tanimlar. Bkz. 2101 START 0,30 s
ZAMANI FONKSIYON parametresi. Start komutunun ardindan
surlici otomatik olarak tanimlanan siirede motoru énceden
miknatislar.
0,00...10,00 s Miknatislama siresi Tam motor miknatislamasina izin 1=0,01

vermek igin bu degeri yeterli uzunlukta ayarlayin. Cok uzun |s
bir siire motoru asiri derecede isitir.

2104 DC TUTMA DC tutma veya DC frenleme iglevini devreye alir. SECIL-
MEDI
SECILMEDI Aktif degil 0

DC TUTMA DC tutma fonksiyonu devrededir. Eger 9904 MOTOR KONT |1
MODU parametresi SKALER: FREK olarak ayarliysa DC
tutma kullanilamaz.

Hem referans ve hem de motor hizi 21705 DC TUTMA HIzI
parametresinin degeri altina dustigunde, siriicl sinizodial
akim Uretmeyi durdurur ve motora DC enjekte eder. Akim
2106 DC AKIM REF parametresi ile ayarlanir. Referans hizi
2105 parametresi degerini astiginda normal siricl
galismasina devam eder.

Motor hizi

DC tutma
— ~—

~

Y

Ref

1

|
DC tutma hizi ‘
|

ol

Not: Start sinyali kapaliyken DC tutmanin higbir etkisi
yoktur.

Not: Motora DC akim enjekte etmek motorun isinmasina
yol agar. Uzun DC tutma surelerinin gerektigi uygulamalarda
harici olarak havalandiriimig motorlar kullaniimalidir. DC
tutma periyodu uzunsa, motora sabit yik uygulandiginda
DC tutma motor saftinin ddnmesine engel olamaz.
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Tiim parametreler

No.

Ad/Deger
DC FREN

Aciklama

DC akim frenleme fonksiyonu aktif.

2102 STOP FONKSIYON parametresi SERBEST olarak
ayarlanirsa DC frenleme, start komutu kaldirildiktan sonra
uygulanir.

2102 STOP FONKSIYON parametresi RAMPA olarak
ayarlanirsa DC frenleme, rampa sonrasinda uygulanir.
Serbest modu Rampa modu

A

DC frenleme agik

DC frenleme
2106, —

] R jarog

- -
2107 2107

a: Rampa agma sifir hizda.
(nominal hizin %1")

Def/FbEq
2

2105

DC TUTMA HIZI

DC tutma hizini tanimlar. Bkz. 21704 DC TUTMA parametresi.

5rpm

0...360 rpm

Hiz

1=1rpm

2106

DC AKIM REF

DC tutma akimini tanimlar. Bkz. 2704 DC TUTMA parametresi.

30%

%0...%100

Nominal motor akiminin ylzdesi cinsinden deger (9906
MOTOR NOM AKIM parametresi)

1=%1

2107

DC FREN
ZAMANI

DC frenleme siiresini tanimlar.

0,0s

0,0...250,0 s

Zaman

1=0,1s

2108

START
ENGELLEME

Start engelleme islevini acik veya kapali olarak ayarlar.
Sirucul aktif olarak start edilmemisse ve galismiyorsa Start
engelleme fonksiyonu, asagidaki durumlarda bekleyen start
komutunu yok sayar ve yeni bir start komutu gerekir:

* bir hata resetlenir.

« galisma izni sinyali, baslatma komutu aktifken etkinlesir.
Bkz. parametre 1601 CALISMA IZNI.

« kontrol modu lokalden uzaktan moda gegerse.

« harici kontrol modu HARICI1'den HARICI2'ye veya
HARICI2'den HARICI1'e gecerse.

« sUricu harici puls start olarak ayarlanir (1007 HAR1
KOMUTLAR parametresi DI1P,2P; DI1P,2P,3 ya da
DI1P,2P,3P olarak ayarlanir), gug verilir ve gug verilirken
ilgili dijital girisler (D11 ve DI2 veya DI3) en ylksek
seviyede olur.

KAPALI

KAPALI

Pasif

ON

izin verildi
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2109 ACIL STOP Harici acil stop komutunun kaynagini seger. SECIL-
SECIMI Siirlict, acil stop komutu resetlenene kadar galistirlamaz. |MED/
Not: Kurulumda, acil stop cihazlari ve gerekli olabilecek
diger tim guvenlik ekipmanlari bulunmalidir. Strtictiinin
kontrol paneli Uizerinde yer alan stop butonuna basilmasi
asagidakileri SAGLAMAZ:
» motorun acil stop olarak durdurulmasi
« suricunin tehlikeli gerilimden ayriimasi.
SECILMEDI Acil stop fonksiyonu segili degil 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. 1
2208 ACIL YAV ZAMANI parametresi. 0 = acil stop
komutunun resetlenmesi.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters DI dijital girisi. 0 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. |-1
2208 ACIL YAV ZAMANI parametresi. 1 = acil stop
komutunun resetlenmesi
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2110 ASIRI MOMENT |Momentin ylikseltiimesi sirasinda uygulanan maksimum %100
AKIMI akimi ayarlar. Bkz. 21017 START FONKSIYON parametresi.
%15...%300 Yuzde olarak deger 1=%1
2111 STOP SINYAL |2102 STOP FONKSIYON parametresi HIZ KOMP olarak 0 ms
GEC ayarlandiginda durma sinyali gecikme siresini belirler.
0...10000 ms Gecikme suresi 1=1ms
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
2112 SIFIR HIZ Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu 0,0=
GECIK fonksiyon, sorunsuz ve hizli restart etmenin gerektigi SECIL-
uygulamalarda faydalidir. Strticli, gecikme sirasinda MEDI
rotorun konumunu hassas bir sekilde takip eder.
Sifir hiz gecikmesi yok Sifir hiz gecikmesi ile
Hiz Hiz
Hiz kontrol cihazi Hiz kontrol cihazi
kapali: Motor enerijili kalir. Motor
serbest durus gergek 0 hiza dogru
yavaslar.
Sifir Hiz Sifir hiz
t Gecikm t
Sifir hiz gecikmesi yok
Sdrlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Motorun gercek hizi dahili bir limitin (Sifir hiz) altina dusti-
§linde, siiriicii kontrol cihazi kapatilir. inverter modiilasyonu
stop edilir ve motor durusa dogru ilerler.
Sifir hiz gecikmesi ile
Sdricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Gergek motor hizi dahili bir limitin (Sifir hiz) altina distu-
gunde, sifir hiz gecikme fonksiyonu aktiflesir. Gecikme sira-
sinda fonksiyonlar hiz kontrol cihazi enerjili tutar: inverter
modiilasyon yapar, motor miknatislanir ve siirlicu hizli res-
tart igin hazirdir.
0,0= . Gecikme suresi. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa |1=0,1s
SECILMEDI Sifir hiz gecikme fonksiyonu devre disi birakilir.
0,0...60,0 s
22 HIZIYAV Hizlanma ve yavaslama sureleri
RAMPALAR
2201 HIZ/YAV 1/2 Sirtcinin, iki rampa giftinden birini segen sinyali okudugu |DI5
SEC kaynag! tanimlar; hizlanma/yavaslama gifti 1 ve 2.
Rampa cifti 1, 2202...2204 parametreleri tarafindan
tanimlanir.
Rampa cifti 2, 2205...2207 parametreleri tarafindan
tanimlanir.
SECILMEDI Rampa cifti 1 kullanilir. 0
DI1 DI1 dijital girigi. 1 = rampa cifti 2, 0 = rampa gifti 1. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
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Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
HABERLESME |Rampa cifti 1/2 segimi icin kaynak olarak fieldbus arabirimi |7
(6r., Kontrol word'i 0307 FB KONTRL WORD 1 biti 10).
Kontrol word'u fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus
(Modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan
surlicuye goénderilir. Kontrol word'u bitleri igin, bkz. bélim
DCU haberlesme profili, sayfa 335.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.

ARD PROG Ardisil programlama rampasi 8422 ST1 RAMPA 10
parametresi (veya 8423/.../8492) tarafindan tanimlanir
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = rampa ¢ifti 2, 1 = rampa ¢ifti 1. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2202 HIZLANMA Hizlanma siiresi 1'i, yani hizin sifirdan 2008 MAKSIMUM  |5,0 s

RAMP 1 FREK (skaler kontrolli) / 2002 MAX HIZ (vektor kontrollii)

parametreleri tarafindan belirlenen degere ¢ikmasi igin

gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904 MOTOR KONT

MODU parametresi tarafindan segilir.

» 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 siiricu,
surlcu ¢alisma limitlerinin disina gikmamak i¢in otomatik
olarak hizlanmay! uzatir.

Gergek hizlanma siiresi, 2204 RAMPA SEKLI 1 parametre-
sinin ayarina baglidir.

0,0...1800,0 s Zaman 1=0,1s
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Tiim parametreler
No. Ad/Deger

2203 YAVASLAMA
SURESI 1

Aciklama

Yavaglama siiresi 1'i, yani hizin 2008 MAKSIMUM FREK
(skaler kontrolli) / 2002 MAX HIZ (vektdr kontrollii)
parametreleri tarafindan belirlenen degerden sifira dismesi
icin gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904 MOTOR
KONT MODU parametresi tarafindan segilir.

» Eger hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha

yavas bir sekilde azalirsa motor hizi referans sinyalini
takip eder.

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

« Eger yavaslama suresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suruci,
surtict gahstirma limitlerinin disina gikmamak igin otoma-
tik olarak yavaslamay: uzatir.

Yuksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaslama stresi

gerektiginde sirtcd, fren direnci ile donatilmalidir.

Gercek yavaglama siiresi, 2204 RAMPA SEKLI 1 paramet-
resinin ayarina baghdir.

Def/FbEq
50s

0,0...1800,0 s

Zaman

1=01s

2204 RAMPA SEKLI 1

Hizlanma/yavaslama rampasinin 1. seklini seger. Fonksiyon
acil stop ve joglama sirasinda devre disi birakihr.

0,0=
LINEER

0,0 = LINEER
0,1...1000,0 s

0,0: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaglama ve
yavas rampalar i¢in uygundur.

0.1...1000.0 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari, kirilgan
yuk tagityan konveyérler veya bir hizdan diger hiza degisim
sirasinda sorunsuz gecis gereken diger uygulamalar igin
idealdir. S-egrisi rampasinin her iki ucunda simetrik egriler
ve arasinda da dogrusal bir parga bulunur.

Yaklasik hesap:

Rampa sekil slresi ve rampa hizlanma suresi arasinda
uygun bir iligki 1/5’dir.

Hiz
A Dogrusal rampa: Par. 2204=0s

Maks |- - - - - - - -

\ S-egrisi rampasi:

] ' Par. 2204>0s

>t

-+ <>
Par. 2202 Par. 2204

1=01s
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2205 HIZLANMA Hizlanma siiresi 2'i, yani hizin sifirdan 2008 MAKSIMUM 60,0 s
RAMP 2 FREK (skaler kontrollii) / 2002 MAX HIZ (vektor kontrollii)
parametreleri tarafindan belirlenen degere ¢ikmasi igin
gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904 MOTOR KONT
MODU parametresi tarafindan segilir.
Bkz. 2202 HIZLANMA RAMP 1 parametresi.
Hizlanma siiresi 2 ayni zamanda joglama hizlanma suresi
olarak da kullanilir. Bkz. 7070 JOGLAMA SEC parametresi.
0,0...1800,0 s Zaman 1=0,1s
2206 YAVASLAMA Yavaglama siiresi 2'yi, yani hizin 2008 MAKSIMUM FREK (60,0 s
SURESI 2 (skaler kontrolli) / 2002 MAX HIZ (vektdr kontrollii) para-
metreleri tarafindan belirlenen degerden sifira dismesi igin
gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904 MOTOR KONT
MODU parametresi tarafindan segilir.
Bkz. 2203 YAVASLAMA SURESI 1 parametresi.
Yavaglama suresi 2 ayni zamanda joglama yavaglama
siresi olarak da kullanilir. Bkz. 1070 JOGLAMA SEC
parametresi.
0,0...1800,0 s Zaman 1=0,1s
2207 RAMPA SEKLI 2 |Hizlanmalyavaglama rampasinin 2. seklini seger. Fonksiyon |0,0 =
acil stop sirasinda devre digi birakilir. LINEER
Joglama sirasinda parametre degeri sifir olarak ayarlanir
(yani dogrusal rampa). Bkz. 7070 JOGLAMA SEC.
0,0 = LINEER Bkz. 2204 RAMPA SEKLI 1 parametresi. 1=0,1s
0,1...1000,0 s
2208 ACIL YAV Acil stop etkinlestirildiginde strlcinin durdurulma suresini |{1,0 s
ZAMANI tanimlar. Bkz. 2109 ACIL STOP SECIMi parametresi.
0,0...1800,0 s Zaman 1=0,1s
2209 RAMPA GIRISI 0|Kullanilan yavaglama rampasi ile hizi 0'a zorlamak igin SECIL-
kontrol tanimlar (bkz. 2203 YAVASLAMA SURESI 1 ve 2206 | MEDI
YAVASLAMA SURESI 2 parametreleri).
SECILMEDI Segilmedi 0
DI1 DI1 dijital girisi. DI1 dijital girigini hizi sifira zorlamak igin 1
kontrol olarak tanimlar.
« Dijital giriglerin etkinlestiriimesi, hizi sifira zorlar ve bunu
ardindan hiz sifirda kalir.
« Dijital girisin devre disi birakilmasi: hiz kontroli normal
galismasina geri doner.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
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HABERLESME |Komut word 1’in 13 bitini hizi sifira zorlamak igin kontrol 7
olarak tanimlar. Komut word 1 fieldbus haberlesme yoluyla
saglanir (0301 parametresi).

1
=N

DI1(INV) Ters dijital giris DI1. Ters dijital giris DI1'i hizi sifira zorlamak
icin kontrol olarak tanimlar.

« Dijital giris devre disi birakildiginda hiz sifira zorlanir.

« Dijital girisin etkinlestiriimesi: hiz kontroll normal
calismasini strdirdr.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. 2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. 4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. 5

23 HIZ KONTROLU Hiz kontrol cihazi degiskenleri. Bkz. bolim Hiz kontrol
cihazi ayari, sayfa 144.

Not: Bu parametreler, skaler kontrolde surtici ¢alismasini
etkilemez, 6rnegin, 9904 MOTOR KONT MODU parametresi
SKALER: FREK olarak ayarlandiginda.

2301 ORANSAL Hiz kontrol cihazi igin géreceli kazanci tanimlar. Yiksek 5,00
KAZANG kazang hizda salinim meydana getirebilir.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikisini gosterir.
% Kazang = K, =1
T,= Integral suresi = 0
Hata Tp= Turev slresi = 0

degeri
I
. Kontrol cihazi
Kogltlz?slclb: l / cikisi e= He;ta
Ky e degeri
1 >t

Not: Kazanimin otomatik olarak ayarlanmasi igin, autotune
olusturma iglevini kullanin (2305 AUTOTUNE YAP
parametresi).

0,00...200,00 Kazang 1=0,01
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2302 ENTEGRAL
SURE
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Aciklama

Hiz kontrol cihazi igin bir entegral sire tanimlar. Entegral
slire, kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabitken degisme
oranini tanimlar. Entegral sire kisaldik¢a surekli hata dege-
rinin dlzeltiimesi de hizlanir. Entegral sirenin gok kisa
olmasi kontrolu dengesiz hale getirir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi gikisini gosterir.

0,

Kontrol cihazi ¢ikisi

Kazang = K, = 1
T = Integralps[]resi >0
Tp= Tlrev siresi = 0

e = Hata degeri

»

Not: Entegrasyon suresinin otomatik olarak ayarlanmasi
icin, autotune olusturma islevini kullanin (2305 AUTOTUNE
YAP parametresi).

Def/FbEq
0,50s

0,00...600,00 s

Zaman

1=0,01
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Tiim parametreler
Ad/Deger
2303 TUREV SURE

Aciklama
Hiz kontrol cihazi igin tlrev siresini tanimlar. Hata degeri

degistiginde tiirev alma kontrol cihazi gikigini gliglendirir.
Turev suresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz
kontrol cihazi gikisi o kadar ¢ok giglendirilir. EGer tirev
suresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi,

yoksa PID kontrol cihazi olarak galigir.

Tdurev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini
sadlar.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi gikigini gdsterir.

,,,,,, “ -
Kontrol
Ko Tp - % ! cihazi gikisi
s | Ky-e 7 Hata
e '/degen
L, ______
|
Kp-e | e = Hata degeri
‘ -
Ty
Kazang K, =1

Integralpsure5| >0
TD— Tirev siresi =0
T,.= Ornekleme siiresi = 2 ms
Ae = |ki 6rnek arasi hata degerindeki degisim

Def/FbEq

0ms

0...10000 ms

Zaman

1=1ms
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

2304 KALKIS KOMP |Hizlanmal/(yavaslama) kompanzasyonu igin tirev stresini  |0,00 s
tanimlar. Hizlanma sirasindaki ataleti kompanze etmek igin
hiz kontrol cihazi ¢ikisina referansin bir tirevi eklenir. Tirev
alma prensibi 2303 TUREV SURE parametresi igin agiklan-
mistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve
sirilen makinenin mekanik stre sabitleri toplaminin %50-
%100’G arasinda bir degere ayarlayin. (Hiz kontrol cihazi
Otomatik Ince Ayar galismasi bunu otomatik olarak yapar,
bkz: .2305 AUTOTUNE YAP parametresi.)

Asagidaki sekil ylksek atalete sahip bir yluk, rampa
boyunca hizlandirildiginda meydana gelen hiz tepkilerini

gosterir.
Hizlanma Hizlanma
kompanzasyonu yok kompanzasyonu var
% % -

— = Hiz referansi

— Gergek hiz
0,00...600,00 s |Zaman 1=0,01
s
2305 AUTOTUNE Hiz kontrol cihazinin otomatik ince ayarini start eder. KAPALI
YAP Talimatlar:
* Motoru nominal hiz degerinin %20-40’si kadar olan sabit
hizda gahstirin.
» Autotuning parametresini 2305’den ACIK konumuna
getirin.
Not: Motor ylikii motora baglanmalidir.
KAPALI ince ayarlama yok 0
ACIK Hiz kontrol cihazinin ince ayarini aktiflestirir. Striict 1

* motoru hizlandirir.

» oransal kazang, entegral siresi ve hizlanma kompanzas-
yonu igin degerleri hesaplar (2307 ORANSAL KAZANC,
2302 ENTEGRAL SURE ve 2304 KALKIS KOMP para-
metre degerleri).

Ayar otomatik olarak KAPALI seklinde degistirilir.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
24 MOMENT Moment kontrol degiskenleri
KONTROL
2401 MOMENT Moment referansi yukari rampa suresini tanimlar; érnegin, (0,00 s
RAMPA YUK referansin sifirdan nominal motor momentine artmasi igin
gegen minimum sure.
0,00...120,00 s |Zaman 1=0,01
]
2402 MOMENT _  |Moment referansi asagi rampa suresini tanimlar, 6rnegin 0,00s
RAMPA ASAGI  |referansin nominal motor momentinden sifira diismesi igin
gecen minimum sure.
0,00...120,00 s |Zaman 1=0,01
]
25 KRITIK HIZLAR Sdrlcunin galisma izninin olmadigi hiz bantlari arahgr.
2501 KRITIK HIZ Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. KAPALI
SECIM Kritik hiz islevi belirli hiz araliklarindan kaginir.
Ornek: Bir fan, 18 - 23 Hz ve 46 - 52 Hz araliklarinda olan
titresimlere sahiptir. Strdcunin titresim hiz araliklarini
gecmesini saglamak igin:
« Kiritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirin.
« Kiritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi
ayarlayin.
fg|k|§ (Hz)
A
1 |Par. 2502 =18 Hz
521 2 |Par. 2503 = 23 Hz
46 |- - - - - - - : 3 |Par. 2504 = 46 Hz
23 ' 4 |Par. 2505 =52 Hz
18- - ‘
— » freferans (H2)
1.2 3 4
KAPALI Aktif degil 0
ON Aktif 1
2502 KRITIK HIZ 1 Kritik hiz/frekans araligi 1 igcin minimum limiti tanimlar. 0,0Hz/
ALT 1 rpm
0,0...599,0 Hz/ |Rpm limiti. 9904 MOTOR KONT MODU parametresinin 1=
0...30000 rpm  |degeri SKALER: FREK ise limit Hz cinsindendir. Deger 0,1 Hz/
maksimumun (izerinde olamaz (2503 KRITIK HIZ 1 UST |1 rpm
parametresi).
2503 KRITIK HIZ 1 Kritik hiz/frekans araligi 1 icin maksimum limiti tanimlar. 0,0Hz/

usT

1 rpm
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
0,0...599,0 Hz/ |Rpm limiti. 9904 MOTOR KONT MODU parametresinin 1=
0...30000 rpm degeri SKALER: FREK ise limit Hz cinsindendir. Deger 0,1Hz/

minimumun altinda olamaz (2502 KRITIK HIZ 1 ALT 1rpm
parametresi).

2504 KRITIK HIZ 2 Bkz. 2502 KRITIK HIZ 1 ALT parametresi. 0,0 Hz/
ALT 1 rpm
0,0...599,0 Hz / |Bkz. parametre 2502. 1=
0...30000 rpm 0,1Hz/

1 rpm
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
2505 KRITIK HIZ 2 Bkz. 2503 KRITIK HIZ 1 UST parametresi. 0,0 Hz/
UST 1 rpm
0,0...599,0 Hz / |Bkz. parametre 2503. 1=
0...30000 rpm 0.1 Hz/
1 rpm
2506 KRITIK HIZ 3 Bkz. 2502 KRITIK HIZ 1 ALT parametresi. 0,0 Hz/
ALT 1 rpm
0,0...599,0 Hz / |Bkz. parametre 2502. 1=
0...30000 rpm 0.1 Hz/
1 rpm
2507 KRITIKHIZ 3 Bkz. 2503 KRITIK HIZ 1 UST parametresi. 0,0 Hz/
UST 1 rpm
0,0...599,0 Hz/ |Bkz. parametre 2503. 1=
0...30000 rpm 0.1 Hz/
1 rpm
26 MOTOR CONTROL | Motor kontrol degiskenleri
2601 AKI AkI optimizasyonu fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. KAPALI
OPTIMIZASYON | Ak optimizasyonu, surticli nominal ylkun altinda ¢alisirken
motor gurultu seviyesini ve toplam eneriji tuketimini azaltir.
Toplam verimlilik (Motor ve surtictiniin), yik momentine ve
hiza bagli olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir. Bu fonksi-
yonun dezavantaji, stricinun dinamik performansinin
zayiflamasidir.
KAPALI Aktif degil 0
ON Aktif 1
2602 AKI FRENLEME |[Aki frenleme fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. Bkz. KAPALI
bélim Ak frenleme, sayfa 140.
KAPALI Aktif degil 0
MODERATE Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaglama suresi |1
tam frenlemeye gore daha uzundur. Orta mod her zaman
sabit miknatisli motor segimi ve vektdr kontrollyle birlikte
kullanihr.
FULL Maksimum frenleme glci. Neredeyse mevcut tim akim, 2

mekanik frenleme enerijisini motorda termal enerjiye
déndstirmek igin kullantlir.
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2603 IR KOMP GER |Sifir hizda cikis gerilimi yikseltmeyi tanimlar (IR kompan- | Tipe gére
zasyonu). Yiksek kirilma momenti kullanilan ancak vektor | degisir
kontroll uygulanamayan uygulamalarda faydahdir.

Asirt 1Isinmay1 6nlemek igin IR kompanzasyon gerilimini
mumkin oldugu kadar dusuk ayarlayin.

Not: Fonksiyon yalnizca 9904 MOTOR KONT MODU ayari
SKALER: FREK iken kullanilabilir.

Asagidaki sekilde IR kompanzasyonu gdsterilir.

Tipik IR kompanzasyon degerleri

Pn (kW) [0,37]0,75]2,2 [4,0]7,5
200...240 V birimler

IR comp (V) [84 [7.,7 56 [84|N/A
380...480 V birimler

IRcomp (V) [14 [14 [56 [84]7

A Motor
gerilimi

A A = IR kompanze edilmis
: B = Kompanze edilmemis

2603 |

.- B |

‘ » f(Hz)
2604
0,0...100,0 V Gerilim yikseltimi 1=0,1V

2604 IR KOMP FREK |IR kompanzasyonunun 0 V oldugu frekansi tanimlar. Para- |80%
metre igin sekle bakin 2603 IR KOMP GER

Not: 2605 U/F ORANI parametresi KUL TANIMLI seklinde

ayarlanmis ise, bu parametre aktif degildir. IR kompanzas-

yon frekansi 2670 KUL TANIMLI U1 parametresi tarafindan

belirlenir.
%0...%100 Motor frekansinin yiizdesi olan deger = %1
2605 U/F ORANI Alan zayiflama noktasinin altindaki gerilim/frekans (U/f) LINEER
oranini seger. Sadece skaler kontrol igin.
LINEER Sabit moment uygulamalari igin dogrusal oran. 1
KARESEL Santriflijli pompa ve fan uygulamalari igin karesel oran. 2

Karesel U/f oraniyla gurdlti seviyesi, birgcok galisma frekan-
sinda daha dusuktur. Sabit miknatisli senkron motorlar icin
tavsiye edilmez.

KUL TANIMLI 2610...2618 parametreleri tarafindan belirlenen 6zel oran. |3
Bkz. bélim Ozel U/f orani, sayfa 143.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
2606 ANAHTARLAMA |Siriictinin anahtarlama frekansini tanimlar. Daha yiiksek |4 kHz
FREK anahtarlama frekansi daha az isitsel guriltiyle sonuglanir.
Coklu motorlu sistemlerde anahtarlama frekansini varsayilan
degerinden degistirmeyin.
Ayrica bkz. parametre 2607 ANAH FREK KONT ve bélim
Anahtarlama frekansi deger kaybi, 12N, sayfa 378.
4 kHz Anahtarlama frekansini 4 kHz'e ayarlar. =
8 kHz Anahtarlama frekansini 8 kHz'e ayarlar. 1 kHz
12 kHz Anahtarlama frekansini 12 kHz'e ayarlar.
16 kHz Anahtarlama frekansini 16 kHz'e ayarlar.
2607 ANAH FREK Anahtarlama frekansi igin kontrol ydntemini seger. 2606 ON
KONT ANAHTARLAMA FREK parametresi 4 kHz ise segimin (LOAD)
higbir etkisi bulunmaz.
ACIK Sirtct maksimum akiminin degeri, segili anahtarlama 1

frekansina gore otomatik olarak dusurdlur (bkz. 2607 ANAH
FREK KONT parametresi ve bolim Anahtarlama frekansi
degder kaybi, 12N, sayfa 378) ve surlcu sicakligina gére
uyarlanir.

Maksimum performansla 6zel bir anahtarlama frekansi
gerektiginde bu segenegin kullaniimasi tavsiye edilir.

fow Sinirk

16 kHz]

Sdricu
sicakligi

AkHz| -t

» T
*

80...100 °C * 100...120 °

* Sicaklik, stricu ¢ikis frekansina baglidir.
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ON (LOAD)
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Aciklama
Start sirasinda maksimum ¢ikis kazanmak igin suriict 4
kHz anahtarlama frekansiyla galistirilir. Devreye alma son-
rasinda, akim veya sicaklik izin verirse anahtarlama fre-
kansi segili degere dogru kontrol edilir (2607 ANAH FREK
KONT parametresi).
Bu segim, uyarlanabilir anahtarlama frekansi kontrolu
saglar. Uyarlama, ¢ikis performansini bazi durumlarda
dasdurebilir.
fsw Stnirk

16 kHz|

Surtci akimi
In
Sdricu sicakhgi

4kHz| L

» T
80...100 °C * 100...120 °C *
%50 ** %100 **

* Sicaklik, suriict ¢ikis frekansina baghdir.

** Gergek ylke bagl olarak her bir anahtarlama frekan-
sinda kisa sureli agir yuklemeye izin verilir.

Def/FbEq
2

UZUN KABLO

Anahtarlama frekansini 4 kHz'e sabitler ve minimum puls
suresini etkinlestirmeyi uzatarak daha uzun kablolarin
kullaniimasini saglar.

2608 KAYMA KOMP
ORANI

Motor kayma kompanzasyon kontrolu igin kayma kazancini
tanimlar. %100, tam kayma kompanzasyonu demektir, %0
kayma kompanzasyonu yok demektir. Tam kayma kompan-
zasyonuna ragmen statik bir hata oldugu tespit edilmisse
baska degerler kullanilabilir.

Not: Sadece skaler kontrolde kullanilabilir (6rnegin, 9904
MOTOR KONT MODU ayari SKALER: FREK oldugunda).
Ornek: Siriiciiye 35 Hz sabit hiz referansi verilir. Tam
kayma kompanzasyonuna (KAYMA KOMP ORANI = %100)
ragmen, motor ekseninden manuel olarak yapilan bir
takometre 6lgimi 34 Hz hiz degeri verir. Statik hiz hatasi
35 Hz - 34 Hz = 1 Hz'dir. Hatay1 kompanse etmek igin
kayma kazanci arttiriimahdir.

% 0

%0...%200

Kayma kazanci

=%1
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2609 GURULTU Giiriiltii azaltma fonksiyonunu devreye alir. Giiriltii azaltma, | DEVRE
AZALT akustik motor sesini tek bir tonlu frekansa vererek disuk DISI
tepe degerli guriltd yodunlugu olusturmak yerine bir dizi BIRAK
farkl frekanslara dagitir. Rastgele bilesenin ortalamasi 0
HZz'dir ve 2606 ANAHTARLAMA FREK parametresi
tarafindan ayarlanan anahtarlama frekansina eklenir.
Not: 2606 ANAHTARLAMA FREK parametresi 16 kHz
olarak ayarlandiginda parametrenin etkisi yoktur.
DEVRE DISI Pasif 0
BIRAK
ETKINLESTIR |izin verildi 1
2610 KUL TANIMLI Ozel U egrisinin 2611 KUL TANIMLI F1 parametresi %19 Uy
U1 tarafindan belirlenen frekanstaki ilk gerilimini belirler. Bkz.
bélim Ozel U/f orani, sayfa 143.
Un V'nin Gerilim 1=1V
%0...%120'si
2611 KUL TANIMLI F1|Ozel U/f egrisinin ilk frekans noktasini belirler. 10,0 Hz
0,0...599,0 Hz  |Frekans =
0,1 Hz
2612 KUL TANIMLI Ozel UK egrisinin 2613 KUL TANIMLI F2 parametresi %38 Uy
u2 tarafindan belirlenen frekanstaki ikinci gerilimini belirler.
Bkz. boliim Ozel U/f orani, sayfa 143.
Un Vnin Gerilim 1=1V
%0...%120'si
2613 KUL TANIMLI F2|Ozel U/f egrisinin ikinci frekans noktasini belirler. 20,0 Hz
0,0...599,0 Hz  |Frekans 1=
0,1 Hz
2614 KUL TANIMLI Ozel U/f egrisinin 2615 KUL TANIMLI F3 parametresi %47,5
us tarafindan belirlenen frekanstaki Gglinct gerilimini belirler. | Uy
Bkz. bolim Ozel U/f orani, sayfa 143.
Uy Vnin Gerilim 1=1V
%0...%120'si
2615 KUL TANIMLI F3|Ozel U/f egrisinin Ggiinci frekans noktasini belirler. 25,0 Hz
0,0...599,0 Hz  |Frekans =
0,1 Hz
2616 KUL TANIMLI Ozel U/f egrisinin 2617 KUL TANIMLI F4 parametresi %76 Uy
U4 tarafindan belirlenen frekanstaki dérdiinct gerilimini belirler.
Bkz. bolim Ozel U/f orani, sayfa 143.
Un V'nin Gerilim 1=1V
%0...%120'si
2617 KUL TANIMLI F4|Ozel U/f egrisinin dérdiincii frekans noktasini belirler. 40,0 Hz
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0,0...599,0 Hz  |Frekans 1=
0,1 Hz
2618 FW GERILIM Frekans motor nominal frekansina esit ya da daha yliksek |%95 Uy
oldugunda U/f egrisinin gerilimini belirler (9907 MOTOR
NOM FREK). Bkz. béliim Ozel U/f orani, sayfa 143.
Uy Vnin Gerilim 1=1V
%0...%120'si
2619 DC o DC gerilim dengeleyiciyi etkinlestirir veya devre disi birakir. | DEVRE
SABITLEYICI DC dengeleyici, suriicii DC barasinda motor yiikii veya DISI
zayif besleme sebekesi nedeniyle ortaya ¢ikan olasi gerilim | BIRAK
dalgalanmalarini 6nlemek igin kullanilir. Gerilim dalgalan-
mas! durumunda suricu, DC bara gerilimini ve bdylece yik
moment salinimini dengelemek icin frekans referansini
ayarlar.
DEVRE DISI Pasif 0
BIRAK
ETKINLESTIR |izin verildi 1
2621 YUMUSAK Dusilik hizlarda cebri akim vektér dénme modunu seger. HAYIR
KALKIS Sorunsuz galisma modu segildiginde hizianma orani, hiz-
lanma ve yavaglama rampa sureleriyle sinirlanir (2202 ve
2203 parametreleri). Sabit miknatisli senkron motor tarafin-
dan yonlendirilen prosesin yliksek ataleti varsa yavas
rampa sureleri tavsiye edilir.
Sadece sabit miknatisli senkron motorlarda kullanilabilir
(bkz. bolim Ekler: Sabit miknatisli senkron motorlar
(PMSM)).
HAYIR Pasif 0
EVET Frekans yumusak kalkis frekansinin altinda oldugunda her |1
zaman etkinlestirilir (2623 YUMUSAK KALKIS F paramet-
resi).
SADECE Sadece motor start edilirken yumusak kalkis frekansinin 2
KALKIS altinda etkinlestirilir (2623 YUMUSAK KALKIS F paramet-
resi).
2622 YUMUSAK Dusuk hizlardaki gegerli vektor ddnmesinde kullanilan akim. [50%
KALKIS | Uygulama yiiksek gekme momentine gerek duyuyorsa
sorunsuz galistirma akimini yukseltin. Motor safti oynama-
sinin minimuma indirilmesi gerekiyorsa sorunsuz ¢aligtirma
akimini azaltin. Dogru moment kontroll, gegerli vektor
dénme modunda kullanilamaz.
Sadece sabit miknatish senkron motorlarda kullanilabilir (bkz.
bolim Ekler: Sabit miknatisli senkron motorlar (PMSM)).
%10...%100 Nominal motor akiminin yizdesi olan deger = %1
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2623 YUMUSAK Gegerli vektér donmesinin kullanildidi ¢ikis frekansi. %10
KALKIS F Sadece sabit miknatisli senkron motorlarda kullanilabilir (bkz.
bolim Ekler: Sabit miknatisli senkron motorlar (PMSM)).
%2...%100 Motor nominal frekansinin yiizdesi olan deger 1=%1
2624 YUMUSAK | Yumusak kalkis 6zelliginin aktif oldugu maksimum siire. Os
KALKIS SURESI | Deger 0 (varsayilan) olarak ayarlandiginda, yumusak kalkis
suresi sinirlamasi etkinlestiriimez.
0,0...100,0 s Saniye cinsinden maksimum sure 1=1s
2626 HIZ TAH BA Hiz tahmini bant genisligi trimleme. % 0
TRIM Sadece vektor:hiz ve vektér:moment modlarinda etkilidir.
Hiz tahmini ¢ok dinamik olarak trimlenmistir. Strliici komp-
resorler, pompalar ve fanlar gibi dinamik olmayan yuklerle
birlikte kullanildiginda, bu degisken daha yuksek bir degere
trimlenebilir.
%0...%20 Hiz tahmini bant genigligi 1=%1
29 BAKIM TRIGGER |Bakim mandallari
2901 SOGUT FAN Sirtcinin sogutma fani galisma siiresi sayaci igin tetik- 0,0 kh
TETIK leme noktasini belirler. Deger parametre 2902 SOGUT FAN
GERCEK degeri ile kargilastirilir.
0,0...6553,5 kh |Sure. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici 1=
devre disi birakilir. 0,1 kh
2902 SOGUT FAN Sogutma faninin galisma suresi sayaci i¢in gegek degeri 0,0 kh
GERCEK belirler. Parametre 2907 SOGUT FAN TETIK sifir disinda
bir degere ayarlandiginda sayag galigir. Sayacin gergek
degeri 2901 parametresi tarafindan belirlenen degeri asti-
ginda, panelde bir bakim uyarisi gériintilenir.
0,0...6553,5 kh | Sure. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. =
0,1 kh
2903 DONUS TETIK |Motor devri sayaci tetikleme noktasini belirler. Deger 0 Mrev
parametre 2904 DONUS GERCEK degeri ile kargilagtirilir.
0...65535 Mrev |Milyon devir. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa =
tetikleyici devre digi birakilir. 1 Mrev
2904 DONUS Motor devri sayaci gergek degeri belirler. Parametre 2903 |0 Mrev
GERCEK DONUS TETIK sifir disinda bir degere ayarlandiginda
sayag galigir. Sayacin gergek degeri 2903 parametresi
tarafindan belirlenen degeri astiginda, panelde bir bakim
uyarisi géruntdlenir.
0...65535 Mrev |Milyon devir. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. =
1 Mrev
2905 CALIS SURE Sdrlcunun galisma suresi sayaci igin tetikleme noktasini 0.0 kh
TETIK

belirler. Deger parametre 2906 CLS SURE GERCEK degeri
ile kargilastirilir.
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0,0...6553,5 kh |Sure. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici 1=
devre disi birakilir. 0,1 kh
2906 GLS SURE Sdricinin galisma suresi sayaci icin gegek degeri belirler. |0.0 kh
GERCEK Parametre 2905 CALIS SURE TETIK sifir disinda bir
degere ayarlandidinda sayac galisir. Sayacin gergek degeri
2905 parametresi tarafindan belirlenen degeri astiginda,
panelde bir bakim uyarisi géruntilenir.
0,0...6553,5 kh |Sure. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. =
0,1 kh
2907 KUL MWh Siricinin gug tuketimi sayaci igin tetikleme noktasini 0,0 MWh
TETIK belirler. Deger parametre 2908 KUL MWh GERCEK degeri
ile karsilastirihr.
0.0... Megawatt saat. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa 1=0/1
6553,5 MWh tetikleyici devre digi birakilir. MWh
2908 KUL MWh Siriicl glg tiketimi degerinin gergek degerini belirler. 0,0 MWh
GERCEK Parametre 2907 KUL MWh TETIK sifir disinda bir degere
ayarlandiginda sayag calisir. Sayacin gercek degeri 2907
parametresi tarafindan belirlenen degeri astiginda, panelde
bir bakim uyarisi gértntulenir.
00.0... Megawatt saat. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1
6553,5 MWh MWh
30 HATA Programlanabilir koruma fonksiyonlari
FONKSIYONLARI
3001 AI<MIN_ Eger analog girig (Al) sinyali hata limitleri altina diigerse ve |SECIL-
FONKSIYON Al MEDI
+ aktif referans kaynagi (11 REFERANS SECIMI) olarak
kullanilirsa
» proses veya harici PID kontrol6rleri geri beslemesi veya
set degeri kaynagi (grup 40 PROSES PID GRUBU 1, 41
PROSES PID GRUBU 2 veya 42 HARICI / TRIM PID)
olarak kullaniliyorsa ve ilgili PID kontrolori aktifse siriicl
tepkisini tanimlar.
3021 Al1 HATA LIMIT ve 3022 Al2 HATA LIMIT hata
limitlerini belirler.
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
HATA Al1 KAYIP (0007) | Al2 KAYIP (0008) hatasinda stricl 1

acilir ve motor serbest durug yapar. Hata limiti 3021 Al1
HATA LIMIT | 3022 Al2 HATA LIMIT parametresi tarafindan
tanimlanir.
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SABIT HIZ7

Aciklama

Surlicti Al1 KAYIP (2006) | Al2 KAYIP (2007) alarmini olustu-
rur ve hizi, 1208 SABIT HIZ 7 parametresi tarafindan tanim-
lanan degere ayarlar. Alarm limiti 3021 Al1 HATA LIMIT |
3022 Al2 HATA LIMIT parametresi tarafindan tanimlanir.
A UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir durumda

calismaya devam etmenin glvenli oldugundan emin
olun.

Def/FbEq
2

SON HIZ

Surticu, Al1 KAYIP (2006) | Al2 KAYIP (2007) alarmi uretir
ve hizi, surlcunln galistigi seviyede dondurur. Hiz, son 10
saniye lzerinden hesaplanan ortalama hiza gére belirlenir.
Alarm limiti 3021 Al1 HATA LIMIT | 3022 Al2 HATA LIMIT
parametresi tarafindan tanimlanir.

UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir

durumda galismaya devam etmenin glivenli
oldugundan emin olun.

3002

PANEL HAB
HATASI

Sdricunun bir kontrol panel haberlesme kesilmesine nasil
tepki verecegini seger.

Not: iki harici kontrol konumundan biri aktif ve start, stop
ve/veya yon kontrol paneli Gzerinden oldugunda — 1001
HAR1 KOMUTLAR | 1002 HAR2 KOMUTLAR = 8 (TUS
TAKIMI) — siiriicli, son hiz veya parametre 1208 SABIT HIZ
7 degeri yerine harici kontrol konumlarinin
konfigurasyonuna gore hiz referansini takip eder.

HATA

HATA

Siirtici PANEL KAYIP (0010) hatasinda agilir ve motor
serbest durus yapar.

SABITHIZ 7

Suruct PANEL KAYIP (2008) alarmi olugturur ve hizi, 1208
SABIT HIZ 7 parametresi tarafindan tanimlanan hiza ayarlar.
UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda
calismaya devam etmenin glvenli oldugundan emin
olun.

SON HIz

Surict PANEL KAYIP (2008) alarmi Uretir ve hizi, strici-
nun galistigr seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye tzerin-
den hesaplanan ortalama hiza goére belirlenir.
UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda
calismaya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.

3003

HARICI HATA 1

Harici bir hata 1 sinyali igin bir arayiiz seger.

SECIL-
MEDI

SEGILMEDI

Segcilmedi

DI1

DI1 dijital girisi Gzerinden harici hata gostergesi.
1 = HARICI HATA 1 (0014) degerinde hata agmasi. Motor
serbest durus yapar. 0 = Harici hata yok.

DI2

Bkz. DI1 segimi.

DI3

Bkz. DI1 segimi.
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Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden harici hata gostergesi. -1
0 = HARICI HATA 1 (0014) degerinde hata agmasi. Motor
serbest durus yapar. 1 = Harici hata yok.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
3004 HARICI HATA 2 |Harici bir hata 2 sinyali icin bir arayiiz seger. SECIL-
MEDI
Bkz. parametre 3003 HARICI HATA 1.
3005 MOT TERMIK Motorda asiri 1Isinma tespit edildiginde sirtclinun nasil tepki | HATA
KOR verecegini secer.
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
HATA Sicaklik 110 °C'yi astiginda surlicti, MOT ASIR SICAK 1
(0009) hatasinda agilir ve motor serbest durus gergeklesti-
rir.
ALARM Motor sicakligi 90 °C'yi astiginda siiriici MOTOR SICAKLIGI |2
(2010) alarmini Uretir.
3006 MOT TERM Motor termik modeli igin termik siire sabitini tanimlar; yani |500 s
ZAM motor sicakliginin sabit yiik altinda nominal sicakiigin
%63'lne ulagsma suresini.
NEMA sinifi motorlar igin UL sartlarina gore 1sil koruma igin
yaklasik hesaplama yapin: Motor termik stiresi = 35 - t6. t6
(saniye cinsinden), motorun nominal akim degerinin alti
katinda glvenli bir sekilde calisabilecedi sire olarak motor
Ureticisi tarafindan belirlenmistir.
Sinif 10 agma egrisi igin 1sil sure 350 sn, Sinif 20 agma
egrisi icin 700 sn ve Sinif 30 agma egrisi i¢in ise 1050 sn'dir.
Motor yiikii A
t
Sicaklik artigi ‘ :
%100 — - -
%631 — — — — f:
|
I t
Par. 3006
256...9999 s Zaman sabiti 1=1s




252 Gergek sinyal ve parametreler

Tiim parametreler
No. Ad/Deger

3007 MOT YUK
EGRISI

Aciklama

Yk egrisini 3008 SIFIR HIZ YUKU ve 3009 KIRILMA NOK
FREK parametreleriyle birlikte tanimlar.

Sabit akim, parametre 9906 MOTOR NOM AKIM degerinin
%127'sini agtiginda, varsayilan deger %100 ile motor asiri
yuk korumasi calismaktadir.

Varsayilan asir yiklenebilirlik, motor Ureticilerinin genellikle
30 °C (86 °F) ortam sicakliginin ve 1000 m (3300 ft)
yuksekligin altinda izin verdigi seviye ile aynidir. Ortam
sicakligi 30 °C'yi (86 °F) astiginda veya kurulum ylksekligi
1000 m'nin (3300 ft) Gzerinde oldugunda, parametre 3007
degerini motor Ureticisinin énerisine gore dusurun.

Ornek: Sabit koruma seviyesi nominal motor akiminin
%115'i olmaliysa, parametre 3007 degerini %91'e ayarlayin
(= 115/127-%100).

Cikis akimi ile iligkili (%)

150 } 9906 MOTOR NOM AKIM

Par. 3007 100=4+- — — — — — —
%127 /—

|

Par. 3008 50 - [

f

Par. 3009

Def/FbEq
%100

%50...%150

Nominal motor akimiyla iligkili olarak izin verilen surekli
motor yuku

1=%1

3008 SIFIR HIZ YUKU

Yiik egrisini 3007 MOT YUK EGRISI ve 3009 KIRILMA
NOK FREK parametreleriyle birlikte tanimlar.

70%

%25...%150

Nominal motor akiminin bir ylizdesi olarak sifir hizda izin
verilen surekli motor yuku

= %1




Tim parametreler

Gergek sinyal ve parametreler 253

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
3009 KIRILMA NOK |Yiik egrisini 3007 MOT YUK EGRISI ve 3008 SIFIR HIZ 35 Hz
FREK YUKU parametreleriyle birlikte tanimlar.
Ornek: 3006...3008 parametreleri hazir degerlerdeyken
termik koruma agma sureleri.
Io = Cikig akimi
I = Nominal motor akimi
% = Cikis frekansi
fark = Kirllima noktasi frekansi
Io/In A= Agma zamani
A

3,5 1 ¢

3,0 1 ‘ 60s

25 : 20s

2,0 1

1,5 1

1,0 1

0,5 1 ‘

0 : : : : : : >
0 02 04 06 08 10 1.2
1...250 Hz %100 yukte siricu ¢ikis frekansi 1=1Hz
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3010 SIKISMA FONK |Siiriiciiniin bir motor sikisma durumuna nasil tepki gdstere- | SECIL-
cegini seger. Siiriicli, 3012 SIKISMA SURESI parametresi |MEDI
tarafindan ayarlanan sureden daha uzun olarak sikisma
bélgesinde calistirildiysa koruma etkinlesir.
Vektdr kontroliinde kullanici tarafindan tanimlanan limit =
2017 MAX MOMENT 1/ 2018 MAX MOMENT 2 (pozitif ve
negatif momentler igin gegerlidir).
Skaler kontrolde kullanici tarafindan tanimlanan limit = 2003
MAX AKIM.
Kontrol modu 9904 MOTOR KONT MODU parametresi
tarafindan segilir.
Moment (%) /'
Akim (A) Sikisma
bolgesi
0.95 - Kullanici tarafindan
belirlenen limit ‘
|
|
|
I f
Par. 3011
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
FAULT Surtci MOTOR STALL (0012) hatasinda agilir ve motor 1
serbest durus yapar.
ALARM Surtci bir alarm tretir MOTOR STALL (2012). 2
3011 SIKISMA FREK |[Sikisma fonksiyonu igin frekans limitini tanimlar. Bkz. 3070 |20,0 Hz
SIKISMA FONK parametresi.
0,5...50,0 Hz Frekans 1=
0,1 Hz
3012 SIKISMA Sikigma fonksiyonunun stresini tanimlar. Bkz. 3010 20s
SURESI SIKISMA FONK parametresi.
1...400 s Zaman 1=1s
3013 DUSUK YUK Siiriictiniin diisiik yiike nasil tepki verecegini seger. Koruma | SECIL-
FONK asagidaki durumlarda devreye girer: MEDI
+ motor momenti 3015 DUSUK YUK EGRISI parametresi
tarafindan segilen egrinin altina dugerse,
« cikis frekansi nominal motor frekansinin %10’'undan daha
fazlaysa ve,
« yukaridaki kosullar 3074 DUSUK YUK SURESI paramet-
resi tarafindan ayarlanan siireden daha uzun bir stredir
gegcerli ise.
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
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HATA Siirlicti DUSUK YUKLENME (0017) hatasinda agllir ve 1
motor serbest durus yapar.

Not: Parametre degerini yalnizca ID Run gergeklestirildik-
ten sonra HATA olarak ayarlayin! Eger HATA segilirse
siiriicti, ID Run sirasinda DUSUK YUKLENME hatasi olus-

turabilir.
ALARM Siiriicii bir alarm uretir DUSUK YUKLENME (2011). 2
3014 DUSUK YUK Dustik yiik fonksiyonunun zaman sinirini tanimlar. Bkz. 20s
SURESI 3013 DUSUK YUK FONK parametresi.
10...400 s Zaman siniri 1=1s
3015 DUSUK YUK Dusiik yiik fonksiyonu igin yik egrisini seger. Bkz. 3013 1
EGRISI DUSUK YUK FONK parametresi.

Ty = motorun nominal momenti

T fn = motorun nominal frekansi (9907)
M

0,
(%) Dustk yik egri turleri

" ®

i %70
N @

. %50

40
i %30
20
O T T T T T T f
N 24 - fy
1...5 Sekildeki yik egri tipi 1=

3016 BESLEME FAZI |Sirlcunin, besleme fazi kayiplarina, 6rnegin DC gerilim HATA
dalgalanmasi asiri olursa nasil tepki verecegini belirler.

HATA DC gerilim dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'GniG |0
gectiginde suricl, BESLEME FAZI (0022) hatasinda agilir
ve motor serbest durus gercgeklestirir.

LIMIT/ALARM DC gerilimi dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'GnG |1
gectiginde siiriicii ¢ikis akimi sinirlandirilir ve GIRIS FAZ
KAYBI (2026) alarmi Uretilir.

Alarm aktivasyonu ve ¢ikis akiminin sinirlanmasi arasinda
10 sn'lik bir gecikme bulunmaktadir. Dalgalanma 0,3 - /4
minimum siniri altina diisene kadar akim sinirlanir.

ALARM DC dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Gn{ gecti- 2
ginde siriicti, GIRIS FAZ KAYBI (2026) alarmini (retir.
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3017 TOPRAK Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi oldugu ETKIN-

HATASI tespit edildiginde surucliniin nasil tepki verecegini secer. LESTIR
Not: Toprak hatasinin devre digi birakilmasi garantiyi
gecersiz kilabilir.

DEVRE DISI Yikleme yok 0

BIRAK

ETKINLESTIR |Calisma sirasinda topraklama hatasi fark edilirse siiriici 1
TOPRAK HATASI (0016) hatasinda agllir.

SADECE Calisma 6ncesinde topraklama hatasi fark edilirse surict |2

KALKIS TOPRAK HATASI (0016) hatasinda agilr.

3018 HAB HATA Siiriictinin bir fieldbus haberlesme kesilmesine nasil tepki |SECIL-

FONK verecegini seger. Zaman asimi 3019 HAB HATA SURESI  |MEDI
parametresi tarafindan tanimlanir.

Bir devreye almadan sonra koruma 60 saniye boyunca aktif
degildir.

SECILMEDI Koruma aktif degil. 0

HATA Koruma aktif. Siiriicii SERI 1 HATASI (0028) hatasinda 1
acllir ve serbest durus yapar.

SABIT HIZ7 Koruma aktif. Stirlicti /O HABERLESME (2005) alarmi 2
olusturur ve hizi, 1208 SABIT HIZ 7 parametresi tarafindan
tanimlanan hiza ayarlar.

UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
calismaya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.

SON HIZ Koruma aktif. Stirtict, /0 HABERLESME (2005) alarmi 3
Uretir ve hizi, strtctinin ¢alistigi seviyede dondurur. Hiz,
son 10 saniye Uizerinden hesaplanan ortalama hiza gére
belirlenir.

UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.
3019 HAB HATA Fieldbus haberlesme kesintisi izleme i¢cin zaman gecikme- (3,0 s

SURESI sini belirler. Bkz. 3018 HAB HATA FONK parametresi.

0,0...600,0 s Gecikme siresi 1=0,1s

3021 Al1 HATA LIMIT |Analog giris Al1 igin bir hata seviyesi belirler. Eger 3007 %0,0
AI<MIN FONKSIYON parametresi HATA olarak ayarlan-
migsa, analog giris sinyali belirlenen seviyenin altina distu-
ginde Al1 KAYIP (0007) hatasi sirasinda suriicu agihr.
Bu siniri, 1307 MINIMUM Al1 parametresi tarafindan
tanimlanan seviyenin altinda ayarlamayin.
%0,0...%100,0 |Tam sinyal araliginin ylzdesi cinsinden deger = %0,1
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3022 AI2 HATA LIMIT |Analog giris Al2 igin bir hata seviyesi belirler. Eger 3001 %0,0
AI<MIN FONKSIYON parametresi HATA olarak ayarlan-
migsa, analog giris sinyali belirlenen seviyenin altina dustu-
ginde AI2 KAYIP (0008) hatasi sirasinda suruci agilir.
Bu siniri, 1304 MINIMUM AI2 parametresi tarafindan
tanimlanan seviyenin altinda ayarlamayin.
%0,0...%100,0 |Tam sinyal araliginin ylizdesi cinsinden deger = %0,1
3023 KABLAJ HATASI | Giris besleme ve motor kablo baglantisinin hatali oldugu ETKIN-
tespit edildiginde strliciinlin nasil tepki verecegini belirler  |LESTIR
(6rnegin, giris besleme kablosu suriciniin motor baglanti-
sina baglanmissa).
Not: Kablo hatasinin (toprak hatasi) devre digi birakilmasi
garantiyi gegersiz kilabilir.
DEVRE DISI Yikleme yok 0
BIRAK
ETKINLESTIR  |Siiriicii CIKIS KABLOLAMA (0035) hatasinda agllir. 1
3025 STO CALISMA |Siricu, STO (Glvenli moment kapatma) islevinin etkin SADECE
halde oldugunu belirlediginde siriicliniin nasil tepki ALARM
verecegini secer.
SADECE HATA |Siriici GUVENLI MOMENT KAPATMA (0044) hatasinda |1
acihr.
ALARM&HATA  |Siiriicii durduruldugunda GUVENLI MOMENT KAPATMA |2
(2035) alarmini retir ve caligirken GUVENLI MOMENT
KAPATMA (0044) hatasinda agllr.
SECILMEDI Sirtcl durduruldugunda kullaniciya herhangi bir uyari 3
vermez ve caligirken GUVENLI MOMENT KAPATMA
(0044) hatasinda agllir.
SADECE Siiriict bir alarm tretir GOUVENLI MOMENT KAPATMA 4
ALARM (2035).
Not: Siriict ¢alisirken STO (Glvenli moment kapatma)
kullanildiysa galistirma sinyali resetlenmelidir (0'a gegis).
3026 GUC KAYBI Kontrol kartt MPOW-01 yardimci gui¢ uzanti modiiliyle ALARM
START harici olarak besleniyorsa (bkz. Ekler: Uzatma modiilleri,
sayfa 413) ve kullanici tarafindan galistirma talep edilirse
suructnin nasil tepki verecegini seger.
ALARM Siirlicii bir alarm tretir DUSUK GERILIM (2003). 1
FAULT Siiriicii DC DUSUK GER (0006) hatasinda agilir. 2
NO Sdricu, kullaniciya herhangi bir uyari vermez. 3
3027 OPSIYON HAB |MREL-01 cikis réle modiilii siiriiciiden ayrildiginda ve 7402 |1
HATA ROLE CIKISI 2, 1403 ROLE CIKISI 3 veya 1410 ROLE
CIKISI 4 parametrelerinin degeri sifir olmadiginda surtcu-
nun nasil tepki verecegini seger.
DEVRE DISI Eylem yok. 0
BIRAK
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ETKINLESTIR

Aciklama
Siiriicti 7006 PAR HAR ROLE hatasinda agilir.

Def/FbEq
"

3029 HATA RAMPA
STOP

Sirtict arizalaninca acil rampa stopunu etkinlestirir.

0

DEVRE DISI
BIRAK

Serbest stop kullanildi.

ETKINLESTIR

Hata rampa stopu etkinlestirildi. Kritik olmayan bir hata
olustugunda surtcl acil rampa kullanarak durur.

Asagidaki kritik hatalar bu parametrenin degerinden

bagimsiz olarak her zaman serbest durmaya neden olurlar.

» 0001 ASIRI AKIM

» 0002 DC ASIRI GER

« 0004 KISA DEVRE

+ 0044 GUVENLI MOMENT KAPATMA
* 0045 STO1 YOK

+ 0046 STO2 YOK

31 OTOMATIK RESET

Otomatik hata resetleme. Otomatik resetler sadece belli
hata turleri ile ve otomatik reset fonksiyonu o hata tiirinde
aktiflestirildiginde mumkundar.

3101 TEKRAR SAYISI

Siriictiniin 3702 OR TEKRAR PERIYOD parametresi ile
tanimlanan sure iginde gergeklestirdigi otomatik hata
resetlerinin sayisini tanimlar.

Eger otomatik resetlemelerin sayisi bu belirlenen sayiyi
asarsa (deneme suresi icerisinde) slrtici ek otomatik
resetlemeleri engeller ve stop konumunda kalir. Siiriici,
kontrol panelinden veya 1604 HATA RESET SEC
parametresi tarafindan segilen bir kaynaktan
resetlenmelidir.

Ornek: 3102 parametresi tarafindan tanimlanan deneme
suresi boyunca ¢ hata meydana geldi. 3707 parametresi
tarafindan tanimlanan sayi 3 veya daha fazlaysa sadece
son hata resetlenir.

Deneme slresi

r Nt

hva AVARAV >
X N

X = Otomatik
resetleme

0...5

Otomatik resetlerin sayisi

1=

3102 OR TEKRAR
PERIYOD

Otomatik hata reset fonksiyonu igin stire tanimlar. Bkz.
parametre 31071 TEKRAR SAYISI.

30,0s

1,0...600,0 s

Zaman

1=0,1s

3103 GECIKME
SURESI

Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baslamadan
once surucunin beklemesi gereken sireyi tanimlar. Bkz.
parametre 3101 TEKRAR SAYISI. Gecikme siresi sifir
olarak ayarlanirsa surlici hemen resetlenir.

0,0s

0,0...120,0 s

Zaman

1=0,1s
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3104 OR ASIRI AKIM |Asirt akim hatasi igin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi |DEVRE
birakir. ASIRI AKIM 0001 parametresi tarafindan belirlenen |DIS/
gecikmeden sonra 3103 (GECIKME SURESI) hatasini BIRAK
otomatik olarak resetler.
DEVRE DISI Aktif degil 0
BIRAK
ETKINLESTIR  |Aktif 1
3105 OR ASIRI GER |Ara devre agir gerilim hatasi igin otomatik reseti etkinlesti- DEVRE
rir/devre digi birakir. DC ASIRI GER 0002 parametresi tarafin- | DIS/
dan belirlenen gecikmeden sonra 37103 (GECIKME SURESI) |BIRAK
hatasini otomatik olarak resetler.
DEVRE DISI Aktif degil 0
BIRAK
ETKINLESTIR | Aktif 1
3106 OR DUSUK Ara devre disiik gerilim hatasi igin otomatik reseti etkinlesti-| DEVRE
GER rir/devre disi birakir. DC DUSUK GER 0006 parametresi | DIS/
tarafindan belirlenen gecikmeden sonra 3103 (GECIKME | BIRAK
SURESI) hatasini otomatik olarak resetler.
DEVRE DISI Aktif degil 0
BIRAK
ETKINLESTIR | Aktif 1
3107 AR AI<MIN AI<MIN hatasi (analog giris sinyali, izin verilen minimum DEVRE
seviye altinda) Al1 KAYIP (0007) ve Al2 KAYIP (0008) DISI
hatalari igin otomatik reseti etkinlestirir/devre digi birakir. BIRAK
3103 GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen
gecikmeden sonra hatay! otomatik olarak resetler.
DEVRE DISI Aktif degil 0
BIRAK
ETKINLESTIR | Aktif 1
UYARI! Analog giris sinyali yeniden gelmisse surici
uzun bir stop suresinden sonra bile restart edebilir.
Bu 6zelligin kullaniminin tehlikeye yol agmayacagindan
emin olun.
3108 OR HARICI HARICI HATA 1 (0014) ve HARICI HATA 2 (0015) hatasi DEVRE
HATA icin otomatik resetlemeyi etkinlestirir/devre disi birakir. 3103 | DIS/
GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen gecik- | BIRAK
meden sonra hatayi otomatik olarak resetler.
DEVRE DISI Aktif degil 0
BIRAK
ETKINLESTIR  |Aktif 1
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32 DENETIM Sinyal denetimi. Denetim durumu réle veya transistor gikisi

ile izlenebilir. Bkz. 14 ROLE CIKISLARI ve 18 FREK GIR &

TRAN CIK parametre gruplari.
3201 DENETIM1 PAR |ilk denetlenen sinyali seger. Denetim limitleri 3202 DENE- 103

TIM1 LIM ALT ve 3203 DENETIM1 LiM UST parametreleri
tarafindan tanimlanir.

Ornek 1: Eger 3202 DENETIM1 LIM ALT < 3203 DENE-
TimM1 LiM UST

Durum A = 1401 ROLE CIKISI 1 de§eri DENETIM1 ASIRI
olarak ayarlanmig. 3201 DENETIM1 PAR ile segilen sinyalin
degeri 3203 DENETIM1 LIM UST tarafindan tanimlanan
denetim sinirini gegerse réle enerjilendirilir. Denetlenen
deger 3202 DENETIM1 LIM ALT tarafindan tanimlanan alt
sinirin altina dustigunde réle enerijili kalir.

Durum B = 1401 ROLE CIKISI 1 degeri DENETIM1 ALT
olarak ayarlanmis. 3201 DENETIM1 PAR ile segilen sinyalin
degeri 3202 DENETIM1 LIM ALT tarafindan tanimlanan
denetim sinirinin altina digerse réle enerjilendirilir. Denetle-
nen deger 3203 DENETIM1 LiM UST tarafindan tanimlanan
st limitin Gzerine ¢iktiginda réle enerjili kalir.

Denetlenen parametrenin

HI par. 3203
LO par. 3202

y

Olay A
Eneriji verilmig (1) T 1
0 |

Olay B ‘ ‘ ‘ ‘
Eneriji verilmis (1)

0

\J
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Ornek 2: Eger 3202 DENETIM1 LIM ALT > 3203 DENE-
TiM1 LIM UST

Alt sinir 3203 DENETIM1 LiM UST, denetlenen deger 3202
DENETIM1 LIM ALT st sinirini asana kadar aktif olarak
kalir ve bunu aktif sinir haline getirir. Denetlenen sinyal
3203 DENETIM1 LiM UST alt sinirinin altina diisene kadar
yeni sinir aktif olarak kalir.
Durum A = 1401 ROLE CIKISI 1 degeri DENETIM1 ASIRI
olarak ayarlanmig. Denetlenen sinyal aktif siniri gegtiginde
role enerjilendirilir.
Durum B = 1401 ROLE CIKISI 1 degeri DENETIM1 ALT
olarak ayarlanmis. Denetlenen sinyal aktif sinirin altina
dastuginde rélenin enerjisi kesilir.

Denetlenen parametrenin  Aktif limit

LO par. 3202 A
HI par. 3203 4

Durum A
Eneriji verilmis (1)1
0

| t
Olay B \ I I [
Eneriji verilmis (1)
0 (LI,

0, X...x 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin, 102 = 0102 HIZ. 0 = segilmedi.

3202 DENETIM1 LIM |3201 DENETIM1 PAR parametresi tarafindan secilmis ilk |-
ALT denetlenen sinyal igin alt siniri tanimlar. Deger limitin
altindaysa denetim devreye girer.

X...X Ayar araligi, parametre 3201 ayarina gore degisir. -
3203 DENETIM1 LIM |3201 DENETIM1 PAR parametresi tarafindan segilmis ilk |-
usT denetlenen sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deger limitin
Ustiindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3201 ayarina gére degisir. -
3204 DENETIM2 PAR |ikinci denetlenen sinyali secer. Denetim limitleri 3205 104

DENETIM2 LiM ALT ve 3206 DENETIM2 LiM UST
parametreleri tarafindan tanimlanir. Bkz. parametre 3201
DENETIM1 PAR.

X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin, 102 = 0102 HIZ.
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3205 DENETIM2 LIM |3204 DENETIM2 PAR parametresi tarafindan segilmis ikinci |-
ALT denetlenen sinyal igin alt siniri tanimlar. Deger limitin
altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3204 ayarina gére degisir. -
3206 DENETIM2 LIM |3204 DENETIM2 PAR parametresi tarafindan segilmis ikinci |-
usT denetlenen sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deger limitin
Ustlindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3204 ayarina gére degisir. -
3207 DENETIM3 PAR |Ugiincii denetlenen sinyali seger. Denetim limitleri 3208 105
DENETIM3 LIM ALT ve 3209 DENETIM3 LiM UST para-
metreleri tarafindan tanimlanir. Bkz. parametre 3201 DENE-
TiM1 PAR.
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin, 102 = 0102 HIZ.
3208 DENETIM3 LIM |3207 DENETIM3 PAR parametresi tarafindan secilmis -
ALT Uguincu denetlenen sinyal igin alt sinir tanimlar. Deger
limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
3209 DENETIM3 LIM |3207 DENETIM3 PAR parametresi tarafindan segilmis -
usT tiglinci denetlenen sinyal igin (ist siniri tanimlar. Deger
limitin Gstiindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3207 ayarina gére degisir. -
33 BILGILER Yazilim paket versiyonu, test tarihi, vb.
3301 YAZILIM Yazihm paketinin versiyonunu goérintiler.
VERSIYON
0000...FFFF Ornegin, 241A hex
hex
3302 YUKLEME Yukleme paketinin versiyonunu géruntuler. tipe gore
VERSIYON degisir
2201...22FF 2201 hex = ACS355-0nE-
hex 2202 hex = ACS355-0nU-
3303 TEST TARIHI Test tarihini gosterir. 00,00
YY.WW (yil, hafta) bigimindeki tarih degeri
3304 SURUCU TiPi  |Siiriicii akim ve gerilim degerlerini gériintiiler. 0000 hex
0000...FFFF XXXY hex bigimindeki deger:
hex

XXX = Amper cinsinden slrtcinun nominal akimi. “A”
ondalik noktasini géstermektedir. Ornegin, XXX 9A8 ise
nominal akim 9,8 A'dir.

Y = Siricunin nominal gerilimi:

1 =1-fazl 200...240 V

2 = 3-fazli 200...240 V

4 = 3-fazh 380...480 V
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3305 PARAM. Siriclde kullanilan parametre tablosunun strimani

TABLOSU gosterir.

0000...FFFF Ornegin, 400E hex

hex
34 PANEL EKRANI Panel lizerinde gorintilenecek sinyallerin secilmesi
3401 SINYAL 1 PAR |Cikis modunda kontrol panelinde gériintiilenecek ilk sinyali | 103

belirler.
Geligsmis kontrol paneli 3404 3405
LoC u

0137—+—15.0 Hz
0138—+——» 3.7

A
0139+—>17.3 %
YON 00:00 MENU

0 = SECILMEDI |07 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
101...181 Ornegin, 102 = 0102 HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal
segilmez.

3402 SINYAL 1 MIN {3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin minimum degeri tanimlar.

Gésterge A
degeri
3407 — — — — —
\
3406-| — ‘
! |  Kaynak
f f Lt 3
3402 3403~ deger

Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.

X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir. -

3403 SINYAL 1 MAX |3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin maksimum degeri tanimlar 3402 SINYAL 1 MIN para-
metresi i¢in sekle bakin.

Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.

X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gére degisir. -




264 Gergek sinyal ve parametreler

Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
3404 CIKIS 1 DSP Goriintiilenen sinyalin bigimini tanimlar(3407 SINYAL 1 PAR | DIREKT
FORM parametresi tarafindan segilir).
+/-0 isaretli/isaretsiz deger. Birim, 3405 CIKIS 1 BIRIM 0
+-0.0 parametresi tarafindan segilir. 1
+/-0,00 Ornek: Pl (3,14159) >
+/-0,000 3404 degeri Ekran Aralik 3
0 +/-0 +3 -32768...+32767 2
+/-0,0 +3,1
+0,0 +/-0,00 +3,14 5
+0,00 +/-0,000 + 3,142 6
+0 3 0...65535
+0,000 0.0 31 7
+0,00 3,14
+0,000 3,142
BARMETRE Cubuk grafigi 8
DIREKT Dogrudan deger. Ondalik nokta yeri ve 6lgiim birimleri 9
kaynak sinyaliyle aynidir.
Not: 3402, 3403 ve 3405...3407 parametreleri etkisizdir.
3405 CIKIS 1 BIRIM [3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |Hz
icin birimi tanimlar.
Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.
Not: Birim segimi, degerleri donlstirmez.
BIRIMSIiz Birim segili degil 0
A amper 1
\Y volt 2
Hz hertz 3
% ylzde 4
S saniye 5
h saat 6
rpm dakikadaki dénus sayisi 7
kh kilosaat 8
°C santigrat 9
Ib ft pound / foot 10
mA miliamper 1
mV milivolt 12
kW kilowatt 13
w watt 14
kWh kilowatt saat 15
°F fahrenheit 16
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hp beygir guict 17
MWh megawatt saat 18
m/sn metre / saniye 19
ma3/saat metre kip / saat 20
dm3/s desimetrekip / saniye 21
bar bar 22
kPa kilopaskal 23
GPM galon boli dakika 24
PSI pound bdli in¢ kare 25
CFM feet kiip boll dakika 26
ft foot 27
MGD milyon galon béli giin 28
inHg civa ingi 29
FPM feet bolu dakika 30
kb/s kilobyte / saniye 31
kHz kilohertz 32
ohm ohm 33
ppm darbe / dakika 34
pps darbe / saniye 35
I/sn litre / saniye 36
I/dak litre / dakika 37
IIs litre / saat 38
m3/s metrekip / saniye 39
m3/m metrekip / dakika 40
kg/s kilogram / saniye 41
kg/m kilogram / dakika 42
kg/sa kilogram / saat 43
mbar milibar 44
Pa pascal 45
GPS galon / saniye 46
galls galon / saniye 47
gal/m galon boli dakika 48
gal/sa galon / saat 49
ft3/s feet kip / saniye 50
ft3/m feet kip bolu dakika 51
ft3/sa feet kiip / saat 52
Ib/s pound / saniye 53
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Ib/m pound / dakika 54
Ib/sa pound / saat 55
FPS feet / saniye 56
ft/s feet / saniye 57
H20'da ing - su 58
wg'de ing - su gostergesi 59
ft wg feet - su gOstergesi 60
Ibsi pound / ing kare 61
ms milisaniye 62
Mrev milyon devir 63
d glnler 64
WC'de ing - su sltunu 65
m/dak metre / dakika 66
Nm Newton metre 67
Km3/s bin metre kip / saat 68
dak 69
m3 Glines pompalari icin ayrildi 70
m6 71
Rezerve 72...116
Yoref ylzde olarak referans 117
Y%act yuizde olarak gergek deger 118
%dev ylizde olarak sapma 119
% LD ylizde olarak yuk 120
% SP ylizde olarak ayar noktasi 121
%FBK ylzde olarak geri bildirim 122
Icikis ctkis akimi (ylizde olarak) 123
Veikis cikis gerilimi 124
Feikis cikis frekansi 125
Tcikis ¢tkis momenti 126
Vdc DC gerilimi 127

3406 CIKIS 1 MIN

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin minimum gorintuleme degerini tanimlar. Bkz. parametre
3402 SINYAL 1 MIN.

Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.

Ayar arali§i, parametre 3401 ayarina gére degisir.
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3407 CIKIS 1 MAX 3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin |-
maksimum gorintiileme degerini tanimlar. Bkz. parametre
3402 SINYAL 1 MIN.

Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.
X...X Ayar arali§i, parametre 3401 ayarina gére degisir. -

3408 SINYAL 2 PAR |Cikis modunda kontrol panelinde gériintiillenecek ikinci 104
sinyali belirler. Bkz. parametre 3407 SINYAL 1 PAR.

0 = SECILMEDI |07 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
101...181 Ornegin, 102 = 0102 HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal
secilmez.

3409 SINYAL 2 MIN | 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
igin minimum degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN
parametresi.

X...X Ayar arali§i, parametre 3408 ayarina gére degisir. -

3410 SINYAL 2 MAX |3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin maksimum degeri tanimlar Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN
parametresi.

X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -

3411 CIKI$ 2 DSP 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen DIREKT

FORM gorintulenen sinyalin bigimini tanimlar.
Bkz. 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametresi. -

3412 GIKIS 2 BIRIM 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan secilen sinyal |-
igin birimi tanimlar.

Bkz. parametre 3405 CIKIS 1 BIRIM. -

3413 CIKIS 2 MIN 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal -
icin minimum gérintileme degerini tanimlar. Bkz. parametre
3402 SINYAL 1 MIN.

X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -

3414 CIKIS 2 MAX 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin |-
maksimum goéruntileme degerini tanimlar. Bkz. parametre
3402 SINYAL 1 MIN.

X...X Ayar arali§i, parametre 3408 ayarina gére degisir. -

3415 SINYAL 3 PAR |Cikis modunda kontrol panelinde gériintiillenecek tiglincii 105
sinyali belirler. Bkz. parametre 3407 SINYAL 1 PAR.

0 = SECILMEDI |07 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
101...181 Ornegin, 102 = 0102 HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal
secilmez.

3416 SINYAL 3 MIN | 3415 parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum -
degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.

X...X Ayar arali§i, parametre 3415 SINYAL 3 PAR ayarina goére |-

degisir.
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3417 SINYAL 3 MAX [3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin maksimum degeri tanimlar Bkz. parametre 3402
SINYAL 1 MIN.
X...X Ayar arali§i, parametre 3415 SINYAL 3 PAR ayarina gére |-
degisir.
3418 CIKIS 3 DSP 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen DIREKT
FORM gorintulenen sinyalin bigimini tanimlar.
Bkz. 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametresi. -
3419 CIKIS 3 BIRIM |3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin birimi tanimlar.
Bkz. parametre 3405 CIKIS 1 BIRIM. -
3420 CIKIS 3 MIN 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal -
icin minimum gorintuleme degerini tanimlar. Bkz. parametre
3402 SINYAL 1 MIN.
X...X Ayar arali§i, parametre 3415 SINYAL 3 PAR ayarina gére |-
degisir.
3421 CIKI$ 3 MAX 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin |-
maksimum goéruntileme degerini tanimlar. Bkz. parametre
3402 SINYAL 1 MiN.
X...X Ayar arali§i, parametre 3415 ayarina gére degisir. -
35 MOTOR ISI Motor is1 6lglimu. Bkz. bolim Standart I/O lizerinden motor
oLcumu sicaklik 6lgtimii, sayfa 157.
3501 SENSOR TIP Motor 1s1 élgiim fonksiyonunu aktiflestirir ve sensér tipini HICBIRI
secer. Ayrica bkz. parametre grubu 15 ANALOG CIKISLAR.
HICBIRI Fonksiyon pasif. 0
1xPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik bir Pt100 sensori ile olgulir. AO |1
analog ¢ikisl sensor lizerinden sabit akim beslemesi yapar.
Motor sicakhgr arttikga, sensor tzerindeki gerilim gibi
sensor direnci de artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi
Al1/2 analog girisi Uzerinden okur ve bunu santigrat
dereceye donustirur.
2 xPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik, iki Pt100 sensori kullanilarak 2
olcllir. Bkz. 7 x PT100 segimi.
3 xPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik, ti¢ Pt100 senséri kullanilarak 3

olculir. Bkz. 1 x PT100 segimi.
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PTC Fonksiyon aktif. Sicaklik bir PTC sensorl kullanilarak 4
denetlenir. AO analog ¢ikisi sensOr Uzerinden sabit akim
beslemesi yapar. Sensér direnci, motor sicakhgi PTC
referans sicakhgini (Tref) astiginda, direncteki gerilim gibi
keskin bir bicimde artar. Sicaklik dlglim iglevi, gerilimi
analog giris Al1/2 araciligiyla okur ve bunu ohm degerine
donustirir. Asagidaki sekilde, tipik PTC sensor direnci
degerleri, motor galisma sicakliginin bir fonksiyonu olarak
gosterilmistir.

Sicakhk Direng
Normal 0...1.5 kohm
Asiri > 4 kohm
ohm f
4000

1330
550

100

Y4

[é,]

TERM(0) Fonksiyon aktif. Motor sicaklidi, bir dijital girise baglanmig
ve normalde kapali bir termistor rélesine bagh bir PTC
sensor (bkz. PTC segimi) kullanilarak izlenir. 0 = motor asiri
Isinmasi.

TERM(1) Fonksiyon aktif. Motor sicaklig, bir dijital girise baglanmig
ve normalde agik bir termistor rélesine bagli bir PTC sensoér
(bkz. PTC segimi) kullanilarak izlenir. 1 = motor asiri
Isinmasi.

o

3502 GIRIS SECIM Motor sicakhg 6lgiim sinyalinin kaynagini secer. Al1

Al Analog giris Al1. Sicaklik 6lgimu igin Pt100 veya PTC 1
sensori segildiginde kullanilir.

Al2 Analog giris Al2. Sicaklik élgimu igin Pt100 veya PTC 2
sensorl segildiginde kullanilir

DI1 DI1 dijital girisi. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 3
TERM(0)ITERM(1) olarak ayarlandiginda kullanilir.

DI2 DI2 dijital girisi. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 4
TERM(0)I TERM(1) olarak ayarlandiginda kullanihr.

DI3 DI3 dijital girisi. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 5
TERM(0)I TERM(1) olarak ayarlandiginda kullanihr.
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DI4 Dijital giris DI4. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 6
TERM(0)ITERM(1) olarak ayarlandiginda kullanihr.
DI5 Dijital giris DI5. Parametre 3507 SENSOR TiP degeri 7
TERM(0)ITERM(1) olarak ayarlandiginda kullanilr.
3503 ALARM LIMIT Motor sicaklik 6lgimu igin alarm limitini tanimlar. Limit 0
asildiinda MOTOR SICAKLIGI (2010) alarmi verilir.
Parametre 3501 SENSOR TiP degeri TERM(0)I TERM(1)
olarak ayarlandiginda: 1 = alarm.
X...X Alarm limiti -
3504 HATA LIMIT Motor sicaklik 6lgimi igin hata agma limitini tanimlar. Limit {0
asildiginda stirticit MOT ASIR SICAK (0009) hatasinda agilir.
Parametre 3507 SENSOR TiP degeri TERM(0)ITERM(1)
olarak ayarlandiginda: 1 = hata.
X...X Hata limiti -
3505 AO UYARTIM Analog ¢ikistan AO akim beslemesini devreye alir. DEVRE
Parametre ayari 15 ANALOG CIKISLAR parametre grubu |DIS/
ayarlarina gére onceliklidir. BIRAK
PTC ile gikig akimi 1,6 mA'dir.
Pt 100 ile ¢ikig akimi 9,1 mA'dir.
DEVRE DISI Pasif 0
BIRAK
ETKINLESTIR |izin verildi 1
36 ZAMANLAMALI 1 - 4 zaman periyotlari ve guglendirici sinyal. Bkz. bolim
FONKSIYONLAR Gercek zamanli saat ve zamana bagli fonksiyonlar, sayfa
165.
3601 TIMER . Zamanlamali fonksiyon etkinlestirme sinyali icin kaynak SECIL-
SECILMEDI Zamanlamali fonksiyon segilmemistir. 0
DI1 Dijital giris DI. DI1’in ylkselen kenarinda zamanlamal 1
fonksiyon devreye alma.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
AKTIF Zamanlamali fonksiyon her zaman devrededir. 7
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. DI1’in digen kenarinda zamanlamali -1
fonksiyon devreye alma.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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3602 START ZAMANI |Start zamani 1'in gunliik baslatma zamanini tanimlar. 00:00:00
1 Zaman 2 saniyelik adimlarda degistirilebilir.
00:00:00... saat:dakika:saniye.
23:59:58 Ornek: Eger parametre degeri 07:00:00 olarak ayarlan-
migsa, zamanlamali fonksiyon 1 her zaman 7:00'da devreye
girer.
3603 STOP ZAMANI 1 |Stop zamani 1'in gunlik baglatma zamanini tanimlar. 00:00:00
Zaman 2 saniyelik adimlarda degistirilebilir.
00:00:00... saat:dakika:saniye.
23:59:58 Ornek: Eger parametre degeri 18:00:00 olarak

ayarlanmigsa, zamanlamali fonksiyon 1 her zaman 18:00'da
devreden gikar.

3604 START GUNU 1 |Start giinii 1'i tanimlar. PAZAR-
TESI
PAZARTESI 1
SALI 2
CARSAMBA Ornek: Eger parametre degeri PAZARTESI olarak 3
PERSEMBE ayarlanmigsa, zamanlamali fonksiyon 1 Pazartesi gece 4
CUMA yarisindan itibaren devrededir (00:00:00). 5
CUMARTESI 6
PAZAR 7
3605 STOP GUNU 1 |Durma giinii 1'i tanimlar. PAZAR-
TESI

Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.
Ornek: Parametre degeri CUMA, ise bu durumda zamanla-

mali fonksiyon 1 Cuma gece yarisinda (23:59:58) devre dis|
birakilir.

3606 START ZAMANI |Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.
2

Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.

3607 STOP ZAMANI 2|Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.

Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.

3608 START GUNU 2 |Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.

Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.

3609 STOP GUNU 2 |Bkz. parametre 3605 STOP GUNU 1.

Bkz. parametre 3605 STOP GUNU 1.

3610 START ZAMANI |Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.
3

Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.

3611 STOP ZAMANI 3|Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.
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Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.
3612 START GUNU 3 |Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.
Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.
3613 STOP GUNU 3 |Bkz. parametre 3605 STOP GUNU 1.
Bkz. parametre 3605 STOP GUNU 1.
3614 ETART ZAMANI |Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.
Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.
3615 STOP ZAMANI 4 |Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.
Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.
3616 START GUNU 4 |Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.
Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.
3617 STOP GUNU 4 |Bkz. parametre 3605 STOP GUNU 1.
Bkz. parametre 3605 STOP GUNU 1.
3622 BOOSTER SEC |Sure saati aktivasyon sinyali igin kaynak secer. SECI'.L-
MEDI
SECILMEDI Siire saati aktivasyon sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. 2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. 4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) secimi. 5
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3623 BOOSTER Glglendirici devreye alma sinyali kapatildiktan sonra 00:00:00
ZAMAN gliglendiricinin devre disi birakildig saati belirler.
00:00:00... saat:dakika:saniye
23:59:58 Ornek: Eger 3622 BOOSTER SEC parametresi DI1 ve

3623 BOOSTER ZAMAN parametresi 01:30:00 olarak ayar-
lanmissa, giiclendirici dijital giris DI devre disi birakildiktan
sonra 1 saat 30 dakika devrede kalir.

I
Booster aktif J | I—

DI ‘

Siire saati
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3626 ZAMAN FONK 1 |ZAMAN FONK 1 SRC igin zaman periyotlarini seger. Zaman-| SECIL-
SRC lamali fonksiyon 0...4 zaman periyodu ve bir gliglendiriciden | MEDI/

olusabilir.

SECILMEDI Zaman periyodu segilmemis 0
T Zaman Periyodu 1 1
T2 Zaman Periyodu 2 2
T1+T2 Zaman periyotlari 1 ve 2 3
T3 Zaman Periyodu 3 4
T1+T3 Zaman periyotlari 1 ve 3 5
T2+T3 Zaman periyotlari 2 ve 3 6
T1+T2+T3 Zaman periyotlari 1, 2 ve 4 7
T4 Zaman Periyodu 4 8
T1+T4 Zaman periyotlari 1 ve 4 9
T2+T4 Zaman periyotlari 2 ve 4 10
T1+T2+T4 Zaman periyotlari 1, 2 ve 4 11
T3+T4 Zaman periyotlari 4 ve 3 12
T1+T3+T4 Zaman periyotlari 1, 3 ve 4 13
T2+T3+T4 Zaman periyotlari 2, 3 ve 4 14
T1+T2+T3+T4 Zaman periyotlari 1, 2, 3 ve 4 15
BOOSTER Booster 16
T1+B Sire saati ve zaman periyodu 1 17
T2+B Sdre saati ve zaman periyodu 2 18
T1+T2+B Sdure saati ve zaman periyotlari 1 ve 2 19
T3+B Siire saati ve zaman periyodu 3 20
T1+T3+B Sdre saati ve zaman periyotlari 1 ve 3 21
T2+T3+B Sdure saati ve zaman periyotlari 2 ve 3 22
T1+T2+T3+B Sire saati ve zaman periyotlari 1, 2 ve 3 23
T4+B Siire saati ve zaman periyodu 4 24
T1+T4+B Sdire saati ve zaman periyotlari 1 ve 4 25
T2+T4+B Siire saati ve zaman periyotlari 2 ve 4 26
T1+T2+T4+B Stre saati ve zaman periyotlari 1, 2 ve 4 27
T3+T4+B Sdre saati ve zaman periyotlari 3 ve 4 28
T1+T3+T4+B Sire saati ve zaman periyotlari 1, 3 ve 4 29
T2+T3+T4+B Siire saati ve zaman periyotlari 2, 3 ve 4 30
T1+2+3+4+B Siire saati ve zaman periyotlari 1, 2, 3 ve 4 31

3627 ZAMAN FONK 2 |Bkz. parametre 3626 ZAMAN FONK 1 SRC.

SRC

Bkz. parametre 3626 ZAMAN FONK 1 SRC.
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3628 ZAMAN FONK 3 |Bkz. parametre 3626 ZAMAN FONK 1 SRC.
SRC

Bkz. parametre 3626 ZAMAN FONK 1 SRC.

3629 ZAMAN FONK 4 |Bkz. parametre 3626 ZAMAN FONK 1 SRC.
SRC

Bkz. parametre 3626 ZAMAN FONK 1 SRC.

40 PROSES PID Proses PID (PID1) kontrol parametre seti 1. Bkz. bolim PID
GRUBU 1 kontrol, sayfa 151.
4001 KAZANG Proses PID kontrol cihazinin kazanimini tanimlar. Yiksek |[1,0
kazang hizda salinim meydana getirebilir.
0,1...100,0 Kazang. 0,1’de PID kontrol cihazi ¢ikisI hata degerinin onda |1 = 0,1

biri kadar degisiklige ugrar. 100’de PID kontrol cihazi gikisi
hata degerinin yuz kati kadar degisiklige ugrar.

4002 ENTEGRAL Proses PID1 kontrol cihazi igin bir entegral stre tanimlar. 10,0 s

SURE Entegral slre, kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabitken
degisme oranini tanimlar. Entegral sure kisaldikca sirekli
hata degerinin duzeltiimesi de hizlanir. Entegral stirenin gok
kisa olmasi kontrolli dengesiz hale getirir.

A = Hata

B = Hata deger adimi

C = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 1
D = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 10

A

A \
s | %
D (4001 =10} |
C (4001 =1) | \
| t
| >
-
‘ 4002 !
0,0= Entegral slre. Eger parametre degeri sifir olarak ayarlan- [1=0,1s
SECILMEDI migsa entegrasyon (PID kontrol cihazi | kismi) devre digidir.

0,1...3600,0 s
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4003 TUREV SURE

Aciklama
Proses PID kontrol cihazinin tiirev sliresini tanimlar. Hata

degeri degistiginde turev alma kontrol cihazi gikigini gliclen-
dirir. TUrev suresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda
hiz kontrol cihazi gikisi o kadar ¢ok gliglendirilir. Eger tlrev
suresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi,
yoksa PID kontrol cihazi olarak ¢aligir.

Turev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini
sadlar.

Turev 1 kutuplu filtreyle filtrelenir. Filtre zaman sabiti, 4004
PID TUREV FILTRE parametresi tarafindan tanimlanir.

Hata § islem hata degeri
%100|- — — — — - -

% 0

-

|
PID ¢ikigi Kontrol cihazi ¢ikisinin D

Kazang /

4001

-t

4003

Def/FbEq
0,0s

0,0...10,0 s

Turev suresi. Eger parametre degeri sifir olarak ayarlan-
migsa PID kontrol cihazi tiirev kismi devre digidir.

1=0,1s

4004 PID TUREV
FILTRE

Proses PID kontrol cihazinin tirev kismi igin filtreleme
zaman sabitini tanimlar. Filtre siiresinin artirilmasi tirevi
dlzlestirir ve gurultuyu azaltir.

10s

0,0...10,0 s

Filtreleme slre sabiti. Parametre degeri sifir olarak
ayarlanirsa turev filtresi devre digi birakilir.

1=0,1s
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4005 HATA DEG Geri besleme sinyali ile siricl hizi arasindaki iligkiyi secer. |HAYIR
TERSLE
HAYIR Normal: Geri besleme sinyalinde azalma suricu hizini 0
artirir. Hata = Referans - Geri Besleme
EVET Ters: Geri besleme sinyalinde azalma suricu hizini azaltir. |1
Hata = Geri Besleme - Referans
4006 BIRIMLER PID kontrol cihazina ait gercek degerler icin birim seger. %
0...127 Belirlenen aralikta bkz. 3405 CIKIS 1 BIRIM parametre
segimleri.
4007 BIRIM OLCEGI |PID kontrol cihazina ait gergek degerler igin ondalik 1
basamagin yerini tanimlar.
0...4 Ornek: PI (3,141593) 1=1
4007 degeri Giris Ekran
0 00003 3
1 00031 3,1
2 00314 3,14
3 03142 3,142
4 31416 3,1416
4008 %0 DEGERI 4009 %100 DEGERI parametresi ile birlikte PID kontrol 0,0
cihazinin gercek degerlerine uygulanan dlgeklendirmeyi
tanimlar.
Qirimler (4006)
Olgek (4007) +1000%
A -
4009 - — — — — — ‘
\
4008 -| — |
| | o Dahili
, %0 %100  Olcek (%)
-1000%
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI
parametreleri tarafindan belirlenen birim ve 6lcede baghdir.
4009 %100 DEGERI |4008 %0 DEGERI parametresi ile birlikte PID kontrol 100,0
cihazinin gergek degerlerine uygulanan dlgeklendirmeyi
tanimlar.
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI
parametreleri tarafindan belirlenen birim ve dlgege baglidir.
4010 AYAR NOKTASI |Proses PID kontrol cihaz referans sinyali kaynagini secer. | DAHILI
SEC
TUS TAKIMI Kontrol paneli 0
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Al1 Analog giris Al1 1
Al2 Analog giris Al2 2
HABERLESME |Fieldbus referansi REF2 8
HAB+AI1 Fieldbus referansi REF2 ve Al1 analog giriginin toplami. 9
Bkz. bolum Referans sec¢imi ve diizeltimi sayfa 322.

HAB*AI1 Fieldbus referansi REF2 ve Al1 analog giriginin carpimi. 10
Bkz. bolum Referans sec¢imi ve diizeltimi sayfa 322.

DI3U,4D(RNC) |Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans 11
azalisi. Stop komutu referansi sifir degerine getirir. Kontrol
kaynagi HARICIi1'den HARICI2'ye, HARICI2'den HARICi1'e
veya LOC'tan REM'e degisirse referans kaydedilmez.

DI3U,4D(NC) Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans 12
azalisi. Program aktif referansini saklar (bir stop komutu ile
resetlenmez). Kontrol kaynagi HARICI1'den HARICI2'ye,
HARICI2'den HARICI1'e veya LOC'tan REM'e degisirse
referans kaydedilmez.

Al1+AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 14
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

Al1*AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 15
REF = Al1(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1/AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 17
REF = Al1(%) - (60% / Al2 (%))

DAHILI 4011 DAHILI AYAR NOKTASI parametresi tarafindan 19
belirlenen bir sabit deger.

DI4U,5D(NC) Bkz. DI3U,4D(NC) segimi. 31

FREK GIRIS Frekans girigi 32

ARD PRG CIKS [Ardisil programlama ¢ikisi. Bkz. 84 ARD PROG parametre |33
grubu.

4011 DAHILI AYAR 4010 AYAR NOKTASI SEC parametresi degeri DAHILI 40

NOKTASI olarak ayarlanmis iken proses PID kontrol cihazi referansi
olarak bir sabit deder seger.
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI

parametreleri tarafindan belirlenen birim ve dlgege baghdir.
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4012 AYAR NOKTASI |Segilen PID referans sinyal kaynagi icin minimum degeri %0,0
MIN belirler. Bkz. 4010 AYAR NOKTASI SEC parametresi.
%- Yizde olarak deger. =%0,1

500,0...%500,0

Ornek: Al1 analog girisi PID referans kaynag olarak segilir
(4010 parametresinin deg@eri A/1'dir). Referans minimum ve
maksimumu agagida gésterildigi gibi 17307 MINIMUM Al1 ve
1302 MAXIMUM Al1 ayarlarina karsilk gelir:

Ref Ref
A MAX>MIN A MIN>MAX
4013
(MAX)
4012
(MIN) (MAX) [ | o
1301 1302 Al1 (%) 1301 1302 Al1 (%)
4013 AYAR NOKTASI |Segilen PID referans sinyal kaynagdi icin maksimum degeri |%100,0

MAX belirler. Bkz. parametreler 4010 AYAR NOKTASI SEC ve

4012 AYAR NOKTASI MiN.
Y- Yiizde olarak deger 1=%0,1
500,0...%500,0

4014 GERI BESLE Proses PID kontrol cihazi igin proses gercek degerini (geri |ACT1

SECIM besleme sinyali) secer: ACT1 ve ACT2 degiskenlerinin

kaynagi 4016 GERCEK 1 GIRIS ve 4017 GERCEK 2 GIRIS

parametreleri tarafindan daha ayrintili olarak

tanimlanmiglandir.
ACT1 ACT1 1
ACT1-ACT2 ACT1 ve ACT2'nin farki 2
ACT1+ACT2 ACT1 ve ACT2'nin toplami 3
ACT1*ACT2 ACT1 ve ACT2'nin garpimi 4
ACT1/ACT2 ACT1 ve ACT2'nin bolimi 5
MIN(ACT1,2) ACT1 ve ACT2 arasindan daha kuglk olanini seger 6
MAX(ACT1,2) |ACT1 ve ACT2 arasindan daha biyUk olanini seger 7
sqrt(ACT1-2) ACT1 ve ACT2 farkinin karekoki 8
sqA1+sqA2 ACT1 ve ACT2 karekoklerinin toplami 9
sqrt(ACT1) ACT1'in kare koki 10
COMM FBK 1 Sinyal 0158 PID HAB DEGER 1 degeri 1
COMM FBK 2  |Sinyal 0159 PID HAB DEGER 2 degeri 12
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4015 GERI BESLE 4014 GERI BESLE SECIM parametresi tarafindan tanimla- {0,000
CARP nan deger igin ek carpan tanimlar. Parametre genellikle geri

besleme degerinin bir bagka degisken kullanilarak hesap-
landig1 uygulamalarda kullaniimaktadir (6rn. basing farkin-
dan akis).
-32.768... Carpan. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa ¢arpan 1=0,001
32,767 kullaniimaz.
4016 GERGCEK 1 Gergek deger 1 (ACT1) igin kaynak tanimlar. Ayni zamanda, |Al2
GIRIS bkz. 4018 GERCEK 1 MIN parametresi.
Al1 ACT1 igin analog giris 1 kullanir 1
Al2 ACT1 i¢in analog giris 2 kullanir 2
AKIM ACT1 igin akim kullanir 3
MOMENT ACT1 igcin moment kullanir 4
GUc ACT1 igin gii¢ kullanir 5
COMM ACT 1 ACT1 igin 0158 PID HAB DEGER 1 sinyal degerini kullanir |6
COMMACT 2  |ACT1 igin 0159 PID HAB DEGER 2 sinyal degerini kullanir |7
FREK GIRIS Frekans girigi 8
4017 GERGCEK 2 Gergek deger ACT2 icin kaynak tanimlar. Ayni zamanda, |Al2
GIRIS bkz. 4020 GERCEK 2 MIN parametresi.
Bkz. parametre 4016 GERCEK 1 GIRIS.

4018 GERCEK 1 MIN |ACT1 igin minimum degeri ayarlar. % 0
Kullanilan kaynak sinyali ACT1 gergek degeri olarak 6lgek-
lendirir (4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi tarafindan
tanimlanir). 4016 parametresinin 6 (COMM ACT 1) ve 7
(COMM ACT 2) degerleri igin 6lgeklendirme yapilmaz.

Par Kaynak Kaynak min. Kaynak maks.
4016
1 |Analog giris 1 |1301 MINIMUM Al1 {1302 MAXIMUM Al1
2 |Analog girig 2 {1304 MINIMUM AI2 {1305 MAXIMUM Al2
3 [Akim 0 2 - nominal akim
4 |Moment -2 - nominal moment |2 - nominal moment
5 |[Glg -2 - nominal glic 2 - nominal gii¢
A =Normal; B = Ters (ACT1 minimum ACT1 maksimum)
ACT1 (%) ACT1 (%)
A A A
4018
4019 ‘ \_ B
|
1 |
4018 | 4019f - - ‘
Kaynak min. Kaynak maks. Kaynak min. Kaynak maks,
Kaynak sinyali Kaynak sinyali
%-1000...%1000 | Yizde olarak deger 1=%1
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4019 GERGCEK 1 MAX|ACT1 igin analog bir girisin segcili oldugu durumlarda ACT1 |%100
degiskeni icin maksimum degeri tanimlar. Bkz. parametre
4016 GERCEK 1 GIRIS. ACT1 minimum (4018 GERCEK 1
MIN) ve maksimum ayarlari 6lgim cihazindan gelen
gerilim/akim sinyalinin, proses PID kontrol cihazi tarafindan
kullanilan bir yizde degerine nasil ¢evrildigini tanimlar.
Bkz. parametre 4018 GERCEK 1 MIN.
%-1000...%1000 | Yizde olarak deger = %1
4020 GERGCEK 2 MIN |Bkz. parametre 4018 GERCEK 1 MIN. % 0
%-1000...%1000 | Bkz. parametre 4018. 1=%1
4021 GERGEK 2 MAX |Bkz. parametre 4019 GERCEK 1 MAX. %100
%-1000...%1000 | Bkz. parametre 4019. = %1
4022 UYKU MODU Uyku fonksiyonunu aktiflestirir ve aktiflesme giris kaynagini | SECIL-
SECIM seger. Bkz. bdliim Proses PID (PID1) kontrolii igin uyku MEDI
fonksiyonu, sayfa 155.
SECILMEDI Uyku fonksiyonu segilmemis 0
DI1 Fonksiyon DI1 dijital girisi araciligiyla devreye alinir / 1
devreden cgikarilir. 1 = devreye alma, 0 = devreden ¢ikarma.
4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI
parametreleri tarafindan ayarlanmig dahili uyku kriterleri
etkili degildir. Uyku start ve stop geciktirme parametresi
4024 PID UYKU GECIKME ve 4026 UYANMA GECIKMESI
etkindir.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DAHILI 4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI 7
parametreleri tarafindan tanimlandig sekliyle otomatik ola-
rak aktiflestirilir veya pasiflestirilir.
DI1(INV) Fonksiyon, ters DI1 dijital girisi (izerinden devreye alinir/devre |-1
disi birakilir. 1 = devre digI birakma, 0 = devreye alma.
4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI
parametreleri tarafindan ayarlanmis dahili uyku kriterleri
etkili degildir. Uyku start ve stop geciktirme parametresi
4024 PID UYKU GECIKME ve 4026 UYANMA GECIKMESI
etkindir.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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4023 PID UYKU Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. E§er motor hizi (0,0 Hz.
SEVIYE ayarli bir seviyeden (4023), uyku gecikmesinden (4024) 0 rpm
daha asagidaysa suruct uyku moduna geger: Motor
durdurulur ve kontrol panelinde PID UYKU (2018) alarm
mesaji goruntulenir.
Parametre 4022 UYKU MODU SECIM, DAHILI olarak
ayarlanmalidir.
t
PID proses geri besleme ' ' Uyanma gecikmesi
A ! ' (4?2726) .
Uyanma diizeyi : : !
PID ref sapmasi (40251 ! \ !
— — >t
A PID ¢ikis seviyesi ! ! -
. o ' Kontrél '
zs‘f,ozgyku gecikmesi : ' panelii
= fsg. » b N PID UYKU
b ) -
St I >t
op Start
0,0...599,0 Hz  |Uyku start seviyesi =
0...30000 rpm 0,1 Hz
1 rpm
4024 PID UYKU Uyku start fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bkz. 4023 PID {60,0 s
GECIKME UYKU SEVIYE parametresi. Motor hizi uyku seviyesinin
altina dustigiinde sayag start eder. Motor hizi uyku seviyesini
astiginda sayac resetlenir.
0,0...3600,0 s Uyku start gecikmesi 1=0,1s
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4025 UYANMA Uyku fonksiyonu igin uyanma sapmasini tanimlar. PID refe- |0
SAPMASI rans degerinin proses gergek degeri sapmasi, ayarlanan

uyanma sapmasini (4025) uyanma gecikmesinden (4026)
daha uzun bir sure astiginda, surtici uyanir. Uyanma sevi-
yesi 4005 parametresi HATA DEG TERSLE ayarlarina bag-
hidir.

Parametre 4005 0 olarak ayarlanirsa:

Uyanma seviyesi = PID referansi (4010) - Uyanma sapmasi
(4025).

Parametre 4005 1 olarak ayarlanirsa:

Uyanma seviyesi = PID referansi (40710) + Uyanma
sapmasi (4025).

A Uyanma seviyesi
4005 = 1 olunca

PID referansi

Uyanma seviyesi
***** ¢ 4005 = 0 olunca

-

Bkz. 4023 PID UYKU SEVIYE parametresi igin verilen

sekiller.
X...X Birim ve aralik 4026 UYANMA GECIKMESI ve 4007 BIRIM
OLCEGI parametreleri tarafindan belirlenen birim ve dlgede
baglidir.
4026 UYANMA Uyku fonksiyonu igin uyanma gecikmesini tanimlar. Bkz. 0,50 s
GECIKMESI 4023 PID UYKU SEVIYE parametresi.
0,00...60,00 s Uyanma gecikmesi 1=0,01

4027 PID1 PAR SET |Sirucinin PID parametre seti 1 ve 2 arasinda segim yapan |SET 1
sinyali okudugu kaynagi seger.
PID parametre seti 1 4001...4026 parametreleri tarafindan

belirlenir.

PID parametre seti 2 4101...4126 parametreleri tarafindan

belirlenir.
SET 1 PID SET 1 devrededir. 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = PID SET 2, 0 = PID SET 1. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
SET 2 PID SET 2 devrededir. 7
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ZAMAN FONK 1 [Zamanlamali PID SET 1/2 kontrolii. Zamanlamali fonksiyon |8
1 devre digi = PID SET 1, zamanlamal fonksjyon 1 aktif =
PID SET 2. Bkz. 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR
parametre grubu.
ZAMAN FONK 2 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 9
ZAMAN FONK 3 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10
ZAMAN FONK 4 (Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 11
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = PID SET 2, 1 = PID SET 1. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

41 PROSES PID

Proses PID (PID1) kontrol parametre seti 2. Bkz. bélim PID

GRUBU 2 kontrol, sayfa 151.

4101 KAZANG Bkz. 4001 KAZANC parametresi.

4102 ENTEGRAL Bkz. 4002 ENTEGRAL SURE parametresi.
SURE

4103 TUREV SURE |Bkz. 4003 TUREV SURE parametresi.

4104 PID TUREV Bkz. 4004 PID TUREV FILTRE parametresi.
FILTRE

4105 HATA DEG Bkz. 4005 HATA DEG TERSLE parametresi.
TERSLE

4106 BIRIMLER Bkz. 4006 BIRIMLER parametresi.

4107 BIRIM OLCEGI |Bkz. 4007 BIRIM OLCEGI parametresi.

4108 %0 DEGERI Bkz. 4008 %0 DEGERI parametresi.

4109 %100 DEGERI |Bkz. 4009 %100 DEGERI parametresi.

4110

AYAR NOKTASI
SEC

Bkz. 4010 AYAR NOKTASI SEC parametresi.

4111 DAHILI AYAR Bkz. 4011 DAHILI AYAR NOKTASI parametresi.
NOKTASI

4112 AYAR NOKTASI |Bkz. 4012 AYAR NOKTASI MIN parametresi.
MIN

4113 AYAR NOKTASI [Bkz. 4013 AYAR NOKTASI MAX parametresi.
MAX

4114 GER]| BESLE Bkz. 4014 GERI BESLE SECIM parametresi.
SECIM

4115 GERI BESLE Bkz. 4015 GERI BESLE CARP parametresi.
CARP

4116 GERCEK 1 Bkz. 4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi.
GIRIS

4117 GERCEK 2 Bkz. parametre 4017 GERCEK 2 GIRIS.

GIRIS
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Bkz.

parametre 4018 GERCEK 1 MIN.

Def/FbEq

4119 GERCEK 1 MAX

Bkz.

parametre 4019 GERCEK 1 MAX.

4120 GERGCEK 2 MIN

Bkz.

parametre 4020 GERCEK 2 MIN.

4121 GERCEK 2 MAX

Bkz.

parametre 4021 GERCEK 2 MAX.

4122 UYKU MODU Bkz. parametre 4022 UYKU MODU SEGCIM.
SECIM

4123 PID UYKU Bkz. parametre 4023 PID UYKU SEVIYE.
SEVIYE

4124 PID UYKU Bkz. parametre 4024 PID UYKU GECIKME.
GECIKME

4125 UYANMA Bkz. parametre 4025 UYANMA SAPMASI.
SAPMASI

4126 UYANMA Bkz. parametre 4026 UYANMA GECIKMESI.
GECIKMESI

42 HARICI / TRIM PID |Harici/Ayar PID (PID2) kontrolii Bkz. béliim PID kontrol,

sayfa 151.
4201 KAZANC Bkz. 4001 KAZANC parametresi.

4202 ENTEGRAL Bkz. 4002 ENTEGRAL SURE parametresi.
SURE

4203 TUREV SURE  |Bkz. 4003 TUREV SURE parametresi.

4204 PID TUREV Bkz. 4004 PID TUREV FILTRE parametresi.
FILTRE

4205 HATA DEG Bkz. 4005 HATA DEG TERSLE parametresi.
TERSLE

4206 BIRIMLER Bkz. 4006 BIRIMLER parametresi.

4207 BIRIM OLCEGI |Bkz. 4007 BIRIM OLCEGI parametresi.

4208 %0 DEGERI Bkz. 4008 %0 DEGERI parametresi.

4209 %100 DEGERI |Bkz. 4009 %100 DEGERI parametresi.

4210 AYAR NOKTASI [Bkz. 4010 AYAR NOKTASI SEC parametresi.
SEC

4211 DAHILI AYAR Bkz. 4011 DAHILI AYAR NOKTASI parametresi.
NOKTASI

4212 AYAR NOKTASI |Bkz. 4012 AYAR NOKTASI MIN parametresi.
MIN

4213 SET DEGERI Bkz. 4013 AYAR NOKTASI MAX parametresi.
MAX

4214 GERI BESLE Bkz. 4014 GERI BESLE SECIM parametresi.
SEGIM

4215 GERI BESLE Bkz. 4015 GERI BESLE CARP parametresi.
CARP

4216 GERCEK 1 Bkz. 4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi.

GIRIS
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4217 GERCEK 2 Bkz. parametre 4017 GERCEK 2 GIRIS.
GIRIS
4218 GERCEK 1 MIN |Bkz. parametre 4018 GERCEK 1 MIN.
4219 GERGCEK 1 MAX |Bkz. parametre 4019 GERCEK 1 MAX.
4220 GERGEK 2 MIN |Bkz. parametre 4020 GERCEK 2 MIN.
4221 GERGEK 2 MAX |Bkz. parametre 4021 GERCEK 2 MAX.
4228 ETKINLESTIR |Harici PID fonksiyonu devreye alma sinyali kaynagini seger. | SECIL-
Parametre 4230 TRIM MOD, SECILMEDI olarak ayarlamaldir.| MEDI
SECILMEDI Harici PID kontrolii devreye alma segilmemis 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
SURUCU CALIS |Siiriicii calismasinda devreye girme. Calisma (siiriicii 7
calisir halde) = devrede.
ON Sdricu enerjilendirildiginde devreye girme. Enerjilendirme |8
(surtcu enerjilendirilmis) = devrede.
ZAMAN FONK 1 [Zamanlamali fonksiyon ile devreye girme. Zamanlamali 9
fonksiyon 1 devrede = PID kontroli devrede. Bkz. 36
ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR parametre grubu.
ZAMAN FONK 2 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10
ZAMAN FONK 3 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 1
ZAMAN FONK 4 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 12
DI1(INV) Ters dijital girig DI1. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
4229 OFFSET Harici PID kontroldr gikisi icin ofset degerini tanimlar. PID | %0,0
kontrol cihazi devrede iken, kontrol cihazi gikigi ofset
degerinden caligir. PID kontrol cihazi devre digi iken, kontrol
cihazi gikigl ofset degerine resetlenir.
Parametre 4230 TRIM MOD, SECILMEDI olarak ayarlamalidir.
%0,0...%100,0 |Yuzde olarak deger 1=%0,1
4230 TRIM MOD Trim fonksiyonunu aktiflestirir, dogrudan ve oransal trim- SECIL-
leme arasindan birini seger. Trim kullanarak dizeltici bir MEDI
faktoru surici referansiyla birlestirmek mimkiindir. Bkz.
bélim Referans trimleme, sayfa 130.
SECILMEDI Trim fonksiyonu segilmemig 0
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ORANSAL Aktif. Trimleme faktord, trimleme 6ncesi rpm/Hz referansi 1
(REF1) ile orantihidir.
DIREKT Aktif. Trimleme faktorl, referans kontrol dongusiinde 2
(maksimum hiz, frekans veya moment) kullanilan sabit
maksimum limite goredir.
4231 TRIM OLCEGI |Trimleme fonksiyonu igin garpani tanimlar. Bkz. boliim %0,0
Referans trimleme, sayfa 130.
%- Carpan =%0,1
100,0...%100,0
4232 DUZELTME KAY | Trim referansini seger. Bkz. béliim Referans trimleme, sayfa | PID2
130. REF
PID2 REF Parametre 4210 tarafindan segilen PID2 referansi (6rnegin, |1
0129 PID 2 AYAR NOKTASI sinyalinin degeri)
PID2 CIKIS PID2 ¢ikisi, 6rnegin 0127 PID 2 CIKIS sinyalinin degeri 2
4233 TRIM SECIMI Trimlemenin hizi dizeltmek igin veya moment referansi i¢in | HIZFREK
mi kullanilacagini seger. Bkz. bolim Referans trimleme,
sayfa 130.
HIZ/FREK Hiz referans trimleme 0
MOMENT Moment referansi trimleme (yalnizca REF2 (%) igin) 1
43 MEK FRN Mekanik fren kontrolu. Bkz. bolim Mekanik fren kontroli,
KONTROL sayfa 159.
4301 FREN AC GEC |Fren agma gecikmesini (= dahili agik fren komutu ile motor |0,20 s
hiz kontrolinuin birakilmasi arasindaki gecikme) tanimlar.
Gecikme sayaci, motor akimi/momenti/hizi fren agmada
gereken seviyeye (4302 FREN AC SEV veya 4304 ZOR
ACMA SEV) ulastiginda ve motor miknatislanmig oldu-
gunda cgaligir. Sayacin start etmesiyle es zamanl olarak fren
fonksiyonu, freni kontrol eden réle ¢ikigini enerjilendirir ve
fren agilmaya baslar.
0,00...2,50 s Gecikme suresi 1=0,01
s
4302 FREN AC SEV |Fren agmada motor ¢calisma momenti/akimini belirler. Calis-| %100
madan sonra surlcu akimi/momenti, motor miknatislanana
kadar ayarlanan degerde dondurulur.
%0,0...%180,0 |Motor nominal momentin Ty (vektér kontrollinde) veya 1=%0,1
nominal akimin loy (skaler kontrolde) ylizdesidir.
Kontrol modu 9904 MOTOR KONT MODU parametresi
tarafindan segilir.
4303 FREN KAPA Fren kapama hizini tanimlar. Durmadan sonra, surtct hizi (4,0%
SEV ayarlanan degerin altina diistiigiinde fren kapanir.
%0,0...%100,0 |Motor nominal hizin (vektér kontroliinde) veya nominal 1=%0,1

frekansin (skaler kontrolde) yiizdesidir. Kontrol modu 9904
MOTOR KONT MODU parametresi tarafindan segilir.
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4304 ZOR ACMA SEV |Fren agmada hizi belirler. Parametre ayari 4302 FREN AC |0,0 =
SEV parametre grubu ayarlarina gére dnceliklidir. Calisma- | SECIL-
dan sonra suriict hizi, motor miknatislanana kadar ayarla- | MED]
nan degerde dondurulur.
Bu parametrenin amaci yeterli galisma momentinin uretile-
rek motor déntislinuin, motor yikune bagh olarak yanhs
yonde gergeklesmesini engellemektir.
0,0= . Deger maksimum frekansin (skaler kontrolde) veya maksimum |1 = %0,1
SECILMEDI hizin (vektér kontroliinde) yiizdesidir. Parametre degeri sifir
70,0...%100,0 | 5jarak ayarlanirsa fonksiyon devre disi birakilir. Kontrol modu
9904 MOTOR KONT MODU parametresi tarafindan segilir.
4305 FREN MIK GEC |Motor miknatislama siresini belirler. Calismadan sonra 0=
surtict akimi/momenti/hizi, ayarlanan sire igin 4302 FREN |SECIL-
AC SEV veya 4304 ZOR ACMA SEV parametreleri ile MEDI
belirlenen degerde dondurulur.
0 = SECILMEDI |miknatislama siiresi Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa {1 = 1 ms
0...10000 ms  |fonksiyon devre disi birakilir.
4306 CALIS FREK Fren kapama hizini tanimlar. Calisma sirasinda frekans ayar- (0,0 =
SEV lanan seviyenin altina distiigiinde fren kapanir. 4301...4305 | SECIL-
parametreleri tarafindan ayarlanmis olan gereksinimler karsi- | MEDI
landiginda fren tekrar agilir.
0,0= . Deger maksimum frekansin (skaler kontrolde) veya maksi- = %0,1
SECILMEDI mum hizin (vektdr kontroliinde) yiizdesidir. Parametre
70,0...%100,0 degeri sifir olarak ayarlanirsa fonksiyon devre disi birakilir.
Kontrol modu 9904 MOTOR KONT MODU parametresi
tarafindan segilir.
4307 FREN ACMA Fren serbest birakildiginda moment (vektdr kontroliinde) PAR
SEVIYE veya akimi (skaler kontrolde) seger. 4302
PAR 4302 Kullanilan 4302 FREN AC SEV parametresinin degeri 1
HAFIZA Kullanilan 0179 FREN MOM HAFZ parametresinde kaydedi- |2
len moment degeri (vektor kontroliinde) veya akim degeri
(skaler kontrolde).
Mekanik fren serbest birakildiginda istenmeyen hareketi
Onlemek igin baglangig momentinin gerektigi uygulamalarda
faydahdir.
50 ENKODER Enkoder baglantisi.
Daha fazla bilgi icin bkz. MTAC-01 puls enkoder araytiz
modlilii kullanim kilavuzu (3AFE68591091 [Ingilizce]).
5001 PULS SAYISI Tur basina disen enkoder puls sayisini belirtir. 1024 ppr
32...16384 ppr |Tur basina dugen puls sayisi (ppr) 1=1ppr
5002 ENKODER Enkoderi etkinlegtirir. DEVRE
ETKINLESTIR DISI
BIRAK
DEVRE DISI Pasif 0

BIRAK
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ETKINLESTIR |izin verildi 1
5003 ENKODER Puls enkoderi ve puls enkoder arayliz modulu arasinda HATA
HATA veya modiille siiriicii arasindaki haberlesmelerden birinde
bir hata tespit edilmesi durumunda suructnin ¢alisma
seklini tanimlar.
HATA Sirici ENKODER HATA (0023) hatasinda agllir. 1
ALARM Surlicu bir alarm tretir ENKODER HATA (2024). 2
5010 Z PULS ) Enkoder sifir (Z) puls etkinlestirilir. Sifir puls konum DEVRE
ETKINLESTIR  |resetleme igin kullanilir. DISI
BIRAK
DEVRE DISI Pasif 0
BIRAK
ETKINLESTIR |izin verildi 1
5011 POZISYON Konum sifirlamay etkinlegtirir. DEVRE
RESET DISI
BIRAK
DEVRE DISI Pasif 0
BIRAK
ETKINLESTIR |izin verildi 1
51 HARICi HABER Parametrelerin, sadece bir fieldbus adaptér modiili (istege
MoDUL bagl) takiliysa ve 9802 HAB PROT SEC parametresi tara-
findan aktiflestiriimigse ayarlanmalari gerekir. Parametreler
hakkinda daha ayrintili bilgi i¢in, bkz. fieldbus moddil kila-
vuzu, bélim Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii, sayfa 341.
Makro degistirilse bile bu parametre ayarlari oldugu gibi
kalir.
Not: Adaptér moduliinde parametre grubu numarasi 1'dir.
5101 FBA TIPI Bagh fieldbus adaptdr modiil tipini gorintuler.
NOT_DEFINED |Fieldbus moduli bulunamadi ya da uygun sekilde 0
baglanmamis ya da 9802 HAB PROT SEC parametresi
ayari HARICI FBA degil.
PROFIBUS_DP |FPBA-01 PROFIBUS DP adaptér modiili, FPBA-01-M 1
PROFIBUS DP adaptér modula
LONWORKS FLON-01 LONWORKS® adaptor modiill 21
CANOPEN FCAN-01 CANopen adaptér modulu, FCAN-01-M CANopen |32
adaptér moduld
DEVICENET FDNA-01 DeviceNet adaptér modulu 37
CONTROLNET |FCNA-01 ControlNet adaptdr modili 101
ETHERNET FENA-01/-11/-21 Ethernet adaptér moduli 128
ETHERCAT FECA-01 EtherCAT adaptdr modili 135
ETHERN_ FEPL-02 Ethernet POWERLINK adaptér moduill 136
POWERLINK
RS-485 FSCA-01 RS-485 adaptdr modiill 485
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5102 FB PAR 2 Bu parametreler adaptér moduliine 6zguddr. Ayrintili bilgi
icin modiil kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin
goriniir oimayabilecegini unutmayin.
5126 FB PAR 26
5127 HAB MODUL Tam degistirilmis adaptér modullu konfiglirasyon parametre
YENILE ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik
olarak YAPILDI degerine geri doner.
YAPILDI Yenileme tamamlandi 0
YENILE Yenileniyor 1
5128 CPI YAZILIM Siricliniin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér moduli
REV konfiglirasyon esleme dosyasinin parametre tablosu
revizyonunu gosterir. xyz'yi su durumlarda bigimlendirin:
* X = ana revizyon numarasi
« y = kiglk revizyon numarasi
« x = duzeltme isareti.
0000...FFFF Parametre tablosu revizyonu 1=1
hex
5129 DOSYA Sirtcunin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modulu
KONFIG NO konfiglirasyon esleme dosyasinin siiriicii tipi kodunu
gosterir.
0000...FFFF hex|Fieldbus adaptér modili esleme dosyasinin siric tipi 1=1
kodu
5130 DOSYA Sirtcundn hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modulu
KONFIG REV  |esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda
gosterir. Ornek: 1 = revizyon 1.
0000...FFFF hex|Esleme dosyasi revizyonu 1=1
5131 HAB MODUL Fieldbus adaptér modulu iletisiminin durumunu
DURUM gorintuler.
BOS Adaptor konfiglre edilmemis. 0
EXECUT INIT Adaptor baslatihyor. 1
ZAMAN ASIMI | Adaptor ve slrlict arasindaki haberlesmede bir zaman 2
gecikmesi gerceklesmistir.
KONFIG HATA |Adaptér konfigiirasyon hatasi: Fieldbus adaptér modlin- |3
deki ortak program revizyonunun majér ya da mindr reviz-
yon kodu modul igin gereken revizyon degil (bkz. parametre
5132 HAB MOD YAZ REV) veya dosya karsidan ylkleme
esleme Ug kereden daha fazla sayida basarisiz olmus.
OFF-LINE Adaptor kapali durumda.
ON-LINE Adaptoér agik durumda. 5
RESET Adaptor, donanim resetleme islemi gergeklestiriyor. 6
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5132 HAB MOD YAZ |Adaptor modulln ortak program revizyonunu axyz
REV formatinda gosterir:
* a = ana revizyon numarasi
* Xy = kiglk revizyon numaralari
« z =duzeltme isareti.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A
Adaptér modulin ortak program revizyonu 1=1
5133 HAB MOD UYG |Adaptdr modulin uygulama program revizyonunu axyz
REV formatinda gosterir:
* a = major revizyon numarasi
* Xy = mindr revizyon numaralari
» z = dizeltme isareti.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A
Adaptor modiliin uygulama program revizyonu 1=1
52 PANEL Striict uzerindeki kontrol paneli portu haberlesme ayarlari
HABERLESME
5201 ISTASYON NO |Siiriiciiniin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki Gnitenin |1
on-line olmasina izin verilmez.
1...247 Adresi 1=1
5202 HABERLESME |Hattin transfer hizini tanimlar. 9,6 kb/s
HIZI
1,2 kb/s 1,2 kbit/s 1=0,1
2,4 kbls 2,4 Kbit/s kbit/s
4,8 kb/s 4,8 kbit/s
9,6 kb/s 9,6 kbit/s
19,2 kb/s 19,2 kbit/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s
57,6 kb/s 57,6 kbit/s
115,2 kb/s 115,2 kbit/s
5203 PARITE Parite ve stop bit(ler)i kullanimini tanimlar. Ayni ayarlar tim |8
on-line istasyonlarda kullaniimalidir. HICBIRI
1
8 HICBIRI 1 8 veri biti, eslik biti yok, bir stop biti 0
8 HICBIRI 2 8 veri biti, eslik biti yok, iki stop biti 1
8 CIFT 1 8 veri biti, cift parite gdsterge biti, bir stop biti 2
8 TEK 1 8 veri biti, tek parite gosterge biti, bir stop biti 3
5204 OK MESAJ SAY |Sirlcu tarafindan alinan gecerli mesajlarin sayisi. Normal |0
calisma sirasinda say!i sabit bir bicimde artar.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
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5205 PARITE HATASI |Modbus baglantisindan alinan eslik hatasi karakter sayisi. |0
Eger say! yuksekse, hat Gzerine bagl aygitlarin eslik ayarla-
rinin ayni olup olmadigini kontrol edin.
Not: YUksek elektromanyetik glrGltl seviyeleri hata olusturur.
0...65535 Karakter sayisi 1=1
5206 FORMAT Modbus baglantisi tarafindan alinan gergeveleme hatasi 0
HATASI karakter sayisi. Eger sayi ylksekse, hat Gizerine bagh
aygitlarin haberlesme hizi ayarlarinin ayni olup olmadigini
kontrol edin.
Not: YUksek elektromanyetik gurGltl seviyeleri hata olusturur.
0...65535 Karakter sayisi 1=1
5207 BUFFER SEV  |Arabellek asimi karakter sayisi, 6rn. maksimum mesaj 0
ASTI uzunlugunu asan karakter sayisi, 128 byte.
0...65535 Karakter sayisi 1=1
5208 CRC HATASI Siruci tarafindan CRC (dongusel dayaniklilik kontrolti) 0
hatasi alinan mesaj sayisi. Eger sayi yuksekse, CRC
hesaplamasinda hata olup olmadigini kontrol edin.
Not: Yiksek elektromanyetik glriltl seviyeleri hata
olusturur.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
53 EFB PROTOKOL |Dahili fieldbus baglanti ayarlari. Bkz. Dahili fieldbus'li
fieldbus kontrolii bélimu, sayfa 315.
5302 EFB ISTASYON |Cihazin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki (initenin on- |1
NO line olmasina izin verilmez.
0...247 Adresi 1=1
5303 EFB HAB HIZI |Hattin transfer hizini tanimlar. 9,6 kb/s
1,2 kb/s 1,2 kbit/s 1=0,1
2,4 kbls 2,4 kbit/s Kbit/s
4,8 kb/s 4,8 kbit/s
9,6 kb/s 9,6 kbit/s
19,2 kb/s 19,2 kbit/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s
57,6 kb/s 57,6 kbit/s
115,2 kb/s 115,2 kbit/s
5304 EFB PARITE Eslik ve durma bitlerinin kullanimi ile veri uzunlugunu belirler. |8
Ayni ayarlar tiim on-line istasyonlarda kullaniimalidr. HICBIRI
1
8 HICBIRI 1 Eslik biti yok, bir durma biti, 8 veri biti 0
8 HICBIRI 2 Eslik biti yok, iki durma biti, 8 veri biti 1
8 CIFT 1 Cift eslik gosterge biti, bir durma biti, 8 veri biti 2
8 TEK1 Tek eslik gésterge biti, bir durma biti, 8 veri biti 3
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5305 EFB HAB Haberlesme profilini secer. Bkz. bolim Haberlesme Profilleri, | ABB
PROFIL sayfa 330. SUR LIM
ABB SUR LIM | ABB sdriiciileri sinirh profili 0
DCU PROFILE |DCU profili 1
ABB SUR DOLU |ABB siiriiciileri profili 2
5306 EFB OK MESAJ |Siricu tarafindan alinan gecerli mesajlarin sayisi. Normal |0
SAY calisma sirasinda say! sabit bir bicimde artar.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
5307 EFB CRC HATA |Siricu tarafindan CRC (déngisel dayaniklilik kontrolii) 0
SAY hatasi alinan mesaj sayisi. Eger sayi yilksekse, CRC
hesaplamasinda hata olup olmadigini kontrol edin.
Not: Yiiksek elektromanyetik gurllti seviyeleri hata
olusturur.
0...65535 Mesaj sayisi 1=
5310 EFB PAR 10 Modbus register 40005'ye eslenecek bir gergek deger 103
secer.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5311 EFB PAR 11 Modbus register 40006'ye eslenecek bir gergek deger 104
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5312 EFB PAR 12 Modbus register 40007'ye eslenecek bir gergek deger 0
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5313 EFB PAR13 Modbus register 40008'ye eslenecek bir gergek deger 0
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5314 EFB PAR14 Modbus register 40009'ye eslenecek bir gergek deger 0
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5315 EFB PAR15 Modbus register 40010'ye eslenecek bir gergek deger 0
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5316 EFB PAR 16 Modbus register 40011'ye eslenecek bir gergek deger seger. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5317 EFB PAR 17 Modbus register 40012'ye eslenecek bir gergek deger secer. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5318 EFB PAR 18 Modbus igin: Surlicti, master talebe tepki iletmeye baglamadan |0
Once, ek gecikme ayarlar.
0...65535 Milisaniye cinsinden gecikme 1=1
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5319 EFB PAR 19 ABB siiriicii profili (ABB SUR LIM veya ABB SUR DOLU) |0000 hex
Kontrol word'u.
0000...FFFF Kontrol word'l
hex
5320 EFB PAR 20 ABB siiriicii profili (ABB SUR LiM veya ABB SUR DOLU) |0000 hex

Durum word'U.

0000...FFFF
hex

Durum word'l

54 FBA DATA IN

Fieldbus adaptéru tGzerinden surticiden fieldbus kontrol
cihazina alinan veriler. Bkz. Fieldbus adaptérlii fieldbus
kontrolii bolimu, sayfa 341.

Not: Adaptér modulinde parametre grubu numarasi 3'dir.

5401 FBA DATAIN 1

Suriciden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan verileri
seger.

0 Kullaniimiyor
1...6 Kontrol ve durum data word'lari
5401 ayari Data word
1 Kontrol word'l
2 REF1
3 REF2
4 Durum word'l
5 Gergek deger 1
6 Gergek deger 2
101...9999 Parametre dizini

5402 FBA DATAIN 2

Bkz. 5401 FBA DATA IN 1.

5410 FBA DATA IN 10

Bkz. 5401 FBA DATA IN 1.
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55 FBA DATA OUT Fieldbus adaptori Gzerinden fieldbus kontrol cihazindan
suriicuye alinan veriler. Bkz. Fieldbus adaptérlii fieldbus
kontrolii bolumd, sayfa 3417.
Not: Adaptor moduliinde parametre grubu numarasi 2'dir.
5501 FBA DATA OUT |Fieldbus kontrol cihazindan striicliye aktarilacak olan
1 verileri secer.
0 Kullaniimiyor
1...6 Kontrol ve durum data word'lari
5501 ayari Data word
1 Kontrol word'l
2 REF1
3 REF2
4 Durum word'tu
5 Gercek deger 1
6 Gergek deger 2
101...9999 Siriict parametresi
5502 FBA DATA OUT |Bkz. 5501 FBA DATA OUT 1.
2
5510 FBA DATA OUT |Bkz. 5501 FBA DATA OUT 1.
10
84 ARD PROG Ardisil programlama. Bkz. bolim Ardisil programlama,
sayfa 169.
8401 ARD PROG Ardisil programlamayi devreye alir. AKTIF
ETKIN Ardisil programlama devreye alma sinyali kayip ise Ardisil |DEGIL
programlama durdurulur, Ardigil programlama durumu
(0168 ARD PROG DUR) 1 olarak ayarlanir ve tim zamanla-
yicilar ve gikiglar (RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanir.
AKTIF DEGIL Pasif 0
HARICI2 Harici konum 2'de (HARICI2) devrede 1
HARICI1 Harici kontrol konumu 1'de (HARICIi1) devrede 2
HAR1&HAR2 Harici konum 1 ve 2'de (HARICI1 ve HARICI2) devrede 3
HER ZAMAN Harici kontrol konumu 1 ve 2'de (HARICI1 ve HARICI2) ye |4

lokal kontrolde (LOKAL) devrede
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8402 ARD PROG Ardigil programlama aktivasyon sinyali igin kaynak seger. | SECIL-
START Ardisil programlama devrede iken programlama kullanilan |MEDI
son durumdan baslar.
Eger Ardisil programlama aktivasyon sinyali kayip ise, Ardi-
sil programlama durdurulur ve tim zamanlayicilar ve gikis-
lar (RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanir. Ardigil programlama
durumu (0768 ARD PROG DUR) de@ismeden kalir.
Eger ilk Ardigil programlama durumundan ¢alistirma gereki-
yorsa, Ardisil programlama 8404 ARD PROG RESET para-
metresi ile resetlenmelidir. EGer ilk Ardigil programlama
durumundan galistirma her zaman gerekiyorsa, reset ve
calistirma sinyali kaynaklari (8404 ve 8402 ARD PROG
START) ayni dijital giristen olmahdir.
Not: Eger Calisma izni sinyali aliniyorsa suriici galigsmaya-
caktir (1601 CALISMA IZNi).
DI1(INV) Ters dijital giris DI1 ile ardigil programlama aktivasyonu. 0 = |-1
aktif, 1 = aktif degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Ardisil programlama aktivasyonu sinyali yok 0
DI1 Dijital giris DI1 ile ardigil programlama aktivasyonu. 1 = 1
aktif, 0 = aktif degil.
DiI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
SURUCU Siiriicli calisirken ardisil programlama aktivasyonu 6
START
ZAMAN FONK 1 |Ardisil programlama zamanlamali fonksiyonu 1 ile devreye |7
alinir. Bkz. 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR parametre
grubu.
ZAMAN FONK 2 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 8
ZAMAN FONK 3 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 9
ZAMAN FONK 4 [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10
CALISIYOR Ardisil programlama her zaman devrededir. 11
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8403 ARD PROG Ardisil programlama duraklatma sinyali igin kaynak seger. SECIL-
DURAKLA Ardisil programlama duraklatma devrede iken tim zamanla- | MEDI

yicilar ve gikiglar (RO/TO/AO) dondurulur. Ardisil program-
lama durumu gegisi yalnizca 8405 ARD ST GUC parametresi
ile gergeklestirilir.

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi izerinden duraklatma sinyali. 0 = aktif, |-1
1 = aktif degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Duraklatma sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden duraklatma sinyali. 1 = aktif, 0 = |1
aktif degil.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DURDURULDU |Ardisil programlama duraklatma devrede 6

8404 ARD PROG Ardisil programlama resetleme sinyali icin kaynak seger. SECIL-
RESET Ardisil programlama durumu (0768 ARD PROG DUR)ilkk  |MEDI

duruma ayarlanmigtir ve tim zamanlayicilar ve cikiglar

(RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanmistir.

Resetleme yalnizca Ardigil programlama durduruldugunda

gergeklestirilebilir.

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi izerinden resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif |-1
degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden resetleme. 1 = aktif, 0 = aktif degil. |1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
RESET Resetleme. Resetlemeden sonra parametre degeri otomatik |6

olarak SECILMEDI olarak ayarlanir.
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8405 ARD ST GUG Ardisil programlamayi secilen duruma gegirir. DURUM
Not: Durum yalnizca siralama programlama 8403 ARD 1
PROG DURAKLA parametresi tarafindan duraklatildiginda
degisir ve bu parametre segilen duruma ayarlanir.
DURUM 1 Durum 1 olarak degisir. 1
DURUM 2 Durum 2 olarak degisir. 2
DURUM 3 Durum 3 olarak degisir. 3
DURUM 4 Durum 4 olarak degisir. 4
DURUM 5 Durum 5 olarak degisir. 5
DURUM 6 Durum 6 olarak degisir. 6
DURUM 7 Durum 7 olarak degisir. 7
DURUM 8 Durum 8 olarak degisir. 8
8406 ARD MANTIK Mantik deger 1 igin kaynak tanimlar. Mantik degeri 1 8407 | SECIL-
DEG 1 ARD LOGIC OPR 1 parametresi tarafindan tanimlanan MEDI
mantik degeri 2 ile kiyaslanir.
Logic galisma degerleri durum geciglerinde kullanilir. Bkz.
parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG | 8426 ST1 ST N'E TRIG
secenek LOGIC DEG.
DI1(INV) Ters dijital giristen DI1 logic deger 1 -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Logic deger yok 0
DI1 Dijital giristen DI1 logic deger 1 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DENETIM1 3201...3203 denetleme parametrelerine gore logic deger. 6
ASIRI Bkz. 32 DENETIM parametre grubu.
DENETIM2 3204...3206 denetleme parametrelerine gore logic deger. 7
ASIRI Bkz. 32 DENETIM parametre grubu.
DENETIM3 3207...3209 denetleme parametrelerine gore logic deger. 8
ASIRI Bkz. 32 DENETIM parametre grubu.
SUPRV1 Bkz. DENETIM1 ASIRI segimi. 9
DUSUK
SUPRV2 Bkz. DENETIM2 ASIRI segimi. 10

DUSUK
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SUPRV3 Bkz. DENETIM3 ASIRI segimi. 1
DUSUK

ZAMAN FONK 1 |Logic deger 1 zamanlamali fonksiyon 1 ile devreye alinir. 12
Bkz. 36 ZAMANLAMALI FONKSIYONLAR parametre
grubu. 1 = zamanlamali fonksiyon aktif.

ZAMAN FONK 2 (Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 13
ZAMAN FONK 3 |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 14
ZAMAN FONK 4 |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 15
8407 ARD LOGIC Logic deger 1 ve 2 arasindaki ¢alismayi seger. Logic SECIL-
OPR 1 calisma degerleri durum gegislerinde kullanilir. Bkz. MEDI
parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG | 8426 ST1 ST N'E TRIG
secenek LOGIC DEG.
SECILMEDI Logic deger 1 (logic karsilagtirma yok) 0
VE Logic fonksiyon: VE 1
VEYA Logic fonksiyon: VEYA 2
XOR Logic fonksiyon: XOR 3
8408 ARD MANTIK Bkz. parametre 8406 ARD MANTIK DEG 1. SECIL-
DEG 2 MEDI

Bkz. parametre 8406.

8409 ARD MANTIK Logic deger 3 ile 8407 ARD LOGIC OPR 1 parametresi SECIL-

OPR 2 tarafindan belirlenen ilk logic galisma arasindaki caligmay1 | MEDI
seger.
SECILMEDI Logic deger 2 (logic karsilastirma yok) 0
VE Logic fonksiyon: VE 1
VEYA Logic fonksiyon: VEYA 2
XOR Logic fonksiyon: XOR 3
8410 ARD MANTIK Bkz. parametre 8406 ARD MANTIK DEG 1. SECIL-
DEG 3 MEDI

Bkz. parametre 8406.

8411 ARD DEGER 1 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, 6rnegin Al 1 YUKSEK 1 |%0,0

YUK olarak ayarli degilse durum degisimi i¢in Ust limiti tanimlar.
%0,0...%100,0 |Yuzde olarak deger 1=%0,1
8412 ARD DEGER 1 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, érnegdin Al 1 DUSUK 1 |%0,0
ALC olarak ayarl degilse durum degisimi igin alt limiti tanimlar.
%0,0...%100,0 |Yuzde olarak deger 1=%0,1
8413 ARD DEGER 2 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, érnegin Al 2 YUKSEK 1 |%0,0
YUK olarak ayarli degilse durum degisimi i¢in Ust limiti tanimlar.

%0,0...%100,0 |Yuzde olarak deger 1=%0,1
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8414 ARD DEGER 2 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, 6rnegin Al 2 DUSUK 1 |%0,0
ALC olarak ayarl degilse durum degisimi igin alt limiti tanimlar.
%0,0...%100,0 |Ylzde olarak deger 1=%0,1

8415 CEV SAYAC KIL |Ardisil programlama déngii sayacini etkinlestirir. SECIL-

Ornek: Parametre ST6 TO NEXT olarak ayarlanmis iken, MEDI
durum 6'dan durum 7'ye her gegiste dongu sayisi (0171
ARD CEV SAYAC) artar.

SECILMEDI Pasif 0

ST1 TO NEXT  |Durum 1'den durum 2'e 1

ST2 TO NEXT  |Durum 2'den durum 3'e 2

ST3 TO NEXT  |Durum 3'den durum 4'e 3

ST4 TO NEXT  |Durum 4'den durum 5'e 4

ST5 TO NEXT  |Durum 5'den durum 6'e 5

ST6 TO NEXT |Durum 6'den durum 7'e 6

ST7 TONEXT  |Durum 7'den durum 8'e 7

ST8 TO NEXT  |Durum 8'den durum 1'e 8

ST1 N'YE Durum 1'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N 9
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST2 N'YE Durum 2'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N 10
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST3 N'YE Durum 3'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUMN |11
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST4 N'YE Durum 4'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N |12
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST5N'YE Durum 5'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N |13
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST6 N'YE Durum 6'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N |14
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST7 N'YE Durum 7'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N |15
parametresi tarafindan tanimlanir.

ST8 N'YE Durum 8'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N |16
parametresi tarafindan tanimlanir.

8416 CEV SAYAC Cevrim sayag resetleme sinyali icin kaynak seger (0171 SECIL-
RESET ARD CEV SAYAC). MEDI
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif |-1

degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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SECILMEDI Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Gzerinden resetleme. 1 = aktif, 0 = aktif degil. | 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DURUM 1 Durum 1'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca 6
sayag resetlenir.

DURUM 2 Durum 2'ye gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca |7
sayag resetlenir.

DURUM 3 Durum 3'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca 8
sayag resetlenir.

DURUM 4 Durum 4'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca 9
sayac resetlenir.

DURUM 5 Durum 5'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca 10
sayag resetlenir.

DURUM 6 Durum 6'ya gegis sirasinda resetleme. Duruma ulagilinca |11
sayag resetlenir.

DURUM 7 Durum 7'ye gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca |12
sayag resetlenir.

DURUM 8 Durum 8'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasilinca 13
sayag resetlenir.

ARD PROG BAS | Resetleme sinyal kaynagdi parametre tarafindan belirlenir 14
8404 ARD PROG RESET

8420 ST1 REF SEC |Ardisil programlama durum 1 referans kaynagini segin. Bu |%0,0

hiz, parametre 1103 REF1 SECIMi veya 1106 REF2
SECIMI, ARD PROG | AI1+ARD PROG |/ AI2+ARD PROG
olarak ayarlandiginda kullanilir.
Not: Grup 12 SABIT HIZLAR sabit hizlan segilen Ardigil
programlama referansina gére onceliklidir.

HABERLESME |0136 HAB DEGERI 2. Olgeklendirme igin bkz. Fieldbus -1,3
referans élgcekleme, sayfa 324.

Al1/AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,2
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1.1
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1*Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,0
REF = Al1(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1+AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -0,9
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

DI14U,5D Dijital giris DI4: Referans artisi. Dijital giris DI5: Referans -0,8

azalisi.
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DI3U,4D Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans -0,7
azalis.
DI3U,4D(R) Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans -0,6
azalisl.
Al2 JOY Joystick olarak Al2 analog girisi. Minimum giris sinyali -0,5
motoru maksimum referansta geri ydnde, maksimum girisi
maksimum referansta ileri yonde galistirir. Minimum ve
maksimum referans degerleri 1104 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir. Daha fazla
bilgi igin bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI, segenek
Al1/JOYST.
Al1 JOY Bkz. Al2 JOY segimi. -0,4
Al2 Analog giris Al2 -0,3
Al1 Analog giris Al1 -0,2
TUS TAKIMI Kontrol paneli -0,1
%0,0 ... %100,0 |Sabit devir = %0,1
8421 ST1 Durum 1 igin start, stop ve ydnii seger. 1002 HAR2 KOMUT-| SURUCU
KOMUTLAR LAR parametresi ARD PROG olarak ayarlanmalidir. DUR
Not: Eger déniis yonii degisikligi gerekiyorsa, 1003 YON
parametresi IKI YONLU olarak ayarlanmalidir.
SURUCU DUR |Serbest durus ya da durma rampasi 2102 STOP FONKSI- |0
YON parametresi ayarina baglidir.
START ILERI Dénme yénii veya donme ileriye seklinde sabittir. Eger 1
siiriici zaten galisir halde degilse, 2101 START FONKSI-
YON parametresi ayarlarina gore ¢aligtirilir.
START GERI Dénme y6ni veya dénme geriye seklinde sabittir. Eger 2
siiriicii zaten calisir halde degilse, 2101 START FONKSI-
YON parametresi ayarlarina gore galistirilir.
8422 ST1 RAMPA Ardisil programlama durum 1 igin hizlanma/yavaslama 0,0s
rampa suresini seger, orn. referans degisikligi oranini
belirler.
-0,2/-0,1/ Zaman 1=01s
0,0...1800,0 s

Deger -0,2 olarak ayarlandiginda rampa cifti 2 kullanihr.
Rampa cifti 2, 2205...2207 parametreleri tarafindan
tanimlanir.

Deger -0,1 olarak ayarlandiginda rampa gifti 1 kullanihr.
Rampa ¢ifti 1, 2202...2204 parametreleri tarafindan
tanimlanir.

Rampa cifti 1/2 ile 2201 HIZ/YAV 1/2 SEC parametresi ARD
PROG olarak ayarlanmalidir. Ayrica bkz. parametreler
2202...2207.
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enerjilendirilir. Analog ¢ikis kontrolli 6nceden ayarlanan
degerde dondurulur.

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
8423 ST1DIS Ardisil programlama durum 1 igin réle, transistor ve analog |AO=0

KONTROL gikis kontroliinii seger.
Role/transistor ¢ikis kontroli 1401 ROLE CIKISI 1/ 1805
DO SINYAL parametresi ARD PROG seklinde ayarlanarak
devreye alinmalidir. Analog ¢ikis kontrolii 75 ANALOG
CIKISLAR parametre grubu ile devreye alinmalidir.
Analog ¢ikis kontrol degerleri 0170 ARD PROG AO DEG
sinyali ile izlenebilir.

RO2=R0O3 Roéle cikiglarina enerji verilmis (kapali). Sadece MREL-01  |-1,5

=R04=1 secgenegiyle birlikte etkili.

RO2=1, RO3=1 |Rdle ¢ikislarina enerji verilmis (kapali). Sadece MREL-01 |-1,4
segenegiyle birlikte etkili.

RO4 =1 Réle ¢ikisina enerji verilmis (kapali). Sadece MREL-01 -1,3
secgenegiyle birlikte etkili.

RO3 =1 Role gikisina enerji verilmis (kapali). Sadece MREL-01 -1,2
secgenegiyle birlikte etkili.

RO2 =1 Réle ¢ikisina enerji verilmis (kapali). Sadece MREL-01 -1,1
segenegiyle birlikte etkili.

RST CNT NEXT |Gelistiriimis Sekans Programi (ESP) igin ayrildi. -1,0

RST CNT ENT |ESP igin ayrildi. -0,8

RST CNT STNX |ESP igin ayrildi. -0,9

R=0,D=1,A0=0 |Rodle cikisi enerjisi kesilir (agilir), transistor ¢ikisi enerjilendi-|-0,7
rilir ve gikis temizlenir.

R=1,D=0,A0=0 |Rodle ¢ikisi enerjilendirilir (kapatilir), transistor ¢ikisi enerjisi |-0,6
kesilir ve gikis temizlenir.

R=0,D=0,A0=0 |Rdle ve transistor ¢ikislarinin enerijisi kesilir (acilir) ve ana- |-0,5
log ¢ikis degeri sifir olarak ayarlanir.

RO=0,D0=0 Réle ve transistor gikislarinin enerjisi kesilir (agilir) ve ana- |-0,4
log ¢ikis kontrolli 6nceden ayarlanan degerde dondurulur.

RO=1,DO=1 Réle ve transistor gikislar enerjilendirilir (kapatilir) ve ana- |-0,3
log ¢ikis kontrolli 6nceden ayarlanan degerde dondurulur.

DO=1 Transistor ¢ikisi enerjilendirilir (kapatilir) ve réle gikisinin -0,2
enerjisi kesilir. Analog ¢ikis kontroli 6nceden ayarlanan
degerde dondurulur.

RO=1 Transistor gikisinin enerjisi kesilir (agilir) ve réle ¢ikisi -0,1
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AO=0 Analog ¢ikis degeri sifir olarak ayarlanir. Role ve transistor |0,0
¢ikislar énceden ayarlanan degerde dondurulur.
%0,1...%100,0 |0170 ARD PROG AO DEG sinyaline yazilan deger. Para-
metre 1501 AO1 ICERIK SEC degerini 170'e (6rnegin sinyal
0170 ARD PROG AO DEG) ayarlayarak deger, analog gikis
AO'yu kontrol etmek igin baglanabilir. AO degeri sifir olana
kadar bu degerde dondurulur.
8424 ST1 DEGIS. Durum 1 igin gecikme zamanini tanimlar. Gecikme sona 0,0s
GEC. erdiginde, durum gegisine izin verilir Bkz. parametreler 8425
ST1 ST2E TRIG ve 8426 ST1 ST NE TRIG.
0,0...6553,5 s Gecikme siresi 1=0,1s
8425 ST1 ST2'E TRIG |Durumu 1'den 2'ye geviren tetikleme sinyalinin kaynagini SECIL-
seger. MEDI
Not: Durum N (8426 ST1 ST N'E TRIG) seklindeki durum
degisikligi, bir sonraki duruma gegise (8425 ST1 ST2'E
TRIG) gbre daha 6nceliklidir.
DI1(INV) Ters dijital giris DI1 aracilidiyla tetik. 0 = aktif, 1 = aktif degil. |-1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Tetik sinyali yok. Eger 8426 ST1 ST N'E TRIG parametresi |0
ayari SECILMEDI ise durum dondurulur ve yalnizca 8402
ARD PROG START parametresi ile resetlenebilir.
DI1 DI1 dijital girisi izerinden tetikleme. 1 = aktif, 0 = aktif degil. |1
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
Al 1 DUSUK 1 |Al1 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri oldugunda |6
durum degisimi.
Al 1 YUKSEK 1 |Al1 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldugunda |7
durum degisimi.
Al2DUSUK 1  |Al2 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri oldugunda |8
durum degisimi.
Al 2 YUKSEK 1 |AI2 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldugunda |9
durum degisimi.
Al1 OR 2 LO1 Al1 veya Al2 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri |10

oldugunda durum degigimi.
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AIMLO1AI2HI1  |Al1 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degerive Al2 |11
degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldugunda
durum degisimi.

AI1LO1 ORDI5 |Al1 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri oldugunda |12
veya DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

AI2HI1 ORDI5  |Al2 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldugunda |13
veya DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

Al 1 DUSUK 2  |Al1 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALC degeri oldugunda |14
durum degisimi.

Al 1 YUKSEK 2 |Al1 degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldugunda |15
durum degisimi.

Al 2DUSUK 2 |AI2 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALG degeri oldugunda |16
durum degisimi.

Al 2 YUKSEK 2 |AI2 degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldugunda |17
durum degisimi.

Al1 OR2LO2 |Al1 veya Al2 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALC degeri |18
oldugunda durum degisimi.

AIMLO2AI2HI2  |Al1 degeri < par. 8414 ARD pEGER 2 ALC degerive Al2 |19
degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldugunda
durum degisimi.

AI1LO2 ORDI5 |Al1 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALC degeri oldugunda |20
veya DI5 aktif oldugunda durum degigimi.

AI2HI2 ORDI5  |Al2 degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldugunda |21
veya DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

ZAMAN FONK 1 [Zamanlamali fonksiyon 1 ile tetik. Bkz. 36 ZAMANLAMALI |22
FONKSIYONLAR parametre grubu.

ZAMAN FONK 2 (Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 23

ZAMAN FONK 3 (Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 24

ZAMAN FONK 4 (Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 25

DEGISIM GCK |8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |26
gecikme suresi doldugunda durum degisimi.

DI1 VEYA GCK |DI1 aktivasyonu veya 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi |27
tarafindan belirlenen gecikme siiresi doldugunda durum
degisimi.

DI2 VEYA GCK |Bkz. DI1 VEYA GCK segimi. 28

DI3 VEYA GCK |Bkz. DI1 VEYA GCK segimi. 29

DI4 VEYA GCK |Bkz. DI1 VEYA GCK segimi. 30

DI5 VEYA GCK |Bkz. DI1 VEYA GCK segimi. 31

AI1HI1 ORDLY | Al1 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldu- 32
gunda veya 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan
belirlenen gecikme suresi doldugunda durum degisimi.
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AI2LO1 ORDLY |Al1 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri oldu- 33
gunda veya 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan
belirlenen gecikme suresi doldugunda durum degisimi.

Al1HI2 ORDLY | Al1 degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldu- 34
Junda veya 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan
belirlenen gecikme suresi doldugunda durum degisimi.

AI2LO2 ORDLY | Al2 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALC degeri oldu- 35
Junda veya 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan
belirlenen gecikme siresi doldugunda durum degisimi.

DENETIM1 3201...3203 denetleme parametrelerine gore logic deger. 36

ASIRI Bkz. 32 DENETIM parametre grubu.

DENETIM2 3204...3206 denetleme parametrelerine gore logic deger. 37

ASIRI Bkz. 32 DENETIM parametre grubu.

DENETIM3 3207...3209 denetleme parametrelerine gore logic deger. 38

ASIRI Bkz. 32 DENETIM parametre grubu.

SUPRV1 Bkz. DENETIM1 ASIRI segimi. 39

DUSUK

SUPRV2 Bkz. DENETIM2 ASIRI segimi. 40

DUSUK

SUPRV3 Bkz. DENETIM3 ASIRI segimi. 41

DUSUK

SPV10V- 3201...3203 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 ST1 |42

RORDLY DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen gecikme siiresi
doldugunda durum degisimi. Bkz. 32 DENETIM parametre
grubu.

SPV20V- 320?...3206 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 ST1 |43

RORDLY DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen gecikme siiresi
doldugunda durum degisimi. Bkz. 32 DENETIM parametre
grubu.

SPV30V- 3207...3209 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 ST1 |44

RORDLY DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen gecikme siiresi
doldugunda durum degisimi. Bkz. 32 DENETIM parametre
grubu.

SPV1UN- Bkz. SPV1OVRORDLY segimi. 45

DORDLY

SPV2UN- Bkz. SPV20VRORDLY segimi. 46

DORDLY

SPV3UN- Bkz. SPV3OVRORDLY segimi. 47

DORDLY

KNTRL ASIRI Sayag degeri 1905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan 48
tanimlanan siniri astiginda durum degisimi. Bkz. parametre-
ler 1904...1911.

KNTRL DUSUK |Sayag degeri 1905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan 49
tanimlanan sinirin altinda oldugunda durum degisimi. Bkz.
parametreler 1904...1911.
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LOGIC DEG 8406... parametreleri tarafindan belirlenen logic kullanima |50
g6re durum degisimi 8410

AYAR NOK GIR |Siiriicii gikis frekansi/hizi referans alana girdiginde durum |51
degisimi (6rn fark maksimum referansin %4'line esit ya da
daha az oldugunda).

SET Sdricu ¢ikis frekansi/hizi referans degere esit oldugunda |52
NOKTASINDA | durum degisimi (= tolerans limitleri dahilinde, érnegin hata
maksimum referansinin %1'ine esit ya da daha kuguk).

Al1 L1 &DI5 Al1 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri oldugunda |53
ve DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

Al2 L2 & DI5 Al2 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALC degeri oldugunda |54
ve DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

Al1 H1 & DI5 Al1 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldugunda |55
ve DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

Al2 H2 & DI5 Al2 degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldugunda |56
ve DI5 aktif oldugunda durum degisimi.

Al1 L1 &DI4 Al1 degeri < par. 8412 ARD DEGER 1 ALC degeri oldugunda |57
ve DI4 aktif oldugunda durum degisimi.

Al2 L2 & Dl4 Al2 degeri < par. 8414 ARD DEGER 2 ALC degeri oldugunda |58
ve DI4 aktif oldugunda durum degisimi.

Al1 H1 & Dl4 Al1 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK degeri oldugunda |59
ve DI4 aktif oldugunda durum degisimi.

Al2 H2 & D14 Al2 degeri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK degeri oldugunda |60
ve DI4 aktif oldugunda durum degisimi.

GCK VE D1 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |61
gecikme siresi doldugunda ve DI1 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI2 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |62
gecikme suresi doldugunda ve DI2 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI3 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |63
gecikme suresi doldugunda ve DI3 aktifken durum degigimi.

GCK VE DI4 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |64
gecikme suresi doldugunda ve D14 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI5 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |65
gecikme siresi doldugunda ve DI5 aktifken durum degisimi.

GCK & AI2 H2 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |66
gecikme stiresi doldugunda ve Al2 degeri > par. 8413 ARD
DEGER 2 YUK degeri oldugunda durum degisimi.

GCK & Al2 L2 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |67
gecikme slresi doldugunda ve Al2 degeri < par. 8474 ARD
DEGER 2 ALC degeri oldugunda durum degisimi.

GCK & A1 H1  |8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |68
gecikme slresi doldugunda ve Al1 degeri > par. 8411 ARD
DEGER 1 YUK degeri oldugunda durum degigimi.
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GCK & Al1 L1 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |69
gecikme slresi doldugunda ve Al1 degeri < par. 8412 ARD
DEGER 1 ALC degeri oldugunda durum degisimi.

HBR DGR1#0 |0135 HAB DEGERI 1 bit 0. 1 = durum degisimi. 70

HBR DGR1#1 0135 HAB DEGERI 1 bit 1. 1 = durum degigimi. 71

HBR DGR1#2 |0135 HAB DEGERI 1 bit 2. 1 = durum degisimi. 72

HBR DGR1#3 |0135 HAB DEGERI 1 bit 3. 1 = durum degisimi. 73

HBR DGR1#4 |0135 HAB DEGERI 1 bit 4. 1 = durum degisimi. 74

HBR DGR1#5 |0135 HAB DEGERI 1 bit 5. 1 = durum degisimi. 75

HBR DGR1#6 |0135 HAB DEGERI 1 bit 6. 1 = durum degisimi. 76

HBR DGR1#7  |0135 HAB DEGERI 1 bit 7. 1 = durum degisimi. 77

AI2H2DI4SV10 | AI2 degderi > par. 3207 3203 degeri oldugunda ve DI4 aktif |78
oldugunda 8413...ARD DEGER 2 YUK denetleme paramet-
relerine gére durum degisimi.

AI2H2DI5SV10 |[AlI2 degeri > par. 3201 3203 degeri oldugunda ve DI5 aktif |79
oldugunda 8413...ARD DEGER 2 YUK denetleme paramet-
relerine gére durum degisimi.

STO STO (Guvenli moment kapatma) tetiklendiginde durum 80
degisimi.

STO(-1) STO (Guvenli moment kapatma) devre disi ve surici 81
normal bir sekilde galisiyorken durum degisimi.

8426 ST1STNE Durumu 1'den N'ye geviren tetikleme sinyalinin kaynagini | SECIL-

TRIG seger. Durum N, 8427 ST1 DURUM N parametresi tarafin- | MEDI
dan tanimlanir.

Not: Durum N (8426 ST1 ST N'E TRIG) seklindeki durum
degisikligi, bir sonraki duruma gegise (8425 ST1 ST2'E
TRIG) gore daha onceliklidir.
Bkz. parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG.
8427 ST1 DURUM N |N durumunu belirler. Bkz. parametre 8426 ST1 ST N'E DURUM
TRIG. 1

DURUM 1 Durum 1 1

DURUM 2 Durum 2 2

DURUM 3 Durum 3 3

DURUM 4 Durum 4 4

DURUM 5 Durum 5 5

DURUM 6 Durum 6 6

DURUM 7 Durum 7 7

DURUM 8 Durum 8 8
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8430 ST2 REF SEG
Bkz. parametreler 8420...8427.
8497 ST8 DURUM N
98 SECENEKLER Harici seri haberlesme aktivasyonu
9802 HAB PROT SEG |Harici seri haberlesmeyi aktiflestirir ve araytizi secer. SECIL-
MEDI
SECILMEDI Haberlesme yok 0
STD MODBUS | Dahili fieldbus. Arabirim: X3 siriict terminaline baglanmis |1
istege bagli FMBA-01 Modbus adaptér tarafindan saglanan
EIA-485. Bkz. Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii bolimd,
sayfa 315.
HARICI FBA Siiriicti, X3 siiriicli terminaline bagl bir fieldbus adaptérii 4
modull tzerinden haberlesme saglar. Ayrica bkz. parametre
grubu 57 HARICI HABER MODUL.
Bkz. Fieldbus adaptdrlii fieldbus kontrolii bolimu, sayfa
341.
MODBUS Dahili fieldbus. Arabirim: RS-232 (kontrol paneli konektort). |10
RS232 Bkz. Fieldbus adaptorlii fieldbus kontrolii béliimii, sayfa
341.
99 BASLAMA Dil secimi. Motor devreye alma verisinin tanimlanmasi.
VERILERI
9901 DIL Gelismis kontrol panelinde kullanilan ekran dilini seger. ENG-
Not: ACS-CP-D gelismis kontrol panelinde, asagidaki LISH
diller mevcuttur: ingilizce (0), Cince (1), Korece (2) ve
Japonca (3).
ENGLISH ingiliz Ingilizcesi 0
ENGLISH (AM) |Amerikan ingilizcesi 1
DEUTSCH Almanca 2
ITALIANO italyanca 3
ESPANOL ispanyolca 4
PORTUGUES |Portekizce 5
NEDERLANDS |Felemenkge 6
FRANGCAIS Fransizca 7
DANSK Danca 8
SUOMI Fince 9
SVENSKA Isvegge 10
RUSSKI Rusca 1
POLSKI Lehge 12
TURKCE Tirkge 13
CZECH Cekce 14
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MAGYAR Macarca 15
ELLINIKA Yunanca 16
CHINESE Cince 17
KOREAN Korece 18
JAPANESE Japonca 19

9902 UYGULAMA Uygulama Makrosunu seger. Bkz. bolum Uygulama ABB
MAKROSU makrolari, sayfa 107. STAN-

DART

ABB Sabit hizli uygulamalar i¢in standart makro 1

STANDART

3 KABLOLU Sabit hizli uygulamalar igin 3 kablolu makro 2

ALTERNATE ileri start ve geri start uygulamalari igin alternatif makro 3

MOTOR POT Dijital sinyalli hiz kontrol uygulamalari igin motor 4
potansiyometresi

MAN/OTO Siruculye iki kontrol cihazi baglandiginda kullanilacak 5
Man/Oto makrosu:

« Kontrol cihazi 1, HARICI1 harici kontrol yeri tarafindan
tanimlanan arayuz uzerinden haberlesir.

« Kontrol cihazi 2, HARICI2 harici kontrol yeri tarafindan
tanimlanan arayuz lizerinden haberlesir.

Belli bir anda HARICI1 veya HARICI2 aktif olur. Dijital girisi

kullanarak HAR1/2 arasinda gegis.

PID KONTROL |PID kontroli. Sirtcinln bir proses degerini kontrol ettigi 6
uygulamalar igindir (6rn. pompa ¢alistiran strtictiniin basing
kontrolii). Olgiilen basing ve basing referansi siiriicliye
baglanir.

MOMENT Moment kontrol makrosu 8

KONTR

AC500 AC500 PLC makrosu. Bkz. bélum AC500 Modbus makro, |10

MODBUS sayfa 117.

YUK FD SET FlashDrop dosyasiyla tanimlanan FlashDrop parametre 31
degerleri. Parametre gérinimu, 1671 PARAMETRE
GORUN parametresi tarafindan belirlenir.
FlashDrop, parametrelerin giictin kesik oldugu striculere
hizl bir sekilde kopyalanmasi igin opsiyonel bir cihazdir.
FlashDrop parametre listesinin kolayca 6zellestiriimesini
sadlar, 6rnegdin segili parametreler gizlenebilir. Daha fazla
bilgi almak igin bkz. MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu
(3AFE68591074 [ingilizce]).

KULLAN1 YUKL |Kullanici makrosu 1 kullanima sunulmak (izere yiikle. 0

Yuklemeden énce saklanmis parametre ayarlari ve motor
modelinin uygulama igin uygun olup olmadigini kontrol edin.
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KULLAN1 SAKL |Kullanici 1 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini  |-1

ve motor modelini saklar.

KULLAN2 YUKL |Kullanici makrosu 2 kullanima sunulmak (izere yiikle. -2
Yuklemeden énce saklanmis parametre ayarlari ve motor
modelinin uygulama i¢in uygun olup olmadigini kontrol edin.

KULLAN2 SAKL |Kullanici 2 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini  |-3
ve motor modelini saklar.

KUL S3 YUK Kullanici makrosu 3 kullanima sunulmak tzere yukle. -4
Yiklemeden énce saklanmis parametre ayarlari ve motor
modelinin uygulama igin uygun olup olmadigini kontrol edin.

KUL S3 KAYDE |Kullanici 3 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini  |-5
ve motor modelini saklar.

9903 MOTOR TiPI Motor tipini seger. AM

Siricl galisirken degistirilemez.

AM Asenkron motor. Sincap kafesi rotorlu ti¢ fazli AC gerilim 1
beslemeli endiiksiyon motoru.

PMSM Sabit miknatisli senkron motor. Sabit miknatisli rotor ve 2
sinlisoidal geri emf gerilimli G¢ fazli AC gerilim beslemeli
senkron motor.

9904 MOTOR KONT | Motor kontrol modunu seger. SKALER:
MODU FREK
VEKTOR: Agik cevrim vektor kontrol modu. 1
HiZ Referans 1 = rpm cinsinden hiz referansidir.

Referans 2 = ylizde olarak hiz referansi. Mutlak maksimum
hiz olan %100 2002 MAX HIZ parametresinin degerine
esittir (veya minimum hizin mutlak degeri, maksimum hiz
degerinden daha yiksek ise 2001 MIN HIZ).

VEKTOR: Vektér kontrol modu. 2

MOM Referans 1 = rpm cinsinden hiz referansidir.

Referans 2 = yiizde olarak moment referansi. %100

nominal momente esittir.
SKALER: Skaler kontrol modu. 3
FREK

Referans 1 = Hz cinsinden frekans referansidir.

Referans 2 = ylizde olarak frekans referansi. Mutlak
maksimum frekans olan %100 2008 MAKSIMUM FREK
parametresinin degerine esittir (veya minimum hizin mutlak
degeri, maksimum hiz degerinden daha yiiksek ise 2007
MIN FREKANS).
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
9905 MOTOR NOM  [Nominal motor gerilimini tanimlar. Asenkron motorlar igin, {200 V
GER motor giic plakasindaki degere esit olmalidir. birimler:
Sabit miknatisli senkron motorlar icin, nominal gerilim, 230V
nominal devirde geri emf gerilimidir. 400 V
Eger gerilim degeri gerilim rpm olarak, 6rnegin 60 V / 1000 E. .
rpm seklinde verilmisse, 3000 rpm igin nominal hiz 3 x 60 V/ | birimler:
=180 V seklindedir. 400V
Siirlicli, motoru giris besleme geriliminden daha yiiksek bir |400 V
gerilimle besleyemez. U .
Cikis gerilimi, nominal motor gerilimi tarafindan sinirlanmaz, birimler:
lineer olarak giris gerilimi degerine yukseltilir. 460 v
Cikis gerilimi
Girig gerilimi - — —
9905+ —
\
| »
9907 » Cikig frekansi
UYARI! Motor izolasyonundaki gerginlik stricu
besleme gerilimine baghdir. Bu ayni zamanda, motor
gerilim nominal degerinin surlctnin nominal degerinden ve
sUrictnin besleme geriliminden disiik oldugu durumlar
icin de gecerlidir. Rms gerilimi strtctnin maksimum
frekansi (2008 parametresi) motor nominal frekansina
ayarlanarak motor nominal gerilimi ile sinirlanabilir.
200 V birimler:  |Gerilim. 1=1V
46...345V
400 V E birimler:
80...600 V
400 V U birimler:
92...690 V
9906 MOTOR NOM  |Nominal motor akimini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki N
AKIM degere esit olmalidir.
0,2...2,0 - Iy Akim 1=0,1A
9907 MOTOR NOM  [Nominal motor frekansini, yani, gikis geriliminin motor E:
FREK nominal gerilimine esit oldugu frekansi tanimlar: 50,0 Hz
Alan zayiflama noktasi = Nom.frekans - Besleme gerilimi / u:
Motor nom.gerilim 60,0 Hz
0,0...599,0 Hz  |Frekans 1=
0,1 Hz
9908 MOTOR NOM Nominal motor hizini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki Tipe gore
HIZ degere esit olmalidir. degisir
50...30000 rpm |Hiz 1=1rpm




Tim parametreler

No. Ad/Deger

9909 MOTOR NOM
GUC
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Aciklama

Nominal motor gilictiini tanimlar. Motor gl¢ plakasindaki
degere esit olmalidir.

Def/FbEq
P

02...3,0 Py kW

Glg

1=
0,1 kW /
0.1 hp

9910 ID RUN

Bu parametre, Motor ID run adi verilen bir otomatik
kalibrasyon islemini kontrol eder. Bu proses boyunca,
sUirlici motoru galistirir ve motor 6zelliklerini belirlemek ve
i¢c hesaplamalarda kullanilan bir model olusturmak igin
Olgumler gerceklestirir.

OFF/ID
MIK

OFF/ID MIK

Motor ID run prosesi ¢alistirilmaz. Tanimlama miknatislama
9904 ve MOTOR KONT MODU parametresine gore gerceklesti-
rilir. Tanimlama miknatislamada motor modeli ilk ¢alistirma sira-
sinda motorun 10 - 15 sn sifir hizda miknatislandiriimasi ile
hesaplanir (sabit miknatish senkron motorun bir devrin bir kis-
mini déndurebilmesi disinda motor ddnmemektedir). Motor
parametresi degistikten sonra her galistirmada model tekrar
hesaplanir.
+ Parametre 9904 = 1 (VEKTOR: HIZ) veya 2 (VEKTOR:
MOM): Tanimlama miknatislama gerceklestirilir.
» Parametre 9904 = 3 (SKALER: FREK): Tanimlama
miknatislama gerceklestiriimez.

ACIK

ID run. Mimkun olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler.
ID run bir dakika kadar sirer. Asagidaki durumlarda ID run
Ozellikle gereklidir:

« vektdr kontrol modu kullanildiginda (parametre 9904 = 1
[VEKTOR: HiZ] veya 2 [VEKTOR: MOM]) ve

» calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

» calisma icin genis bir hiz araliginda, él¢iimus herhangi
bir hiz verisi yokken (6rnegin bir darbeli enkoder yokken),
nominal motor momentinin tGzerinde bir moment araligi
gerektiginde.

Not: Motor galistirilan makineden mekanik olarak

ayriimahdir.

Not: ID galismasi start ediimeden énce dénus yénini

kontrol edin. Calisma sirasinda motor ileri ydnde doéner.

Not: EGer motor parametreleri ID run isleminden sonra

degisirse islemi tekrarlayin.

A UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik

%50...%80'i arasinda galigir.

ID CALISMAS|I GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU

CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL

EDIN!
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Tiim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq
9912 MOTOR NOM  |N-m olarak hesaplanan motor nominal momenti (hesaplama |0
MOMENTI 9909 MOTOR NOM GUC ve 9908 MOTOR NOM HIZ
parametreleri degerlerine gore gergeklestirilir).
0...3000,0 N-m | Salt okunur =
0,1 N'-m
9913 MOTOR CIFT N-m olarak hesaplanan kutup ¢ifti numarasi (hesaplama 0
KUTUP 9907 MOTOR NOM FREK ve 9908 MOTOR NOM HIZ
parametreleri degerlerine gére gergeklestirilir).
- Salt okunur 1=
9914 MOTOR FAZ Motor kablosundaki iki fazi ters gevirir. Bu, surtict ¢ikis HAYIR
DEG terminallerindeki veya motor baglanti kutusundaki iki motor
kablosu faz iletkenin yerini degistirmeye gerek olmadan
motor dénme yoninu degistirir.
HAYIR Fazlar ters gevrilmemis 0
EVET Fazlar ters gevrilmis 1
9915 MOTOR COS 0 olarak ayarlandiginda, tahmini bir cos phi degeri kullanilir. |0
PHI
0...0.97 Parametrenin aktif araligi 0,5 ... 0,97 arasindadir ve ylksek 1 = 0,01

verimli motorlar (IE3 veya IE4) kullanildi§i zaman
kullaniimahdir.
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13

Dahili fieldbus'li fieldbus
kontrolu

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde dabhili fieldbus ile slrictinin bir haberlesme agi Gzerinden harici
cihazlarla nasil kontrol edilebilecedi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bir bakis

Sirucu, fieldbus adaptéri veya dahili fieldbus Uzerinden harici bir kontrol sistemine
baglanabilir. Fieldbus adaptéru kontrolu igin, bkz. boélim Fieldbus adaptériii fieldbus
kontrolii, sayfa 341.

Dahili fieldbus Modbus RTU protokoliinii desteklemektedir. Modbus bir dizisel,
eszamanli olmayan protokoldiir. islem yari gift yénliidiir.

Dahili fieldbus EIA-485 (slriicu terminaline X3 bagli istege bagh FMBA-01 Modbus
adaptéri terminali X1) ya da RS-232 (kontrol paneli konektéri X2) ile baglanabilir.

EIA-485, cok noktall bir uygulama olarak tasarlanmistir (bir ya da daha fazla slave
kontrol eden tek bir master). RS-232, noktadan noktaya bir uygulama olarak
tasarlanmistir (tek slave kontrol eden tek bir master).

FMBA-01 Modbus adaptdérii moddli hakkinda daha fazla bilgi almak igin bkz. FMBA-
01 Modbus adaptérii modiilii kullanim kilavuzu (3AFE68586704 [ingilizce]).
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RS-232 konektérunin pim konfigirasyonu asagida gdsterilmistir. RS-232 ile
haberlesme kablosunun maksimum uzunlugu 3 metre (9,8 ft) ile sinirlandinimistir.

Siriici
PC  RS-232 FA RJ-45
1
DCD 1| &— —— — . 1
RXD 2 ._| — — . 2
TXD 3| e ——r——— 3
DTR 4 e— |1 1 : 1 —e 4
GND 5 .—o" : o, — 5
DSR 6|l — L - . 6
RTS 7e— V1 Vo—e 7
CTS 8| e— - — o F)
RI 9| e—
Blend |muhafaz
Fieldbus kontrolori
I = I l I I u u
| Fieldbus
Diger
cihazlar
Sirtcu
RS-232 1
panel konnektoéru
FMBA-01 EIA-485" | 1) Dahili fieldous (Modbus)
Modbus adaptéri X1 baglantisi RS-232 ya da
EIA-485'tir.

Veri akisi

-¢— Kontrol word'i (CW) ———

<¢——— Referanslar

Durum word'ti (SW) —p
Gergek degerler ——p

Parametre R/W
talep/yanit

islem 1/0 (Déngusel)

Servis mesaijlari (dongisel
p | olmayan)

Sirucu tim kontrol bilgisini fieldbus arayiiziinden almak lzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus araytizi ve diger mevcut kaynaklar, 6rn. dijital ve analog girisler,
arasinda dagitilabilir.
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Dahili Modbus uzerinden iletisimin kurulmasi

Fieldbus kontrolu igin suriiciyl konfigliire etmeden 6nce FMBA-01 Modbus adaptori
(mevcutsa) 38. sayfadaki Opsiyonel fieldbus mod(iliinii baglayin bolimi ve modl
kilavuzunda verilen talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte
edilmelidir.

Fieldbus hatti aracihgiyla haberlesme, 9802 HAB PROT SEC parametresinin STD
MODBUS veya MODBUS RS232 olarak ayarlanmasiyla baslatilir. 53 EFB PROTOKOL
grubundaki haberlesme parametreleri de ayarlanmalidir. Asagidaki tabloya bakin.

Parametre Alternatif CHO ile kontrol Fonksiyon/Bilgi
EVELEL icin ayarlama

fieldbus kontrol

HABERLESME BASLATMA
9802 HABPROT | SECILMEDI STD MODBUS | Dahili fieldbus haberlesmesini
E STD MODBUS | (EIA-485 ile) baslatir.

HARICI FBA MODBUS
MODBUS RS232 (RS-232

RS232 ile)

ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU

5302 EFB 0...247 Herhangi bir RS-232/EIA-485 baglantisi
kISgASYON istasyon kimlik adresini belirtir.

Ayni siradaki iki istasyon ayni
adrese sahip olamaz.

5303 EFB HAB HIZI | 1,2 kbit/s RS-232/EIA-485 baglantisinin
2,4 kbit/s haberlesme hizini tanimlar.
4,8 kbit/s
9,6 kbit/s
19,2 kbit/s
38,4 kbit/s
57,6 kbit/s
115,2 kbit/s

5304 EFB PARITE |8 HICBIRI 1 Parite ayarini belirtir. Ayni ayarlar
8 HICBIRI 2 tiim on-line istasyonlarda
8 CIFT 1 kullaniimalidir.
8TEK 1

5305 EFB HAB ABB SUR LIM | Herhangi bir Surticu tarafindan kullanilan

PROFIL DCU PROFILE haberlesme profilini seger. Bkz.

ABB SUR bolim Haberlesme Profilleri,
boLu sayfa 330.

5310 EFB PAR 10 |0...65535 Herhangi bir Modbus register 400xx'e

| k bi k deg .
5317 EFBPAR 17 eslenecek bir gergek deger secer.

53 EFB PROTOKOL grubundaki konfigirasyon parametreleri ayarlandiktan sonra
surticl kontrol parametreleri (b6lim Siirticii kontrol parametreleri, sayfa 318) kontrol
edilmeli ve gerektiginde ayarlanmalidir.



318 Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii

Yeni ayarlar, siriicii tekrar agildiginda ya da 5302 EFB ISTASYON NO parametresi
ayar silinerek resetlendiginde devreye girecektir.

Surucu kontrol parametreleri

Modbus iletisimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan sirticti kontrol
parametreleri kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapiimahdir.

Fieldbus kontrol igin ayarlama siitunu, Modbus araytzi istenen kaynak oldugunda
veya istenen ilgili 6zel sinyal igin hedef yon oldugunda kullanilacak degeri verir.
Fonksiyon/Bilgi siitunu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre Fieldbus  Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit
kontrolii adresi
EVEUEL

KONTROL KOMUT KAYNAK SEGCIMI ABB DCU

DRV
1001 HAR1 HABER- Aktif kontrol konumu olarak HARICI1 40031
KOMUTLAR | LESME segildiginde 0301 FB KONTRL bitler
WORD 1 bit 0...1'i (STOPISTART) 0...1
etkinlestirir.

1002 HAR2 HABER- Aktif kontrol konumu olarak HARICI2 40031

KOMUTLAR | LESME segildiginde 0301 FB KONTRL bitler
WORD 1 bit 0...1'i (STOPISTART) 0...1
etkinlestirir.

1003 YON ILERI 1001 ve 1002 parametreleriyle 40031
GERI tanimlanmig sekliyle dénis yoni bit 2
iKi YONLU kontrolliini etkinlestirir. Donus yonu

kontrolu i¢in bélum Referans y6ne-
timi, 325. sayfada agiklanmaktadir.
1010 JOGLAMA | HABER- 0302 FB KONTRL WORD 2 bit 40032
SEC LESME 20...21 (JOGGING 1/ JOGGING 2) bitler
Uzerinden joglama 1 veya 2'yi 20...21
etkinlestirir.
1102 HAR1/HAR2 | HABER- HAR1/HAR2 segimini 0301 FB 40001 40031
SECIMI LESME KONTRL WORD 1 bit 5 (HARICI2) | bit 11 bit 5
Uizerinden etkinlestirir; ABB stricl
profili 5319 EFB PAR 19 bit 11 (EXT
CTRL LOC) ile.
1103 REF1 HABERLE | HARICI1 aktif kontrol yeri olarak REF1 igin 40002
SECImI SME segcildiginde Fieldbus referans REF1
HAB+A/I1 | kullanilir. Diger ayarlar hakkinda bilgi
HAB*AI1 icin, bkz. boélum Fieldbus referans-
lar1, sayfa 322.
1106 REF2 HABERLE | HARICI2 aktif kontrol yeri olarak REF2 igin 40003
SECIMI SME segildiginde Fieldbus referans REF2
HAB+AIT | kullanilir. Diger ayarlar hakkinda bilgi
HAB*AI1

icin, bkz. bolim Fieldbus referans-
lar1, sayfa 322.
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Parametre Fieldbus  Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit
kontrolii adresi
EVELE
CIKIS SINYAL KAYNAGI SECIMI ABB DCU
SUR
1401 ROLE HABER- 0134 HAB RO WORD sinyaliyle réle | sinyali igin 40134
CIKISI 1 LESME cikisi RO kontroliinii etkinlestirir. 0134
COMM(-1)
1501 AO1ICERIK | 135 Fieldous 07135 HAB DEGERI 1 sinyali igin 40135
SEC referansinin igerigini AO analog 0135
¢ikigina yonlendirir.
SISTEM KONTROL GIRISLERI ABB DCU
SUR
1601 CALISMA HABER- Ters gevrilmis Calisma izni sinyali 40001 40031
IZNI LESME kontroliinii (Calisma devre disi) bit 3 bit 6

0301 FB KONTRL WORD 1 bit 6
(RUN_DISABLE) araciligiyla
etkinlestirir; ABB suruculeri profili
5319 EFB PAR 19 bit 3 (INHIBIT
OPERATION) ile.

1604 HATA HABER- | Fieldbus 0307 FB KONTRL WORD 1 | 40001 | 40031

RESET SEC | LESME bit 4 (RESET) araciligiyla hata bit 7 bit 4
resetlemeyi etkinlestirir, ABB
stirticiileri profili 53719 EFB PAR 19
bit 7 (RESET) ile.

1606 LOKAL HABER- | 0301 FB KONTRL WORD 1bit 14 |- 40031
KILIT LESME (REQ_LOCALLOC) lizerinden lokal bit 14
kontrol modu kilitteme sinyali
1607 PARA- YAPILDI Parametre deger degisimlerini 41607
ME/-IEE KAYDET.... | (fieldbus kontrolii ile yapilanlar da
dahil) kalici hafizaya saklar.
1608 START iZNi |HABER- |0302 FB KONTRL WORD 2bit18 |- 40032
1 LESME (START_ DISABLE1) lizerinden ters bit 18
Start izni 1 (Start devre disl)
1609 START IZNi |HABER- |0302 FB KONTRL WORD 2bit19 |- 40032
2 LESME (START_ DISABLE?) iizerinden ters bit 19

Start izni 2 (Start devre dis)

LIMITLER ABB DCU
SUR
2013 MIN HABER- | 0301 FB KONTRL WORD 1bit15 |- 40031
MI:QMENT LESME (TORQLIM2) {izerinden minimum bit 15
SEC moment sinirt 1/2 segimi
2014 MAX HABER- | 0301 FB KONTRL WORD 1bit15 |- 40031
gggMENT LESME (TORQLIM2) iizerinden maksimum bit 15

moment siniri 1/2 segimi
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Parametre Fieldbus Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit
kontrolii adresi
EVELE]
2201 HIZ/YAV 1/2 | HABER- 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 10 - 40031
SEC LESME (RAMP_2) lizerinden hizlanma/ bit 10
yavaglama rampa cifti segimi
2209 RAMPA HABER- 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 13 40001 40031
GIRISI 0 LESME (RAMP_IN_0) tizerinden rampa girisi | bit 6 bit 13
sifira; ABB suriculeri profili 5319
EFB PAR 19 bit 6 (RAMP_IN_
ZERO) ile
HABERLESME HATA FONKSIYONLARI ABB DCU
SUR
3018 HAB HATA | SECIL- Fieldbus haberlesmesi kesildiginde | 43018
FONK MEDI stirGicintin eylemini belirler.
HATA
SABIT HIZ
7
SON HIZ
3019 HAB HATA |0.1... iletisim kesintisinin tespit edildigi 43019
SURESI 600,0 s andan 30718 HAB HATA FONK
parametresiyle secilen igsleme kadar
gegen slreyi tanimlar.
PID CONTROLLER REFERENCE SIGNAL SOURCE SELECTION ABB DCU
SUR
4010/ AYAR HABER- PID kontrol referansi (REF2) REF?2 igin 40003
4110/ NOKTASI LESME
4210 SEC¢ HAB+AI1
HAB*AI1
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Fieldbus kontrol arayuizi

Bir fieldbus sistemi ile slriici arasindaki haberlesme 16 bit giris ve ¢ikis data word
(ABB surtculeri profili) ile 32 bit giris ve ¢ikis veri word'lerinden olusur (DCU profili
ile).

Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol word’i (CW) siiriiciiyl bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Kontrol word’u fieldbus kontrol cihaziyla siirticliye gonderilir. Stirticti, Kontrol
word’linde yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlari arasinda yer degistirir.

Durum word’t (SW), surrtictiden fieldbus kontrol cihazina génderilen durum bilgilerini
iceren bir word’dur.
Referanslar

Referanslar (REF) 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans (6rnegin,
tersine donls yoni) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki tamlayicisinin
hesaplanmasi ile olusturulur. Her bir referans word'Unun igerigi hiz, frekans, moment
veya proses referansi olarak kullanilabilir.

Gergek degerler

Gergek degerler (ACT) slrlcuniin secilmis degerleri ilgili bilgi iceren 16 bit word'lerdir.
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Fieldbus referanslari

Referans se¢imi ve diizeltimi

Fieldbus referansi (sinyal segimi metinlerinde HABERLESME olarak adlandirilir),
referans segim parametrelerinden biri — 17103 REF1 SECIMi ya da 1106 REF2
SECIMIi — HABERLESME, HAB+AI1 veya HAB*AI1 olarak ayarlanarak segilir. 17703
veya 1106 parametresi, HABERLESME olarak ayarlandiginda, fieldbus referansi s6z
konusu duzeltme olmadan iletilir. 7103 veya 1106 parametresi, HAB+AI1 veya
HAB*AI1 olarak ayarlandiginda, fieldbus referansi asagidaki ABB sirtculeri profili
orneklerinde gorildagi gibi Al1 analog girisi kullanilarak duizelilir.

Ayar COMM > 0 iken COMM < 0 iken
HAB+ | HABERLESME(%) - (MAX-MIN) + MIN HABERLESME(%) - (MAX-MIN) - MIN
Al1 + (Al(%) - 50%) - (MAX-MIN) + (Al(%) - 50%) - (MAX-MIN)

Diizeltilen
referans (rpm)
A Maks. limit
1500 - - - 0
%100  .°
*
.
| e
750 — — — +"— — - -750
Al %50
o’ |
ok’ A0 Min. timit 1500
0 50 100 ~ COMM Maks. limit v
REF (%)
Diizeltilen referans
(rpm)
Diizeltilen referans
(rp‘T) oMM
REF (%) _-100 -50 0
1500f — — — - — — — - - ‘ 0
| | Maks limit | - _ _ _ _ _ | _ _ | 300
1200 Min. limit f
Al 55700
750 7 -750
A
‘ Min limit
3001 | | Maks. limit ‘ -1200
0 g COMM L _ 1+ _ _ _ 11500
0 50 100~ REF (%) Y

Duizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX | 1108 REF2 MA parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 1704 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.
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Ayar COMM > 0 iken COMM < 0 iken
HAB*AI HABERLESME(%) - (Al(%) / 50%) - HABERLESME(%) - (Al(%) / 50%) -
1 (MAX-MIN) + MIN (MAX-MIN) - MIN

Diizeltilen referans

(rpm)
A COMM
Maks. limit REF (%) 100 -50 0
1500 — — ‘ 7 - Min. limit Al = %0, R 0
*
* | | .
AI-°/1O(‘DAI’£%50: | ."
- *
7500 — /&' — — e ) {Ts0
L4
|
R ! . Al=9550
A | <* A=%100
ol CAI=%0 | Min. limit Maks. limit _o* [ P
0 50 100 édMixfo/’ v
REF (%) Diizeltilen referans
(rpm)
Diizeltilen referans
(rpm)
A COMM
1500} — — — — — — — - REF (%) 190 -50 °,
! \ Maks. sinir Min. limit | Al = %0 -
1200 | — - - h mit - 00, . 300
Al=%100 - RS
750 5 e’
F— — =~ — .
A=os0” PO LA 780
- Al=%0 Min. limit Maks. limit AlL=*%50
300 . e -~~~ {-1200
0 . .o COMM , , _
0 50 100 REF(%) | T T 77 i, 1800
Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MA parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.
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Fieldbus referans dlgekleme

REF1 ve REF2 fieldbus referanslari asagidaki tablolarda gosterildigi gibi ABB
surlcdleri profili igin dlgeklendirilir.

Not: Referans duzeltmeleri (bkz. bélim Referans se¢imi ve diizeltimi, sayfa 324)
o6lceklendirme isleminden énce gerceklestirilir.

Referans |Aralik |Referans |Olgeklendirme Gorlsler

tipi

REF1 -32767 |Hizveya |-20000 = -(par. 1105) Nihai referans 1104/1105
frekans 0=0 ile sinirlanir. Gergek motor
+32767 +20000 = -(par. 1105) hiz1 2001/2002 (hiz) veya

(20000, %100'e karsilik gelir) | 2007/2008 (frekans)
tarafindan sinirlanir.

REF2 -32767 |Hizveya |-10000 = -(par. 71108) Nihai referans 1107/1108
frekans 0=0 ile sinirlanir. Gergek motor
+32767 +10000 = -(par. 1708) hiz1 2001/2002 (hiz) veya

(10000 %100’ karsilik gelir) | 2007/2008 (frekans)
tarafindan sinirlanir.
Moment -10000 = -(par. 1108) Nihai referans 2015/2017
0=0 (moment 1) veya
+10000 = -(par. 71108) 2016/2018 (moment 2) ile
(10000 %100'e karsilik gelir) | sinirlanir.
PID -10000 = -(par. 1108) Nihai referans 4012/4013
referansi [0=0 (PID set 1) veya 4112/4113

+10000 = -(par. 1108)
(10000 %100'e karsilik gelir)

(PID set 2) ile sinirlanir.

Not: 77104 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlarinin referans

olceklendirme lzerinde herhangi bir etkisi bulunmamaktadir.
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Referans yénetimi

Dénme yénii kontrolii her bir kontrol konumu icin (HARICI1 ve HARICI2) grup 10
START/STOP/YON parametreleri kullanilarak konfigiire edilir. Fieldbus referanslar
cift kutupludur, negatif ya da pozitif olabilirler. Asagidaki sekiller grup 10 parametreleri
ve fieldbus referans isaretinin REF1/REF2 referansini tGretmek igin nasil etkilestikle-
rini gosterir.

HABERLESME isareti tarafindan Dijital komut ile belirlenen y6n,
belirlenen yon ornegin dijital giris,
y 9 I}
kontrol paneli
Par. 7003 Sonu SonUf
YON = ILERI REF1/2 REF1/2
Maks. ref. 4 - - - Maks. ref. 4 - - -
Fieldbus | | Fieldous | L
et 112 150% %ioo | | "2 [Troo% %100 |
-163% 163% -163% 163%
—[Maks. ref.]+ —[Maks. ref.]+
Pa}'r. 1003 ] sonu? Sonu
YON = GERI REF1/2 REF1/2
—+ Maks. ref. 4 Maks. ref.
-163% 163% -163% 163%
Fieldbus | -100% %100 Fieldbus | -100% %100 |
ref. 1/2 | f + ref. 1/2 + f |
/] | _[Maks. ref] ~[Maks. ref-
Pef'r. 10(?3. Sonu Sonu
YON = IKI REFIf2 REFIZ  von
YONLU T B komutu:
Maks. ref. £ - - - Maks. ref. .- - - - sLER!
-163% . 1
Fieldbus | -100% : | F|?Iq?2LJs | . : |
ref. 12— %i00 | | "% [-100% %100 |
163% -163% L 163%
{- —[Maks. ref] L - - -\
[Maks. ref.] [Maks. ref.] vz
L komutu
- GERI
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Gergek degerin o6lgeklendirilmesi

Gergek degerler olarak ana sisteme gonderilen sayilarin élgeklendirilmesi segilen
fonksiyona baglidir. Bkz. Gercgek sinyal ve parametreler bélimu, sayfa 179.

Modbus eslestirme

Asagidaki Modbus fonksiyon kodlari, striict tarafindan desteklenmektedir.

Fonksiyon

Kod
heks
(ond)

ilave bilgi

Coklu Tutma
Kayitlarini
Oku

03 (03)

Slave cihazdaki kayitlarin degerlerini okur.

Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Tekli Tutma
Kaydi Yaz

06 (06)

Slave cihazdaki tek bir kayda yazar.

Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Tani

08 (08)

Ana ve slave cihazlar arasindaki haberlesmenin veya slave cihaz
icindeki gesitli dahili hata durumlarinin kontrol edilmesi igin kullanilan
bir dizi test saglar.

Asagidaki alt kodlar desteklenmektedir:

00 Dénus Sorgu Verileri: Talep verilerinde gegirilen veriler yanit
olarak aktarilacak olan verilerdir. Yanit mesajinin tamami talep ile
ayni olmalidir.

01 Haberlesme Segenedini Yeniden Baglat: Slave cihaz seri hat
portu yeniden baglatiimali ve haberlesme olay sayaclarinin tamami
silinmelidir. Eger port Yalnizca Dinleme Modunda ise yanit veriimez.
Eger port Yalnizca Dinleme Modunda degilse, yeniden galistirma-
dan énce normal yanit verilir.

04 Yalnizca Dinleme Modunu Etkinlegtir: Adreslenmis bagli cihazi
Yalnizca Dinleme moduna alir. Bu sekilde cihaz ag Gzerindeki
diger cihazlardan yalitilir ve adreslenen uzaktaki cihazla kesintisiz
olarak haberlesmeye devam edilebilir. Yanit yok. Bu moda gecil-
dikten sonra iglenecek olan tek fonksiyon Haberlesme Secenegini
Yeniden Baslat fonksiyonudur (alt kod 01).

Coklu Tutma
Kayitlarini
Yaz

10 (16)

Slave cihazdaki kayitlara yazar (1 ile yaklasik 120 kayit arasi).

Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Coklu Tutma
Kayitlarini
Oku/Yaz

17 (23)

Tek bir Modbus isleminde tek okuma islemi ile tek yazma igleminin
kombinasyonunu gergeklestirir (fonksiyon kodlari 03 ve 10).
Yazma islemi okuma isleminden 6nce gergeklestirilir.
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Kayit egleme

Sdricl parametreleri, Kontrol/Durum word'l, referanslar ve gercek degerler 4xxxx
alanina eglenir, boylece:

» 40001...40099 surlcu kontrol/durum, referans ve gergek degerleri icin ayrilir.
* 40101...49999, 0101...9999 sirlici parametreleri igin ayrilmistir (6rnegin, 40102,

0102 parametresidir). Bu eslemede binler ve yuzler basamagi grup numarasini
ifade ederken onlar ve birler basamagi grup iginde parametre numarasini gosterir.

Sirtcu parametreleri ile eslesmeyen kayit adresleri gegersizdir. Gegersiz adresleri
okuma veya yazma denemesi yapilirsa, Modbus araylizii denetleyiciye bir kural digi
durum kodu gonderir. Bkz. Hari¢ birakma kodlari, sayfa 329.

Asagidaki tabloda 40001...40012 ve 40031...40034 Modbus adreslerinin icerigi
hakkinda bilgi verilmigtir.

Modbus kaydi Erisim | Bilgi

40001 | Kontrol word'l R/W Kontrol word'li. Sadece ABB siiriiciiler profili
tarafindan desteklenir, 6rnegin, 5305 EFB HAB
PROFIL ayari ABB SUR LiM veya ABB SUR DOLU
oldugunda. 53719 EFB PAR 19 parametresinde Kontrol
word'lin onaltili formatta kopyasi gérilmektedir.

40002 | Referans 1 R/W Harici referans REF1. Bkz. bolim Fieldbus referanslari,
sayfa 322.
40003 | Referans 2 R/W HARICI2 Harici referansi. Bkz. boliim Fieldbus

referanslari, sayfa 322.

40004 | Durum word'l R Durum word'li. Sadece ABB siirticller profili tarafindan
desteklenir, érnegin, 5305 EFB HAB PROFIL ayari
ABB SUR LiM veya ABB SUR DOLU oldugunda. 5320
EFB PAR 20 parametresinde Kontrol word'lin onaltili
formatta kopyasi gértilmektedir.

40005 | Gergek 1...8 R Gercek deger 1...8. 5310... 56317 parametrelerini

kullanarak Modbus kaydi 40005...40012'ye eslenecek

40012 bir gergek deger segin.

40031 | Kontrol Word'ui R/W 0301 FB KONTRL WORD 1, 6rnegdin DCU profili 32-bit
LSW Kontrol word'iinin en az anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, érnegin,
5305 EFB HAB PROFIL ayari DCU PROFILE

oldugunda.
40032 | Kontrol word'l R/W 0302 FB KONTRL WORD 2, érnegin DCU profili 32-bit
MSW Kontrol word'iniin en anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, érnegin,
5305 EFB HAB PROFiIL ayar DCU PROFILE

oldugunda.
40033 | Durum word'u R 0303 FB DURUM WORD'U 1, 6rnegin DCU profili 32-
LSW bit Durum word'lintin en az anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, 6rnegin,
5305 EFB HAB PROFiIL ayari DCU PROFILE
oldugunda.
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Modbus kaydi

Erisim | Bilgi

40034

ACS355 Durum
word'i MSW

R 0304 FB DURUM WORD'U 2, érnegin DCU profile 32-
bit Durum word'iniin en anlamli word'G.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, 6rnegin,
5305 EFB HAB PROFiIL ayari DCU PROFILE
oldugunda.

Not: Standart Modbus yoluyla parametre yazilari her zaman degiskendir, 6rn.
degistirilen degerler otomatik olarak kalici bellekte depolanmaz. Tum degistirilen
degerleri kaydetmek igin 1607 PARAMETRE HAFIZA parametresini kullanin.

Fonksiyon kodlari

4xxxx tutma haydi i¢in desteklenen fonksiyon kodlari:

Kod |Fonksiyon ismi |ilave bilgi

onalt.

(ond)
03 |Okuma 4X Kayit | Slave cihazdaki kayitlarin ikililerinin (4X referanslar) degerlerini
(03) okur.
06 | Tekli 4X kaydini Bir degeri tek kayit olarak ayarlar (4X referans). Yayinlandiginda
(06) | 6nceden belirle fonksiyon ayni kayit referansini ekli tim slave cihazlara ayarlar.
10 | Coklu 4X Degerleri bir kayit sirasina ayarlar (4X referanslar). Yayinlandi-
(16) |kayitlarini ginda fonksiyon ayni kayit referansini ekli tim slave cihazlara

oénceden belirle ayarlar.
17 | 4X kayitlarini Tek bir Modbus isleminde tek okuma islemi ile tek yazma igleminin
(23) |OkulYaz kombinasyonunu gergeklestirir (fonksiyon kodlari 03 ve 10).
Yazma islemi okuma igleminden énce gerceklestirilir.

Not: Modbus veri mesajinda 4xxxx kaydi xxxx -1 seklinde adreslenmistir. Ornegin
40002 kaydi 0001 olarak adreslenir.
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Hari¢ birakma kodlari

Harici kodlari suriiciden gelen seri haberlesme yanitlanidir. Stirticii asagidaki tabloda
bulunan standart Modbus hari¢ birakma kodlarini destekler.

Kod |[Adi Aciklama
01 Kural Digi Fonksi- | Desteklenmemis komut
yon
02 Kural Dig1 Veri Adres yok ya da okumal/yazma korumali.
Adresi
03 Kural Digi Veri Sdrlcdu icin hatali deger:
Degeri « Deger minimum veya maksimum limitin disinda.

» Parametre salt okunurdur.
* Mesaj gok uzundur.
« Baslat etkin oldugunda parametre yazmaya izin verilmez.

» Fabrika makrosu segili oldugunda parametre yazmaya izin
verilmez.

Siricl parametresi 5378 EFB PAR 18, en yeni harici kodu saklar.
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Haberlesme Profilleri

Dahili fieldbus (¢ haberlesme profilini destekler:

+ DCU haberlesme profili (DCU PROFILE)

+ ABB siiriiciileri sinirli haberlegme profili (ABB SUR LiM)
+ ABB siiriiciileri tam haberlesme profili (ABB SUR DOLU).

DCU profili kontrol ve durum arayiiziini 32 bit degerine uzatir ve ana surlci
uygulamasi ile danhili fieldbus ortami arasindaki dahili araylizdir. ABB surtculeri
sinirl profili, PROFIBUS arayiiziine baglidir. ABB siriiciileri tam profili (ABB SUR
DOLU), ABB SUR LiM uygulamasi tarafindan desteklenmeyen iki Kontrol word'li
bitini destekler.

Modbus Dahili fieldbus
ag RS-232/EIA-485 Sirici

ABB SUR LiM |
ABB SUR DOLU

ABB stricdleri »| Veri dénistirme | DCU profili

A

5310...5317
parametreleri
tarafindan segcilen
gercek degerler

DCU PROFILE
DCU profili Kontrol/Durum word'i | DCU profili
A A

A

Veri donustlirme
REF1/2 igin

5310...5317
parametreleri
tarafindan segilen
gercek degerler

ABB siiriiciileri haberlesme profili

ABB siirlcilleri haberlesme profilinin iki uygulamasi bulunmaktadir: ABB siruculeri
tam ve ABB siirtcdlleri sinirli. ABB slrtculeri haberlegsme profili 5305 EFB HAB
PROFIL parametresi, ABB SUR DOLU veya ABB SUR LIiM olarak ayarlandiginda
etkindir. Profilin Kontrol word’li ve Durum word’l asagida agiklanmistir.

ABB siiriiciileri haberlesme profilleri HARICI1 ve HARICI2 yollarindan her biri ile
kullanilabilir. Kontrol word't komutlari 1001 HAR1 KOMUTLAR veya 1002 HAR2
KOMUTLAR parametreleri (hangi kontrol konumu devrede ise) HABERLESME
HABERLESME olarak ayarlandiinda aktiftir.
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Asagidaki tablo ve 334. sayfadaki semada ABB siructuleri profili igcin Kontrol Word'l
icerigi anlatilir. Buyuk ve kalin harfli yazilar semada gdsterilen durumlara aittir.

ABB siiriiciileri profili Kontrol word'ii, parametre 5379 EFB PAR 19

Bit | Adi Deger | Yorumlar
0 OFF1 1 READY TO OPERATE gir.
KONTROL 0 Aktif yavaglama rampasinda durma (2203/2206). OFF1
ACTIVE gir ; diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse
READY TO SWITCH ONa ilerle.
1 OFF2 1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).
KONTROL 0 Acil durum OFF, slriici serbest durusta.
OFF2 ACTIVE gir; SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.

2 OFF3 1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).

KONTROL 0 Acil stop, surticl par. 2208 ile tanimlanan surede durur.
OFF3 ACTIVE gir; SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.
UYARI! Bu stop modunu kullanarak motor ve ¢alistirilan
makinenin stop edilebilecedinden emin olun.

3 INHIBIT 1 OPERATION ENABLED gir. (Not: Calisma izni sinyali aktif

OPERATION olmalidir; bkz. 16071 parametresi. Eger 16071 parametresi
HABERLESME olarak ayarlanmigsa bu bit ayni zamanda
Calisma izni sinyalini de aktiflestirir.)
0 Calismayi engeller. OPERATION INHIBITED girin.
4 Not: Bit 4 yalnizca ABB SUR DOLU profili tarafindan desteklenir.
RAMP_OUT_ 1 RAMPA FONKSIYON URETICISI: Girin OUTPUT
ZERO ENABLED'a ilerle.
g\gfu‘?UR 0 Rampa fonksiyon jeneratér gikisini sifira getirin.
Rampalari sifirlayin (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirin.

RAMPA FONKSIYON URETICISi: Girin ACCELERATOR
ENABLED'a ilerle.

0 Rampayi durdur (Rampa fonksiyon jeneratorine ait ¢ikis
tutuldu)

6 RAMP_IN_ 1 Normal ¢alisma. OPERATING girin.

ZERO - - . —
0 Rampa fonksiyon jeneratdriine ait girisi sifira zorla.

7 RESET 0=>1 Aktif bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON INHIBITED
girin. 1604 parametresi HABERLESME olarak ayarlandi-
ginda etkindir.

0 Normal ¢calismaya devam et.

8... | Kullaniimiyor
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ABB siiriiciileri profili Kontrol word'ii, parametre 53719 EFB PAR 19

Bit | Adi | Deger | Yorumlar
10 | Not: Bit 10 yalnizca ABB SUR DOLU tarafindan desteklenir.
REMOTE_CMD |1 Fieldbus kontrol saglandi.
(ABB SUR 0 Kontrol word'i # 0 veya referans # 0: Son Kontrol word'(inii
DOLU)
ve referansi tut.
Kontrol word'li = 0 ve referans = 0: Fieldbus kontrol
saglandi.
Referans ve yavaslama/hizlanma rampasi kilitlendi.
11 EXT CTRL LOC |1 Harici kontrol yeri HARICI2'yi segin. 1102 parametresi
HABERLESME olarak ayarlandiginda etkindir.
0 Harici kontrol yeri HARICIi1’i segin. 1102 parametresi
HABERLESME olarak ayarlandiginda etkindir.
12 | Rezerve
15

Durum word'ii

Asagidaki tablo ve 334. sayfadaki semada ABB surUcdleri profili icin Durum Word'i
icerigi anlatilir. Blyuk ve kalin harfli yazilar semada gdsterilen durumlara aittir.

ABB siirticiileri profili (EFB) Durum word'ii, parametre 5320 EFB PAR 20

Bit | Adi Deger | DURUM/Acgiklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0 OPERATION INHIBITED
3 TRIPPED 1 FAULT. Bkz. Hata izleme bolum{, sayfa 357.
0 Ariza yok
4 OFF_2_STA 1 OFF2 etkin degil
0 OFF2 ACTIVE
5 OFF_3_STA 1 OFF3 etkin degil
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED
INHIB 0 Agma engelleme devrede degil
7 ALARM 1 Alarm. Bkz. Hata izleme bolimu, sayfa 3517.
0

Alarm yok
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ABB siirticiileri profili (EFB) Durum word'ii, parametre 5320 EFB PAR 20

15

Bit | Adi Deger | DURUM/Aciklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)
8 AT_SETPOINT |1 OPERATING. Gergek deger referans degere esit (= tole-
rans sinirlari dahilinde, 6rn. hiz kontroliinde ¢ikis hizi ve hiz
referansi arasindaki fark nominal motor hizinin %4/1'i* ya
da daha az).
* Asimetrik histerezis: hiz referans alanina girdiginde %4,
hiz referans alanindan ¢iktiginda %1.
0 Gergek deger referans degerinden farkhdir (= tolerans
limitleri disindadir).
9 REMOTE 1 Surticu kontrol yeri: REMOTE (EXT1 veya EXT2)
0 Sdrlcu kontrol yeri: LOCAL
10 | ABOVE_LIMIT 1 Denetlenen parametre degeri denetleme Ust sinirini agiyor.
Denetlenen parametre degeri denetleme alt sinirinin altina
disene kadar bit degeri 1'dir. Bkz. parametre grubu 32
DENETIM, parametre 3201 DENETIM1 PAR.
0 Denetlenen parametre degeri denetleme alt sinirinin altina
diger. Denetlenen parametre degeri denetleme Ust sinirini
gecene kadar bit degeri 0'dir. Bkz. parametre grubu 32
DENETIM, parametre 3201 DENETIM1 PAR.
11 EXT CTRLLOC |1 Harici kontrol yeri HARICI2 segili
0 Harici kontrol yeri HARICI1 segili
12 | EXT RUN 1 Harici Calisma izni sinyali alinmigtir
ENABLE — —
0 Harici Caligma izni alinamadi
13 |Rezerve
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Durum semasi

Asagidaki durum semasi ABB siiriictleri profili icin Kontrol word'ii (CW) ve Durum
word'l (SW) bitlerinin start-stop fonksiyonunu gésterir.

Herhangi bir durumddderhangi bir durumdan

Herhangi bir durumdan

RFG = Rampa fonksiyon jeneratori

Acil Stop Acil Stop Kapali + Hata
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit 1=0)
we—y_| OFF3 OFF2 Lo FAULT |— (SW Bit3=1)
(SWBit5=0)— < e ACTIVE [—(SW Bit 4=0)
CW Bit7=1)**
N(F)=0 / =0 mepemm j-‘k ( )
I~ |
— Ll
Herhangi bir durumdan
OFF1 (CW Bit0=0) -|-
SWITCH-ON i
OFF1 INPUT POWER OFF INHIBITED [ (SW Bit6=1)
(SW Bit1=0) —{ ACTIVE
n(f)=0/1=0 + Gig ACIK  mugum = (CW Bit0=0)
>-—-—-—|-
A B*C D NOT READY TO )
L] ] | SWITCH-ON [ (SW Bit0=0)
(CW Bit3 =0) st g (CW xxxx X1*XX XXXX X110)
o OPERATION READY TO | __ HO=
(SWBI2=0— “\\{iBITED switcH-on [ (SWBit0=1)
OPERATION INHIBITED t mm (CW= xxxX X1*XX XXXX X111)
B*C*D*
READY T )
OPERATI(E) — (SWBIt1=1)
(CW Bit4=0)" (CW Bit3=1 ve
= swBit12=1)
OPERATION .
cC D ENABLED (SW Bi2=1)
A ——]
[ 1 Durum (CW Bit5=0) b (CW=x000x xT10¢ X001 1111
mmm  Durum degisimi ornegin Bit4=1)*
=== Ornekte tanimlanan yol RFG OUTPUT
CW = Kontrol word'u D ENABLED
SW = Durum word'l an_ B* —<}—
(CW Bit6=0) mmm (CW=xxxx x1*xx xx11* 1111

ornegin Bit5=1)

| = Par. 0104 AKIM
f=Par. 0103 CIKIS FREKANSI

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

n=Hz
* Yalnizca ABB SUR DOLU profili
tarafindan desteklenir.

** Eger hata herhangi baska bir
kaynaktan resetlenirse (6rnegin sayisal
girig) bu durum gegisi yine olusur.

Cc

D

—
g (CW=xxxx x1*xx x111* 1111
drnegin Bit6=1)

— (SW Bit8=1)

OPERATING

—
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DCU profili kontrol ve durum arayliziini 32 bite geniglettiginden, Kontrol (03071 ve
0302) ve Durum (0303 ve 0304) word'leri igin iki farkli sinyale ihtiya¢ duyulmaktadir.

Kontrol word'leri

Asagidaki tabloda DCU profili igin Kontrol word'l igerigi anlatiimaktadir.

DCU profili Kontrol word'li, parametre 0307 FB KONTRL WORD 1

Bit

Adi

Deger

Bilgi

0

STOP

1

Durma modu parametresi (2702) ya da durma modu
taleplerine gore durma (7, 8 ve 9 bitleri).

Not: Ayni anda verilen STOP ve START komutlari, durdur
komutuyla sonuglanir.

islem yok

START

Start

Not: Ayni anda verilen STOP ve START komutlari, durdur
komutuyla sonuglanir.

islem yok

GERI

Geri yon. Yon, bit 2 ve 31 (=referansin isareti) degerlerinde
XOR kullanilarak belirlenir.

ileri yon

LOCAL

Lokal kontrol moduna gir.

Harici kontrol moduna gir.

RESET

Resetleme.

islem yok

HARICI2

Harici kontrol HARICI2'ye gegis.

Harici kontrol HARICI1'e gegis.

RUN_DISABLE

Calisma iznini devre digi birak.

Calisma iznini etkinlestir.

STPMODE_R

Aktif yavaslama rampasinda durma (bit 10). Bit O degeri 1
olmalidir (STOP).

islem yok

STPMODE_EM

Acil stop. Bit 0 degeri 1 olmalidir (STOP).

islem yok

STPMODE_C

Serbest durus. Bit 0 degeri 1 olmalidir (STOP).

islem yok

10

RAMP_2

| Ol =~|O| =[O

Hizlanma/yavaslama rampa ¢ifti 2'yi kullanin (2205...2207
parametreleri tarafindan belirlenir).

Hizlanma/yavaslama rampa ¢ifti 1'i kullanin (2202...2204
parametreleri tarafindan belirlenir).

1

RAMP_OUT_0

N

Rampa cikisini sifira zorla.

islem yok
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DCU profili Kontrol word'ii, parametre 0307 FB KONTRL WORD 1

26

Bit | Adi Deger |Bilgi
12 |RAMP_HOLD 1 Rampayi durdur (Rampa fonksiyon jeneratoriine ait gikis
tutuldu)
0 islem yok
13 |RAMP_IN_O 1 Rampa girigini sifira zorla.
0 islem yok
14 |REQ_LOCALLOC |1 Lokal kilidi etkinlestir. Lokal kontrol moduna giris engellen-
mektedir (panelin LOC/REM tusu).
0 islem yok
15 | TORQLIM2 1 Minimum/maksimum moment limiti 2'yi kullanin (20716 ve
2018 parametreleri tarafindan belirlenir).
0 Minimum/maksimum moment limiti 1'i kullanin (20715 ve
2017 parametreleri tarafindan belirlenir).
DCU profili Kontrol word'li, parametre 0302 FB KONTRL WORD 2
Bit | Adi Deger |Bilgi
16 |FBLOCAL_CTL |1 Istenen Kontrol word'ii igin fieldbus lokal modu.
Ornek: Siiriicii uzaktan kontrolde ve calisma/durmalyén
komutu kaynagi harici kontrol konumu 1 (HAR1) icin Dl ise:
bit 16'y1 deger 1'e ayarlayarak galisma/durma/yon, fieldbus
komut word'u ile kontrol edilir.
0 Fieldbus lokal modu yok
17 |FBLOCAL_REF |1 istenen referans icin fieldbus lokal mod Kontrol word'li. Bkz.
bit 16 (FBLOCAL_CTL) igin verilen 6rnek.
0 Fieldbus lokal modu yok
18 |START_ 1 Start izni yok
DISABLET 0 Start islemini etkinlestirin. 7608 parametre ayari HABER-
LESME ise etkindir.
19 |START_ 1 Start izni yok
DISABLEZ 0 Start islemini etkinlestirin. 17609 parametre ayari HABER-
LESME ise etkindir.
20 |JOGGING 1 1 Joglama 1'i etkinlestir. 7070 parametre ayari HABER-
LESME ise etkindir. Bkz. bélim Joglama, sayfa 162.
0 Joglama 1 devre digi
21 | JOGGING 2 1 Joglama 2'yi etkinlestir. 7070 parametre ayari HABER-
LESME ise etkindir. Bkz. bélim Joglama, sayfa 162.
0 Joglama 2 devre disi
22 |Rezerve




Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii 337

DCU profili Kontrol word'li, parametre 0302 FB KONTRL WORD 2

Bit | Adi Deger |Bilgi
27 | REF_CONST 1 Sabit hiz referansi talebi.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.
0 islem yok
28 |REF_AVE 1 Ortalama hiz referansi talebi.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.
0 islem yok
29 |LINK_ON 1 Fieldbus baglantisinda algilanan master.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.
0 Fieldbus baglantisi kesilmis.
30 |REQ_STARTINH |1 Calistirma engelleme
0 Calistirma engelleme yok
31 |Rezerve

Durum word'leri

Asagidaki tabloda DCU profili igcin Durum word'U igerigi anlatiimaktadir.

DCU profili Durum word'ii, parametre 0303 FB DURUM WORD'U 1

Bit |Ad Deger |Durum

0 HAZIR 1 Sirucd, start komutunu almaya hazir.
0 Siruci hazir degil.

1 ENABLED 1 Harici Calisma izni sinyali alinmistir.
0 Alinan Calisma izni sinyali yok.

2 BASLADI 1 Sdrlcd, start komutunu aldi.
0 Suricu, start komutunu almadi.

3 CALISIYOR 1 Sdricu modilasyonda ve verilen referansi takip
ediyor.

0 Sdrlct galismiyor.

4 ZERO_SPEED 1 Sdracu sifir hizda.

0 Sirucd, sifir hiza ulasamadi.

5 ACCELERATE 1 Sdricu hizlaniyor.

0 Sdrlcu hizianmiyor.
6 DECELERATE 1 Sdrlcu yavagliyor.
0 Sdrlcul yavaglamiyor.

7 AT_SETPOINT 1 Siruci set degerinde. Gergek deger referans
degerine esdegerdir (6rnegin, tolerans limitleri
icindedir).

0 Sirici set degerine ulasmadi.
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DCU profili Durum word'ii, parametre 0303 FB DURUM WORD'U 1

Bit |Adi Deger |Durum
8 LiMIT 1 islem, dahili koruma limitleri ya da grup 20 LIMITLER
ayarlariyla sinirlandi (hiz ve frekans limitleri harig).
0 islem, dahili koruma limitleri ya da grup 20 LIMITLER
ayarlari icinde (hiz ve frekans limitleri harig).
9 DENETIM 1 Denetlenen parametre (grup 32 DENETIM) limitler
disinda.
0 Tudm denetlenen parametreler limitler dahilinde.
10 REV_REF 1 Sdricu referansi ters yénde.
0 Sirlcu referansi ileri yonde.
11 REV_ACT 1 Sirlcu ters yonde caligiyor.
0 Sdruct ileri yonde galisiyor.
12 PANEL_LOCAL 1 Kontrol, kontrol paneli (veya bilgisayar aract) lokal
modunda.
0 Kontrol, kontrol paneli lokal modunda degil.
13 FIELDBUS_LOCAL 1 Kontrol, fieldbus lokal modunda
0 Kontrol, fieldbus lokal modunda degil.
14 |EXT2_ACT 1 Kontrol HARICI2 modunda.
0 Kontrol HARICI1 modunda.
15 FAULT 1 Sdirici arizah durumda.
0 Sdrici arizal durumda degil.
DCU profili Durum word'ii, parametre 0304 FB DURUM WORD'U 2
Bit | Adi Deger |Durum
16 ALARM 1 Bir alarm aktif.
0 Aktif olan alarm yok.
17 NOT 1 Bir bakim talebi beklemede.
0 Bakim talebi yok
18 DIRLOCK 1 Yon kilidi AGIK. (Yon degisimi kilitli.)
0 Yon kilidi KAPALI.
19 LOCALLOCK 1 Lokal mod kilidi ACIK. (Lokal mod Kkilitli.)
0 Lokal mod kilidi KAPALLI.
20 CTL_MODE 1 Sdricd, vektor kontrol modunda.
0 Suriicu, skaler kontrol modunda.
21 JOGGING ACTIVE 1 Joglama fonksiyonu aktif.
0 Joglama fonksiyonu aktif degil.
22... |Rezerve

25
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DCU profili Durum word'ii, parametre 0304 FB DURUM WORD'U 2

Bit | Adi Deger |Durum
26 REQ_CTL 1 Kontrol word'li fieldbus'tan istendi
0 islem yok
27 REQ_REF1 1 Referans 1 fieldbus'tan istendi
0 Referans 1 fieldbus'tan istenmedi.
28 REQ_REF2 1 Referans 2 fieldbus'tan istendi
0 Referans 2 fieldbus'tan istenmedi.
29 REQ_REF2EXT 1 Harici PID referansi 2 fieldbus'tan istendi
0 Harici PID referansi 2 fieldbus'tan istenmedi.
30 ACK_STARTINH 1 Fieldbus'tan galistirma engelleme
0 Fieldbus'tan galistirma engelleme yok

31

Rezerve
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14

Fieldbus adaptoriu fieldbus
kontrolu

Bu bolimun igindekiler

Bu béliimde fieldbus adaptoéri ile strtictiniin bir haberlesme agi tGizerinden harici
cihazlarla nasil kontrol edilebilecegdi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bir bakis

Sirucu, fieldbus adaptéri veya dahili fieldbus Uzerinden harici bir kontrol sistemine
baglanabilir. Dahili fieldbus kontroll icin, bkz. bolim Dabhili fieldbus'li fieldbus
kontrolii, sayfa 315.

Fieldbus adaptéru X3 sirucu terminaline baghdir.
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I ] ||| Il Fieldbus
[

kontrolor
Fieldbus
Diger
cihazlar

Siricl

Fieldbus
adaptoru

Veri akisi
-¢— Kontrol word'ld (CW) ———
<—— Referanslar

Durum word'i (SW) —
Gergek degerler ———p=

islem 1/0 (Déngiisel)

Parametre R/W Servis mesajlari (dongusel
talep/yanit p | olmayan)
/

Sdrlci tim kontrol bilgisini fieldbus arayiizinden almak lzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus araylizi ve diger mevcut kaynaklar, or. dijital ve analog girigler
arasinda dagitilabilir.

Sdrici, érnegin asagidaki seri iletisim protokollerini kullanarak kontrol sistemiyle

fieldbus adaptéri Gzerinden iletisim kurabilir: Diger protokoller de kullanilabilir; yerel

ABB temsilcinizle iletisim kurun.

* PROFIBUS-DP (FPBA-01 adaptor)

» CANopen (FCAN-01 adaptor)

» DeviceNet™ (FDNA-01 adaptor)

» Ethernet (FENA-01 adaptér)

* Modbus RTU (FMBA-01 adaptér. Bkz. bolim Dahili fieldbus'li fieldbus kontroll,
sayfa 315.)

Sdricd, siricl terminali X3'e hangi fieldbus adaptériinin bagli oldugunu otomatik

olarak algilar (FMBA-01 harig). DCU profili siiriict ile fieldbus adapt6r arasindaki

iletisim icin her zaman kullanilir (bkz. bolim Fieldbus kontrol arayiizii, sayfa 346).
Fieldbus agi tizerindeki iletisim profili bagll adaptérin tipine ve ayarlarina baghdir.

Varsayilan profil ayarlar protokole baghdir (6rn. PROFIBUS igin saticiya 6zel profil
(ABB Sirtctleri) ve DeviceNet icin sektor standardi surticu profili (AC/DC Sirtcu)).
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Bir fieldbus adaptor modiili yoluyla haberlesmeyi kurmak

Fieldbus kontroll igin strlciyu konfigiire etmeden 6nce adaptér modiild, 38.
sayfadaki Opsiyonel fieldbus mod(iliinii baglayin bolimi ve modil kilavuzunda
verilen talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edilmelidir.

Sdrici ve fieldbus adaptér modull arasindaki iletisim, 9802 HAB PROT SEC
parametresinin HARICI FBA olarak ayarlanmaslyla gergeklestirilir. 57 HARICI
HABER MODUL grubundaki adaptére ézel parametreler de ayarlanmalidir. Asagidaki
tabloya bakin.

Parametre Alternatif CHO ile kontrol Fonksiyon/Bilgi
EVELEL icin ayarlama

fieldbus
kontrol

HABERLESME BASLATMA
9802 HAB PROT SEG | SECILMEDI HARICI FBA Siirucd ile fieldbus adaptér

STD MODBUS moduli arasindaki haber-
HARICI FBA lesmeyi baslatir.
MODBUS

RS232

ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU

5101 FBA TIPI - - Fieldbus adaptér modiili
tipini goruntdler.

5102 FBPAR?2 Bu parametreler adaptér modiline 6zgidur. Ayrintili bilgi igin
modil kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniima-
yabilecegini unutmayin.

5126 FB PAR 26
5127 HAB_MODUL (0) YAPILDI Tim degistiriimis adaptor

YENILE (1) YENILE moduili konfigiirasyon para-
metre ayarlarini onaylar.
Not: Adaptér modiiliinde 57 HARICI HABER MODUL grubu igin parametre grubu numarasi
A'dir (grup 1).

TRANSMITTED DATA SELECTION

5401 FBADATAIN1 |0 Siruciden fieldbus kontro-
5;110 FBA DATA OUT 1...6 16riine aktariimis verileri
1 101...9999 tanimlar.
5501 FBA DATA OUT |0 Fieldbus kontrol6riinden
5'510 1 1...6 surtictiye aktarilmig verileri
FBA DATA OUT 101...9999 tanimlar.

10

Not: Adaptér modiliinde parametre grubu numarasi 54 FBA DATA IN grubu i¢in C (grup 3)
ve 55 FBA DATA OUT grubu igin B'dir (grup 2).
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51 HARICi HABER MODUL, 54 FBA DATA IN ve 55 FBA DATA OUT gruplarindaki
modiil konfiglirasyon parametreleri ayarlandiktan sonra suriici kontrol parametreleri
(b6lum Stirticti kontrol parametreleri, sayfa 344) kontrol edilmeli ve gerektiginde
ayarlanmalidir.

Yeni ayarlar, siiriicliye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 5127 HAB MODUL YENILE
parametresi aktiflestirildiginde etkin hale gecerler.
Surucu kontrol parametreleri

Fieldbus iletisimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan surlci kontrol
parametreleri kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapiimahdir.

Fieldbus kontrol i¢cin ayarlama siitunu, fieldbus arayiizi istenen kaynak oldugunda
veya istenen o 6zel sinyal i¢in hedef yon oldugunda kullanilacak degeri verir.
Fonksiyon/Bilgi sttunu parametrenin aciklamasini verir.

Parametre Fieldbus kontrolii Fonksiyon/Bilgi
ayari
KONTROL KOMUT KAYNAK SEGIMI
1001 HAR1 HABERLESME HARICI1 aktif kontrol komutu olarak segilmis-
KOMUTLAR ken fieldbus'i baslatma ve durdurma komutlari
icin kaynak olarak seger.
1002 HARZ2 HABERLESME HARICI2 aktif kontrol komutu olarak segilmis-
KOMUTLAR ken fieldbus'l baglatma ve durdurma komutlari
icin kaynak olarak seger.
1003 YON ILERI 1001 ve 1002 parametreleriyle tanimlanmis
GERI sekliyle donus yoni kontrollin etkinlestirir.
IKI YONLU Déniis yonii kontrolli béliim Referans yénetimi,
325. sayfada agiklanmaktadir.
1010 JOGLAMA HABERLESME Fieldbus araciligiyla joglama 1 veya 2
SEC aktivasyonunu devreye alir.
1102 HAR1/HAR2 HABERLESME Fieldbus aracihgiyla HAR1/HAR2 segimini
SECIMI devreye alrr.
1103 REF1 SECIMI | HABERLESME HARICI1 aktif kontrol yeri olarak segildiginde
HAB+AI1 Fieldbus referans REF1 kullanilir. Bkz. bélim
HAB*AI1 Referans secimi ve dizeltimi, sayfa 348.
1106 REF2 SECIMI | HABERLESME HARICI2 aktif kontrol yeri olarak segildiginde
HAB+AI1 Fieldbus referans REF2 kullanilir. Bkz. bolim
HAB*AI1 Referans secimi ve dlizeltimi, sayfa 348.
CIKIS SINYAL KAYNAGI SECIMI
1401 ROLE CIKISI 1 | HABERLESME 0134 HAB RO WORD sinyaliyle réle ¢ikisi RO
COMM(-1) kontrolUinu etkinlestirir.
1501 AO1 ICERIK 135 (yani, 0135 Fieldbus 0735 HAB DEGERI 1 referansinin
SEC HAB DEGERI'1) | igerigini AO analog ¢ikisina ydnlendirir.
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Fieldbus kontrolii Fonksiyon/Bilgi

EVEL
SISTEM KONTROL GIRISLERI

1601 CALISMA [ZNi | HABERLESME Fieldbus arayuliziini ters Calisma izni sinyali
icin kaynak olarak seger (Calisma devre disi).
1604 HATA RESET | HABERLESME Fieldbus araylziinu hata resetleme sinyali igin
SEC kaynak olarak seger.
1606 LOKAL KILIT | HABERLESME Fieldbus arayiiziinu lokal kilit sinyali igin kaynak
olarak seger.
1607 PARAMETRE | YAPILDI Parametre deger degisimlerini (fieldbus
HAFIZA KAYDET... kontrolii ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya
saklar.
1608 START IZNi1 | HABERLESME Fieldbus arayizuni ters Start izni 1 (Start devre
digi) sinyali icin kaynak olarak seger.
1609 START IZNI 2 | HABERLESME Fieldbus araylzunu ters Start izni 2 (Start devre
dis1) sinyali igin kaynak olarak seger.
LIMITLER
2013 MIN MOMENT | HABERLESME Fieldbus arayuiziini minimum moment limiti 1/2
SEC secimi i¢in kaynak olarak seger.
2014 MAX MOMENT | HABERLESME Fieldbus araylzini maksimum moment limiti
SEC 1/2 segimi igin kaynak olarak secer.
2201 HIZ/YAV 1/2 HABERLESME Fieldbus arayuziini hizlanma/yavaglama
SEC rampa cifti 1/2 segimi igin kaynak olarak secer.
2209 HABERLESME Fieldbus araylzinu rampa giriginin sifira

RAMPA GIRISI
0

alinmasi igin kaynak olarak secer.

HABERLESME HATA F

ONKSIYONLARI

3018 HAB HATA SECILMEDI Fieldbus haberlesmesi kesildiginde suricunin
FONK HATA eylemini belirler.
SABIT HIZ 7
SON HIZ
3019 HAB HATA 0.1...60.0s iletisim kesintisinin tespit edildigi andan 3018

SURESI

HAB HATA FONK parametresiyle segilen
isleme kadar gegen sureyi tanimlar.

PID CONTROLLER REFERENCE SIGNAL SOURCE SELECTION

4010 AYAR

/411 NOKTASI SEC
0/42

10

HABERLESME
HAB+AI1
HAB*Al1

PID kontrol referansi (REF2)
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Fieldbus kontrol arayiizii

Fieldbus sistemi ve surlicl arasindaki iletisim 16 bit giris ve ¢ikis data word'lerinden
olugsmaktadir. Suricu, her bir ydnde en fazla 10 data word'iin kullanimini destekle-
mektedir.

Sirucuden fieldbus kontrolériine aktarilan veriler, 54 FBA DATA IN parametre grubu
tarafindan ve fieldbus kontrolériinden siriicliye aktarilan veriler 556 FBA DATA OUT
parametre grubu tarafindan tanimlanmaktadir.

Fieldbus agi

Fieldbus modulu — Start, stop,
T Vers|egqlr|§| yon se¢
= 1) i
4 Durum1word SECILME-]
DATA. 5=ACT1" Di \
GIRISI / )
R ~<{6=ACT2 o]
Fieldbus' >
aczel | [ Par. 0101...9915
arabirim 10 1001/1002
| 54011...15410
|
VERI Vori ok REF1 se¢
| CIKISI eri ¢Ikig!
se¢ - 7y
| ] 1 = Kontrol word = TUS
2=REF1 " M TAKIMI \
| 10 -1 N\ (3= REF2 1) - e
1 Par. 0101...9915 o
1103
5501/...15510
1 ) L o . REF2 se¢
) Bazi fieldbus adaptérleri bu verileri otomatik olarak esler.
Sanal adres kullanimi igin, uygun fieldbus adaptorinin TUS
kullanim kilavuzuna bagvurun. TAKIMI \
2) Diger HABERLESME secim parametrelerine de bakin. |
1106

Kontrol word’u ve Durum word’u

Kontrol word’u (CW) surticliyi bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Kontrol word'’u fieldbus kontrol cihaziyla strtctye gonderilir. Strici, Kontrol word’iinde
yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlar arasinda yer degistirir.

Durum word’u (SW), siirtictiden fieldbus kontrol cihazina gdnderilen durum bilgilerini
iceren bir word’'dur.
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Referanslar

Referanslar (REF) 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans (tersine
doénls yonund isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki tamlayici-
sinin hesaplanmasi ile olusturulur. Her bir referans word'lniin igerigi hiz veya frekans
referansi olarak kullanilabilir.

Gergek degerler
Gergek degerler (ACT) surucunin secilmis operasyonlari ile ilgili bilgi iceren 16 bitli
word’lerdir.
iletisim profili

Sdricu ve fieldbus adaptorl arasindaki iletisim DCU iletisim profilini desteklemektedir.
DCU profili kontrol ve durum arayuiziinii 32 bite genigletmektedir.

Fieldbus Fieldbus adaptor Siirici
ag

Sektor standardi siiriici
girigi (6rn. PROFIdrive)

_p| Veridénlstirme |

Segim

ABB siiriiciileri

Veri donlistirme

H‘l Y
A
A
v

A

-

2)

Seffaf 16

Opsiyonel referans,
| gergek deger <
oOlceklendirme

Seffaf 32

) DCU profili
2) Fieldbus adaptorii yapilandirma parametreleri Gizerinden segim (parametre grubu 57
HARICI HABER MODUL)

DCU profili Kontrol ve Durum word'U igeridi i¢in, bkz. bélium DCU haberlesme profili,
sayfa 335.



348 Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii

Fieldbus referanslari

Referans se¢imi ve diizeltimi

Fieldbus referansi (sinyal secimi metinlerinde HABERLESME olarak adlandirilir), refe-
rans segim parametrelerinden biri — 7103 REF1 SECIMi ya da 1106 REF2 SECIMI —
HABERLESME, HAB+AI1 veya HAB*AI1 olarak ayarlanarak segilir. 7103 veya 1106
parametresi, HABERLESME olarak ayarlandiginda, fieldbus referansi sz konusu
dlzeltme olmadan iletilir. 7703 veya 1106 parametresi, HAB+Al1 veya HAB*AI1 olarak
ayarlandiginda, fieldbus referansi asagidaki DCU profili rneklerinde goruldiagu gibi Al1
analog girisi kullanilarak dizeltilir.

DCU profilinde fieldbus referans tipi Hz, rpm ya da yizde olabilir. Agagidaki
orneklerde referans rpm'dir.

Ayar COMM > 0 rpm iken COMM < 0 rpm iken
HAB+ HABERLESME/1000 + (Al(%) - %50) - HABERLESME/1000 + (Al(%) - %50) -
Al1 (MAKS-MIN) (MAKS-MIN)
Diizeltilen
referans (rpm)
A . COMM
Maks. limit REF _-1500000 -750000 0
1500 T MinimiT -1
| e
750 - -7500
= %50
in. limi ALZ %0
0 ___pMin-fimit -/ ~ {500
0 750000 1500000 COMM Maks. limit \
REF o /
Diizeltilen referans
(rpm)

Diizeltilen referans

(rpm)
A
1500 T i
| | Maks limit
1200 — — — -
Al =%6100
750~ — — e
AL %50
s00ke” AP0 Min limit
| |
.3 COMM

0 ‘ >
0 750000 1500000 REF

COMM
REF _-1500000 -750000 0
- T T 0

Min. limit

-300

-750

-1200
Maks. limit [
L+ _ _ 1500

\
Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX | 1108 REF2 MA parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.




Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii 349

Ayar COMM > 0 rpm iken COMM < 0 rpm iken
HAB* (COMM/1000) - (Al(%) / %50) (COMM/1000) - (Al(%) / %50)
Al1
Duizeltilen referans
(rpm)
COMM
A Maks. limit REF  -1500000 -750000 0
1500 ‘ y Min.limit | Al= %0 i
| ; | | ! o
Al = o100 Al %50, | e
750F — / — +'— — — - b= ¢~ f {750
R ! LA f%sq
[0 | L = %100
ol 'Al=%0 ! Min. limit Maks. limit .« L s00
0 750000 1500000 ~ COMM
REF

Diizeltilen referans

(rom)
Diizeltilen referans
(rpm)
A COMM
1500 - - REF ~ -1500000 -750000 0 o
1200 I I Maks. sinir Min. limit : Al = %Oj -300
Al= %100 ,° ‘ Y
750 F — S ee— — - e B
A=so o = *TaLZ100] TP
300 £~ . Al = %0 Min. limit Maks. limit Al= %50
‘ __y.COMM ‘ ‘ 2
0 ‘ v~ L~ -+~ — — 1-1500
0 750000 1500000 REF v

Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX / 1108 REF2 MA parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 1704 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.

Ag ODVA AC/DC siriict profilini kullanirsa ve siiriicti skaler modda galisiyorsa, field-
bus hiz referans birimi her zaman rpm olur. FB PAR 23 ODVA SPEED SCALE veya FB
PAR 10 ODVA SPEED SCALE parametresi ayarlanmissa, fieldbus adaptér moduili
surucuye bir frekans referansi saglayabilir, ancak bu dogru hiz referansini garanti
etmez. Dogru hiz referansi yoksa ve HAR1 referansi kullaniliyorsa, ODVA AC/DC hiz
referansini ve gercek deger tipini Hz'e déniistiirmek icin 1703 REF1 SECIMI paramet-
resini ODVA HZ REF (36) olarak ayarlayin. Ayrica, ODVA frekans referansi degerleri
icin ondalik nokta konumunu 7709 ODVA HZ REF SEC parametresinde dogru Olgek-
leme formatini segerek ayarlayabilirsiniz.

Not: ODVA AC/DC referans doniisiimi sadece skaler modda HAR1'de kullanilabilir.
Ethernet/IP ve DeviceNet desteklenen aglardir.
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Fieldbus referans dlgekleme

REF1 ve REF2 fieldbus referanslari asagidaki tablolarda gosterildigi gibi DCU profili
icin dlgeklendirilir.

Not: Referans diizeltmeleri (bkz. bolim Referans se¢imi ve diizeltimi, sayfa 348)
o6lceklendirme isleminden énce gerceklestirilir.

Referans | Aralik Referans | Olgeklendirme Gorusler
tipi
REF1 -214783648 |Hiz veya 1000 =1 rpm / 1 Hz | Nihai referans 1104/1105 ile
frekans sinirlanir. Gergek motor hizi
+214783647 2001/2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan sinirlanir.
REF2 -214783648 |Hiz veya 1000 = %1 Nihai referans 1107/1108 ile
frekans sinirlanir. Gergek motor hizi
+214783647 2001/2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan sinirlanir.
Moment 1000 = %1 Nihai referans 2015/2017
(moment 1) veya 2016/2018
(moment 2) ile sinirlanir.
PID 1000 = %1 Nihai referans 40712/4013 (PID
referansi set 1) veya 4112/4113 (PID set

2) ile sinirlanir.

Not: 1104 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlarinin referans
Olgeklendirme lizerinde herhangi bir etkisi bulunmamaktadir.

Referans yonetimi

Referans yonetimi, ABB sirtculeri profili (dahili fieldbus) ve DCU profili igin aynidir.
Bkz. bolim Referans yénetimi, sayfa 325.

Gergek degerin d6lgeklendirilmesi

Gercgek degerler olarak ana sisteme gonderilen sayilarin élgeklendiriimesi segilen
fonksiyona baglidir. Bkz. Gergek sinyal ve parametreler bélimu, sayfa 179.
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Hata izleme

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlim, hatalarin nasil resetlenecegini ve hata gegmisinin nasil géruntilenecegini
anlatmaktadir. Olasi sebep ve ¢6zim yollariyla birlikte tim alarm ve hata mesajlarini
icerir.

Givenlik

UYARI! Siricinin bakimi sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir.
Sirucu Uzerinde galismadan 6nce guvenlik talimatlarini okumak igin bkz.
bélim Giivenlik, sayfa 17.

Alarm ve hata gostergeleri
Hata kirmizi LED ile g0sterilir. Bkz. bolum LED, sayfa 374.

Panel gostergesindeki bir alarm ya da hata mesaji normal olmayan stirlici durumunu
gOsterir. Bu bélimde verilen bilgiler kullanarak birgok alarm ve hata nedeni tespit
edilebilir ve duzeltilebilir. Aksi halde, yerel ABB temsilcinizle iletisim kurun.

Kontrol panelinde alarmlari gériintiilemek igin, 1670 ALARM GOSTER parametresini
deger 1 (EVET) olarak ayarlayin.

Hatadan sonra parantez iginde yer alan dért basamakli kod numarasi fieldbus
haberlesmesi igindir. Bkz. bélim Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii, sayfa 315 ve
Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii, sayfa 341.
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Resetleme nasil yapilir

RESET

Sdrdicd, ya dijital giris yoluyla % tusuna (temel kontrol paneli) veya = tusuna
(gelismis kontrol paneli) basilarak ya da besleme gerilimini bir siire keserek
resetlenebilir. Hata resetleme sinyali icin kaynak, 7604 HATA RESET SEC
parametresi ile segilir. Hata giderildiginde motor yeniden start edilebilir.

Hata tarihgesi

Bir hata tespit edildiginde hata tarihgesinde saklanir. En son hatalar, gergeklestigi
tarih bilgisiyle saklanir.

0401 SON HATA, 0412 ONCEKI HATA 1 ve 0413 ONCEKI HATA 2 parametreleri, en
son hatalar saklar. 0404...0409 parametreleri en son hatanin gergeklestigi andaki
surtict calisma verilerini gosterir. Gelismis kontrol paneli hata gecmisi hakkinda ek
bilgiler saglamaktadir. Daha fazla bilgi icin, bkz. Hata kayit modu, sayfa 99.
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Surucu tarafindan olusturulan alarm mesaijlari

KOD |ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

2001 |ASIRI AKIM Cikis akim limit Ortam kosullarini kontrol edin.

0308 bit 0 kontroléra aktif. Kurulum tesisindeki ortam sicakligr 40

(programianabilir Yiksek ortam °C'yi (104 °F) asarsa ylk kapasitesi

h%gagf:nk;ygnu sicaklign azalir. Bkz. bélim Degder kaybi, sayfa
’ 378.

1610) Daha fazla bilgi igin, 359. sayfadaki
Stirticti tarafindan olugturulan hata
mesajlari bélimunde 0001 hatasina
bakin.

2002 |YUKSEK GERILIM |DC asiri gerilim Daha fazla bilgi igin, 359. sayfadaki
0308 bit 1 kontroléra aktif. Stirticti tarafindan olugturulan hata
(programlanabilir mesajlari bélimunde 0002 hatasina
hata fonksiyonu bakin.

1610)

2003 |DUSUK GERILIM DC dusuk gerilim Daha fazla bilgi igin, 353. sayfadaki

0308 bit 2 kontrolori aktif. Siirticii tarafindan olugturulan hata
mesajlari bélimiinde 0003 hatasina
bakin.

2004 |DIRLOCK Y6n degisimine izin 1003 YON parametre ayarlarini
0308 bit 3 verilmemektedir. kontrol edin.

2005 |10 HABERLESME | Fieldbus haberlesme | Fieldbus haberlesme durumunu
0308 bit 4 kesintisi kontrol edin. Bkz. bélim Dabhili

lanabili fieldbus'li fieldbus kontrolii, sayfa 315,

Lprogfr anll anapfiir boliim Fieldbus adaptérlii fieldbus

38238 o;oféyonu kontrolii, sayfa 341 veya uygun

: ) fieldbus adaptori kilavuzu.
Hata fonksiyonu parametre ayarlarini
kontrol edin.
Baglantilari kontrol edin.
Masterin haberlesme yapip
yapamadigini kontrol edin.

2006 |Al1 KAYIP Al1 analog giris sinyali | Daha fazla bilgi igin, 359. sayfadaki
0308 bit 5 3021 Al1 HATA LIMIT | Siirticii tarafindan olugturulan hata

. parametresi tarafindan | mesajlari bélimunde 0007 hatasina

Lprtogfranlllqnablllr tanimlanan limitin bakin.

335‘1 0;023'13;‘)“ altina diist.

2007 | AI2 KAYIP Al2 analog giris sinyali | Daha fazla bilgi igin, 359. sayfadaki
0308 bit 6 3022 AlI2 HATA LIMIT | 0008 Siiriicii tarafindan olugturulan

lanabil parametresi tarafindan | hata mesajlari bolimiindeki hataya

Lprogffa”;a”a thir tanimlanan limitin bakin.

3gt0a1 0:;‘025'23;°”u altina disti.

2008 | PANEL KAYIP Sdricdu icin aktif Daha fazla bilgi igin, 359. sayfadaki
0308 bit 7 kontrol konumu olarak | Siirticii tarafindan olusturulan hata

(programlanabilir
hata fonksiyonu
3002)

secilmis bir kontrol
paneli haberlesmeyi
kesmis.

mesajlari bélimunde 0010 hatasina
bakin.
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KOD |ALARM SEBEP YAPILMAS|I GEREKENLER

2009 |CIHAZ ASIRI ISI Sdricu asirt sicakligi. | Ortam kosullarini kontrol edin. Ayrica
0308 bit 8 Alarm limiti stiricti tipi | bkz. bolim Deger kaybi, sayfa 378.

ve boyutuna baghdir. | Haya akimini ve fanin calismasini
kontrol edin.
Motor giictinG suricu glcuyle
karsilastirin.

2010 | MOTOR SICAKLIGI |Asiri yiik, yetersiz Daha fazla bilgi igin, 359. sayfadaki
0308 bit 9 motor glict, yetersiz | Siiriicii tarafindan olusturulan hata

lanabili sogutma veya hatali mesajlari béliminde 0009 hatasina

(hrg&gfrc?rzrll;;gmljlr devreye alma verisi bakin.

sebebiyle asiri (veya

3005...3009 / 3503) asiri gorlinen) motor

sicakligi.

Olgiilen motor sicakligi,
3503 ALARM LIMIT
parametresi tarafindan
tanimlanan alarm
limitini agsmis.

2011 | DUSUK Motor yUku, 6érnegin Calistirilan ekipmanda bir sorun olup
YUKLENME calistinlan ekipmaninda | olmadigini kontrol edin.

0308 bit 10 bulunan bir serbest Hata fonksiyon parametrelerini kontrol

(programlanabilir blrgkgﬁ mekkagl__zr(_liSI edin.

hata fonksiyonu sebeblyle ok dusuk. Motor glcunu surlcu gucuyle

3013...3015) karsilastirin.

2012 |MOTOR STALL Motor, 6rnegin agiri Motor yiikiini ve siricinin nominal
0308 bit 11 yuk veya yetersiz degerlerini kontrol edin.
(programlanabilir gg}g&gu&g‘lgs:gﬁggle Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
hata fonksiyonu calismaktadir edin.

3010...3012) :

2013 |AUTORESET Otomatik reset alarmi | 31 OTOMATIK RESET parametre

1) 0308 bit 12 grubu ayarlarini kontrol edin.

2018 |PID UYKU Uyku fonksiyonu Bkz. parametre grubu 40 PROSES

1) 0309 bit 1 uyuma moduna girmis. | PID GRUBU 1... 41 PROSES PID

. GRUBU 2.

(programlanabilir

hata fonksiyonu

1610)

2019 |ID RUN Motor Tanima Bu alarm normal devreye alma
0309 bit 2 calistirmasi agik. islemlerine aittir. Strtici motor

tanimanin tamamlandigini gésterene
kadar bekleyin.

2021 | START izNi 1 Start izni 1 sinyali Parametre 1608 START IZNI 1
KAYIP alinmadi ayarlarini kontrol edin.

0309 bit 4 Dijital giris baglantilarini kontrol edin.
Fieldbus haberlesme ayarlarini kontrol
edin.

2022 |START izNi2 Start izni 2 sinyali Parametre 1609 START IZNi 2
KAYIP alinmadi ayarlarini kontrol edin.

0309 bit 5 Dijital giris baglantilarini kontrol edin.

Fieldbus haberlesme ayarlarini kontrol
edin.
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KOD |ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
2023 |ACIL STOP ALM Sdiruct, acil stop Calismaya devam etmenin guvenli
0309 bit 6 komutu aldi ve 2208 | olup olmadigini kontrol edin.
ACIL YAV ZAMANI Acil stop butonunu tekrar normal
parametresi tarafindan | konumuna getirin.
tanimlanan rampa
suresine gore stop
yapiyor.
2024 | ENKODER HATA Puls enkoder ve puls Puls enkoder ve baglantisini, puls
0309 bit 7 enkoder arayliz moduli | enkoder araylz modilind ve
. arasinda veya modul ve | baglantisini ve 50 ENKODER
(programlanabilir slirlicli arasinda haber- | parametre grubu ayarlarini kontrol
hata fonksiyonu lesme hatasi. edin.
5003)
2025 |ILK START Motor tanima mikna- | Surlci motor tanimanin
0309 bit 8 tislama agik. Bu alarm | tamamlandigini gésterene kadar
normal devreye alma | bekleyin.
islemlerine aittir.
2026 | GIRIS FAZ KAYBI Ara devre DC gerilimi, | Giris besleme hatti sigortalarini kontrol
0309 bit 9 ﬁk?tikfgiri§ besleme edin.
ili atll tazi veya yanmis | Girig besleme kaynagi dengesizligini
ﬁgggfr:rmg;gr?ﬂlr rs}:gr(])rta nedEtnler sall- | konirol edin.
3016) ya.p.m.a a Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
DC gerilimi dalgalan- edin.
masi nominal DC gerili-
minin %14'nd astiginda
alarm verilir.
2029 | MOTOR BACK EMF | Sabit miknatisli Dénen motora start gerekiyorsa, start
0309 bit 12 senkron motor dond- | modu 1'i (OTO), 2101 START
yor, start modu 2 (DC | FONKSIYON parametresiyle secin.
MAGN), 2101 START | Aksi takdirde suricl, motor durduktan
FONKSIYON paramet- | sonra galisir.
resiyle segildi ve galis-
tirma talep edildi.
Siricl, dénen moto-
run DC akimiyla mik-
natislandirlamayacagi
konusunda uyari verir.
2035 | GUVENLIMOMENT | STO (Giivenli moment | Giivenlik devresi kesintisi igin

KAPATMA
0309 bit 13

kapatma) talep edildi
ve dogru sekilde
calisiyor.

Parametre 3025 STO
CALISMA, alarma
tepki verecek sekilde
ayarlanmis.

beklenen tepki bu degilse STO
terminalleri X1C'ye bagl givenlik
devresinin kablolarini kontrol edin.
Farkl tepki gerekiyorsa, 3025 STO
CALISMA parametresinin degerini
degistirin.

Not: Sirlcu ¢alisirken STO
kullanildiysa galigtirma sinyali
resetlenmelidir (0'a gegis).

Réle cikigi alarm kosullarini gdéstermek icin konfiglire edildiginde bile (6rnegin, parametre
1401 ROLE GIKISI 1 =5 (ALARM) veya 16 (FLT/ALARM)), bu alarm bir role gikisl
tarafindan gosterilmez.
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Temel kontrol paneli tarafindan olusturulan alarmlar

Kontrol paneli alarmlari, temel kontrol panelinde bir kod, A5xxx, ile birlikte gdsterilir.

ALARM KODU | SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

5001 Sdrlcu yanit vermiyor. Panel baglantisini kontrol edin.

5002 Uyumsuz haberlesme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
profili

5010 Bozuk panel parametre Parametreleri karsidan yuklemeyi tekrar
yedekleme dosyasi deneyin.

Parametreleri yiklemeyi tekrar deneyin.

5011 Sirlcu bagka bir kaynak- | Sirlicu kontrolin, lokal kontrol modu olarak
tan kontrol ediliyor. degistirin.

5012 Doénus yoéna kilitli. Yén degistirmeyi etkinlestir. Bkz. 1003 YON

parametresi.

5013 Calistirma engelleme aktif | Panelden galistirmak mumkun degildir. Panel-
oldugu igin panel kontrolii | den galistirmadan énce acil durum durdurma
devre disI. komutunu resetleyin veya 3 kablolu durdurma

komutunu gikarin.

Bkz. bélum 3 kablolu makro, sayfa 111 ve
parametre 1001 HAR1 KOMUTLAR, 1002
HAR2 KOMUTLAR ve 2109 ACIL STOP
SECIMI.

5014 Surucl hatasi nedeniyle Sirucl hatasini resetleyin ve tekrar deneyin.
panel kontroli devre disI.

5015 Lokal kontrol modu kilidi Lokal kontrol kilidini devre digi birakin ve tekrar
aktif oldugu i¢in panel deneyin. Bkz. 1606 LOKAL KILIT parametresi.
kontroll devre disl.

5018 Parametre varsayilan Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
degeri bulunamadi.

5019 Sifir disinda bir parametre | Sadece parametre resetlemeye izin verilir.
degeri yazmak yasaktir.

5020 Parametre veya parametre | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
grubu yok ya da parametre
degeri hatali.

5021 Parametre veya parametre | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
grubu gizli.

5022 Parametre yazmaya karsi | Parametre degeri salt okunurdur ve
korumalidir. degistirilemez.

5023 Siruci galigirken para- Suruclyd durdurun ve parametre degerini
metre degisikligine izin degistirin.
verilmez.

5024 Sdrlcl gorevi yerine Gorev tamamlanana kadar bekleyin.
getiriyor.

5025 Yazilim ylkleniyor ya da Karsiya yukleme/yikleme tamamlanana kadar
kargidan yikleniyor. bekleyin.

5026 Deger, minimum limitte Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
veya limitin altinda.

5027 Deger, maksimum limitte Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
veya limitin Uzerinde.

5028 Gegersiz deger Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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ALARM KODU | SEBEP YAPILMAS|I GEREKENLER
5029 Bellek hazir degil. Tekrar deneyin.
5030 Gegersiz istek Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5031 Sdricu hazir degil, 6rne- Giris besleme kaynagini kontrol edin.
gin, dusuk DC gerilimi
nedeniyle.
5032 Parametre hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5040 Parametre kargidan
yukleme hatas. Segilen Karsidan yiiklemeden énce yiikleme islemi
parametre seti mevcut i
gerceklestirin.
parametre yedekleme
dosyasinda bulunmuyor.
5041 Parametre yedekleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
dosyasi bellege uymuyor.
5042 Parametre karsidan Kargidan ylUklemeden énce ylkleme iglemi
yukleme hatasi. Segilen gerceklestirin.
parametre seti mevcut
parametre yedekleme
dosyasinda bulunmuyor.
5043 Calistirma engelleme yok
5044 Parametre yedekleme Dosyanin sirtici ile uyumlu olup olmadigindan
dosyasi hatayi geri emin olun.
yukluyor
5050 Parametrenin karsiya Parametreleri kargidan yuUklemeyi tekrar
yuklenmesi islemi iptal deneyin.
edildi.
5051 Dosya hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5052 Parametrenin panele ylik- | Parametreleri kargidan ylUklemeyi tekrar
lenmesi islemi basarisiz deneyin.
oldu.
5060 Parametrenin suruclye Parametreleri yiiklemeyi tekrar deneyin.
yuklenmesi islemi iptal
edildi.
5062 Parametrenin surucltye Parametreleri yuklemeyi tekrar deneyin.
yuklenmesi islemi
basarisiz oldu.
5070 Panel yedek bellegine Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
yazma hatasi
5071 Panel yedek bellegini Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
okuma hatasi
5080 isleme izin veriimedi, Lokal kontrole moduna gegin.
¢uinku suricu lokal kontrol
modunda degil.
5081 Aktif ariza nedeniyle Hatanin nedenini kontrol edin ve hatayi
isleme izin verilmiyor. resetleyin.
5083 isleme izin verilmedi, 1602 PARAMETRE KILIDI parametresi ayarini
¢linkl parametre kilidi agik. | kontrol edin.
5084 Sdricu bir gorevi gergek- | Gorev tamamlanana kadar bekleyin ve tekrar

lestirmekte oldugundan
isleme izin verilmiyor.

deneyin.
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ALARM KODU | SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

5085 Kaynaktan hedef surticliye | Kaynak ve hedef siriici tiplerinin ayni olup
parametre yikleme islemi | olmadidini kontrol edin, 6rn. ACS355.
basarisiz oldu. Sdrlclnun tip etiketine bakin.

5086 Kaynaktan hedef surticliye | Kaynak ve hedef suriicu tipi isaretlerinin ayni
parametre yikleme islemi | olup olmadigini kontrol edin. Siriculerin tip
basarisiz oldu. etiketlerine bakin.

5087 Parametre setleri uyumsuz | Kaynak ve hedef sirlcu bilgilerinin ayni olup
oldugundan kaynaktan olmadigini kontrol edin. Bkz. grup 33 BILGILER
hedef slrlicliye parametre | parametreleri.
yukleme islemi basarisiz
oldu.

5088 Sirlcu bellek hatasi nede- | Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
niyle islem basarisiz oldu.

5089 CRC hatasi nedeniyle kar- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
sidan yikleme basarisiz
oldu.

5090 Veri igsleme hatasi nede- Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
niyle kargidan yukleme
basarisiz oldu.

5091 Parametre hatasi nede- Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
niyle islem basarisiz oldu.

5092 Parametre setleri uyumsuz | Kaynak ve hedef surtict bilgilerinin ayni olup

oldugundan kaynaktan
hedef surlcuye parametre
yukleme islemi basarisiz
oldu.

olmadigini kontrol edin. Bkz. grup 33 BILGILER
parametreleri.
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Surucu tarafindan olusturulan hata mesaijlari

KOD |HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0001 |ASIRI AKIM Cikig akimi, agma
(2310) seviyesini gegti.
0305 bit 0 Ani yik degisimi veya Motor yiikiini ve mekanik aksamlari
sikisma. kontrol edin.

Yetersiz hizlanma suresi. | Hizlanma siresini kontrol edin (2202
ve 2205). Vektor kontrolli kullanma
olasiligini kontrol edin.

Hatali motor verisi. Motor verilerinin (Grup 99) motor
deger plakasi degerlerine esit oldu-
gunu kontrol edin. Vektor kontroli kul-
laniliyorsa, ID run (9910) islemini
gerceklestirin.

Motor ve/veya suricu Boyutlandirmayi kontrol edin.

uygulama igin ¢ok kiiguk.

Hasarli motor kablolari, | Motoru ve motor kablosunu ve

hasarli motor veya hatali | baglantilari (fazlar da dahil olmak

motor baglantisi (yildiz/ | Gizere) kontrol edin.

tcgen).

Sdricl dahili hatasi. Siruclyu degistirin.

Motor bagh olmadiginda

dahi surici start komutu

sonrasinda bir asiri akim

hatasi verir (bu dene-

mede skaler kontrol kul-

lanin).

STO hatlarinda yuksek | STO kablolarini kontrol edin ve yakindaki

frekansli gurdilta. gurdlth kaynaklarini ortadan kaldirin.

0002 |DC ASIRI GER Ara devrede asir DC
(3210) gerilimi. DC asiri gerilim
acma siniri 420 V (200 V
0305 bit 1 e ar {

surtcdler igin) ve 840
V'tur (400 V suruculer
icin).

Besleme gerilimi gok
yuksek veya ses paraziti
yapiyor. Girig glicu
beslemesinde statik ya
da gegici asir gerilim.

Statik veya gegici asiri gerilim olup
olmadigini 6grenmek icin giris
gerilimini ve gii¢ hattini kontrol edin.

Sirlcl kayan sebeke
kullaniyorsa, DC asiri
gerilim hatasi goérulebilir

Kayan sebekede, slrticliden EMC
vidasini sokun.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMAS| GEREKENLER

Yavaslama sirasinda agiri

gerilim hatasi goérulurse,

olasi nedenleri sunlardir:

« Asiri gerilim kontrol * Asin gerilim kontrol cihazinin agik
cihazi devre digi oldugundan emin olun (2005 ASIRI
birakilmis durumdadir. GER KONTRL parametresi).

» Yavaslama siliresi gok |+ Yavaslama suresini kontrol edin
kisadir. (2203, 2206).

» Hatal veya dusuk * Fren kiyici ve direncini (eger kullani-
boyutta fren kesici. liyorsa) kontrol edin. DC asiri gerilim

kontroll, fren kesici ve direnci kulla-
nilirken devre disi birakilmalidir
(2005 ASIRI GER KONTRL para-
metresi). Suriclyu fren kiyici ve fren
direnci ile tekrar caligtirin.
0003 |SURASIRSIC Sdricu IGBT sicakligi
(4210) asir yuksek. Hata agma
. limiti sUrticu tipi ve

0305 bit 2 boyutuna baglidir.

Ortam sicakligi gok Ortam kosullarini kontrol edin. Ayrica

yuksek. bkz. bélum Degder kaybi, sayfa 378.

inverter (izerinden hava | Siirlicii izerindeki ve altindaki hava

akigl saglanamiyor. akisini ve boslugu kontrol edin (bkz.
bolim Sdirticti gevresindeki bos alan,
sayfa 34).

Fan uygun sekilde Fanin galismasini kontrol edin.

calismiyor

Sdricu agir yiklemesi. | %50 fazladan yiiklemeye on dakikada

bir dakika boyunca izin verilmektedir.
Daha yiiksek anahtarlama frekansi
(2606 parametresi) kullanilirsa, 378.
sayfadaki Deger kaybi kurallarina
uyun.
0004 |KISA DEVRE Motor kablolarinda veya
(2340) motorda kisa devre.
0305 bit 3 Hasarli motor veya Motor ve kablo yalitimini kontrol edin.
motor kablosu. Motor sargilarini kontrol edin

Sirtcl dahili hatasi. Sdrlcuyu degistirin.

Motor bagl olmadiginda

dahi surucu start komutu

sonrasinda bir agiri akim

hatasi verir (bu dene-

mede skaler kontrol kul-

lanin).

STO hatlarinda yiuksek | STO kablolarini kontrol edin ve yakin-

frekansli gurdlta. daki girdlti kaynaklarini ortadan kal-

dirin.
0006 |DC DUSUK GER | Ara devrenin DC gerilimi | Giris besleme kaynagini ve sigortalari
(3220) yeterli degildir. kontrol edin.
0305 bit 5 Dusiik gerilim kontrol Dusuk gerilim kontrol cihazinin agik
cihazi devre digi birakil- | oldugundan emin olun (2006 DUSUK
mig durumdadir. VOLT KONT parametresi).
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KOD |HATA SEBEP YAPILMAS|I GEREKENLER
Girig glicu hatti fazi yok. | Start, stop ve ¢alisma sirasinda
multimetre ile giris ve DC gerilimini
olciin veya 0107 DC BARA GERILIMI
parametresini kontrol edin.
Sigorta yanmis Giris sigortalarinin durumunu kontrol
edin.
Dogrultucu képrusi Siruclyu degistirin.
dahili hatasi.
0007 |Al1 KAYIP Al1 analog giris sinyali
(8110) 3021 Al1 HATA LIMIT
. parametresi tarafindan
0305 bit 6 tanimlanan limitin altina
(programlanabilir | distd.
ggt0a1fo§10k2$|1);onu Analog giris sinyali zayif | Analog giris kaynagi ve kablo baglan-
’ veya yok. tilarini kontrol edin.
Analog giris sinyali hata | 3007 AI<MIN FONKSIYON ve 3021
limitinin altinda. Al1 HATA LIMIT parametrelerini
kontrol edin.
0008 | Al2 KAYIP Al2 analog giris sinyali
(8110) 3022 Al2 HATA LIMIT
) parametresi tarafindan
0305 bit 7 tanimlanan limitin altina

(programlanabilir
hata fonksiyonu
3001, 3022)

disti.

Analog giris sinyali zayif
veya yok.

Analog giris kaynagi ve kablo baglan-
tilarini kontrol edin.

Analog giris sinyali hata
limitinin altinda.

3001 AI<MIN FONKSIYON ve 3021
Al1 HATA LIMIT parametrelerini
kontrol edin.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMAS| GEREKENLER
0009 |MOT ASIR SICAK | Motor sicakligi tahmini
(4310) degeri ok yiksek.
0305 bit 8 Asiri ylk veya yetersiz Motor degerlerini, yiki ve sogutmayi
(programlanabilir motor glict kontrol edin.
gg?sforélzsé}éc?nu Hatali devreye alma Devreye alma verisini kontrol edin.
verisl. 3005...3009 hata fonksiyon paramet-
3504) - .
relerini kontrol edin.
Isinmayi 6nlemek igin IR
kompanzasyonunu (2603 IR KOMP
GER parametresi) minimum dizeye
indirin.
Motor frekansini kontrol edin (yuksek
giris akimi ile duisuk calisma frekansi
bu hataya neden olabilir).
Motoru sogumaya birakin. Gerekli
soguma suresi periyodu 3006 MOT
TERM ZAM parametresinin degerine
baghdir. Motor sicakligi tahmini degeri
yalnizca motora gug verildiginde
hesaplanir.
Olgiilen motor sicakligi, | Hata seviyesinin degerini kontrol edin.
3504 HATA LIMIT Sensdr gergek sayisinin 3507 SEN-
parametresiyle girilen SOR TIP parametresi tarafindan ayar-
hata limitini agti. lanan degerle ayni olup olmadigini
kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor
sogutmanin diizgln oldugundan emin
olun: Sogutma fanini, sogutma ylzey-
lerinin temizligini vb. kontrol edin.
0010 | PANEL KAYIP Surict igin aktif kontrol | Panel baglantisini kontrol edin.
(5300) konumu olarak secilmis | Hatg fonksiyon parametrelerini kontrol
0305 bit 9 bir kontrol paneli haber- | gdin.

(programlanabilir
hata fonksiyonu
3002)

lesmeyi kesmis.

3002 PANEL HAB HATASI parametre-
sini kontrol edin.

Kontrol panel konnektériinu kontrol
edin.

Montaj platformuna kontrol panelini
tekrar takin.

Eger surucu harici kontrol modunda
(REM) ve galisma/durdurma ve y6n
komutlarini ve referanslarini kontrol
paneli Gzerinden kabul edecek sekilde
ayarlanmis ise:

Grup 10 START/STOP/YON ve 11
REFERANS SECIMI ayarlarini kontrol
edin.
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0011 | ID RUN HATA Motor ID run basariyla Motor baglantisini kontrol edin.
(FF84) tamamlanamadi. Devreye alma verilerini kontrol edin
0305 bit 10 (grup 99 BASLAMA VERILERI).
Maksimum hizi kontrol edin (para-
metre 2002). Motor nominal hizinin en
az %80'i oimalidir (parametre 9908).
ID run isleminin bolim /D run prose-
ddrd, 71. sayfadaki gére gerceklestiril-
diginden emin olun.
0012 |MOTOR STALL Motor, 6rnegin asiri yik | Motor yikind ve sirticiniin nominal
(7121) veya yetersiz motor glicti | degerlerini kontrol edin.
0305 bit 11 sebebiyle sikisma bdlge- | 3010...3012 hata fonksiyon paramet-
(programlanabilir sinde galismaktadir. relerini kontrol edin.
hata fonksiyonu
3010...3012)
0014 |HARICI HATA 1 Harici hata 1 Harici cihazlarda hata olup olmadigini
(9000) kontrol edin.
0305 bit 13 3003 HARICI HATA 1 parametresi
(programlanabilir ayarini kontrol edin.
hata fonksiyonu
3003)
0015 | HARICI HATA 2 Harici hata 2 Harici cihazlarda hata olup olmadigini
(9001) kontrol edin.
0305 bit 14 3004 HARICI HATA 2 parametresi
(programlanabilir ayarini kontrol edin.
hata fonksiyonu
3004)
0016 | TOPRAK HATASI | Surticl, motor veya Motoru kontrol edin.
(2330) motor kablosunda toprak | potor kablosunu kontrol edin. Motor
0305 bit 15 hatas! tespit etti. kablo uzunlugu maksimum spesifikas-
lanabil yonlarini gegmemelidir. Bkz. bélim
L%rt%gfr:r:rll gngnb" Motor baglanti datalari, sayfa 387.
3017) 4 Not: Toprak hatasinin devre disi
birakilmasi slrlclye zarar verebilir.
Sdrici dahili hatasi. Dahili kisa devre topraklama hatasi
gosterimine neden olabilir. Bu, toprak-
lama hatasi devre disi birakildiktan
sonra 0001 hatasi belirirse meydana
gelmistir. Strtctyl degistirin.
0017 |DUSUK Motor yiikii, drnegin Calistirilan ekipmanda bir sorun olup
YUKLENME calistirilan ekipmaninda | olmadigini kontrol edin.
(FFBA) bulunan bir serbest 3010...3012 hata fonksiyon paramet-
0306 bit 0 birakma mekanizmasi relerini kontrol edin.

(programlanabilir
hata fonksiyonu
3013...3015)

sebebiyle gok dusuk.

Motor giictinG suriict gicuyle karsi-
lastirin.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMAS| GEREKENLER
0018 | TERMIK HATA Sdiricu sicakhigi termis- | Ortam sicakhginin gok dusiik
(5210) tér calisma seviyesinin | olmadigini kontrol edin.
0306 bit 1 Uzerinde.
Sdrict dahili hatasi. Suruclyu degistirin.
Sdiricu dahili sicaklik
Olciimu igin kullanilan
termistor agik veya kisa
devre yapmis
0021 | AKIM OLCUM Surticu dahili hatasi. Sdrtctyl degistirin.
(2211) Akim 8lgiim araligi disin-
0306 bit 4 dadr.
0022 |BESLEME FAZI Ara devre DC gerilimi, Giris glcu hatti sigortalarini ve
(3130) eksik girig besleme hatti | kurulumu kontrol edin.
. fazi veya yanmis sigorta ife qiich I izligini
0306 bit 5 nedeniyle salinim chm?rglug(ljJir?es eme dengesizligini
(programlanabilir | yapmakta. - Lo
hata fonksiyonu YUku kontrol edin.
3016) DC gerilimi dalgalanmasi | 2679 DC SABITLEYICi hata fonksiyon
nominal DC geriliminin parametresini kontrol edin.
%14'tn{ astiginda agma
meydana gelir.
0023 |ENKODER HATA | Puls enkoder ve puls Puls enkoder ve baglantisini, puls
(7301) enkoder arayliz modili | enkoder arayiiz modulini ve
bit 6 arasinda veya modiil ve | baglantisini ve 50 ENKODER
0306 bit surucu arasinda haber- | parametre grubu ayarlarini kontrol
(programlanabilir | lesme hatasi. edin.
hata fonksiyonu
5003)
0024 |ASIRIHIZ Yanlisg ayarlanmig mini- | Minimum/maksimum frekans
(7310) mum/maksimum hiz, ayarlarini kontrol edin (2001 MIN HIZ
0306 bit 7 yetersiz fren momenti ve 2002 MAX HIZparametreleri).
veya moment referan- | njotor frenleme momenti icin yeterliligi
sini kullanirken yikteki kontrol edin.
degisimler sebebiyle M K linin kullaniifha
motor, izin verilen en oment kontrolndn kullanilirhigini
yiksek hizin %120'si kontrol edin.
oraninda daha hizli don- | Fren kiyici veya direng(ler)e gerek
mekte. olup olmadigini kontrol edin.
Calisma aralidi sinirlari
2001 MIN HIZ ve 2002
MAX HIZ (vektor kontro-
linde) veya 2007 MIN
FREKANS ve 2008
MAKSIMUM FREK (ska-
ler kontrolde) parametre-
leri tarafindan ayarlanir.
0027 | KONFIG Dahili konfigtirasyon Suruclyu degistirin.
DOSYASI dosyasi hatasi
(630F)
0306 bit 10
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0028 | SERI 1 HATASI Fieldbus haberlesme Fieldbus haberlesme durumunu kont-
(7510) kesintisi rol edin. Bkz. bolum Dabhili fieldbus'li
0306 bit 11 fieldbus kontrolii, sayfa 315, bélum
it - Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii,
(programlanabilir sayfa 341 veya uygun fieldbus adap-
hata fonksiyonu toéru kilavuzu.
3018, 3019) 3018 HAB HATA FONK ve 3019 HAB
HATA SURESI hata fonksiyonu
parametre ayarlarini kontrol edin.
Hat lzerindeki baglantilar ve/veya
paraziti kontrol edin.
Ana unitenin haberlesme yapabilme
durumunu kontrol edin.
0029 |EFB CON Konfiglirasyon dosyasi | Dahili fieldbus icin konfiglirasyon
DOSYASI okuma hatasi dosyalarini okumada hata. Bkz.
(6306) fieldbus kullanim kilavuzu.
0306 bit 12
0030 |FORCE TRIP Agma komutu Fieldbus hata agmaya neden oldu.
(FF90) fieldbus'tan alindi Bkz. fieldbus kullanim kilavuzu.
0306 bit 13
0034 | MOTOR FAZI Eksik motor fazi veya Motoru ve motor kablosunu kontrol
(FF56) motor termistor rolesi edin.
. (motor sicakligi 6lgi- istdr rolesini (e
0306 bit 14 munde kullanilir) hatasi a/g?]ttc;rdteerdni"lrlftor rolesini (eger varsa)
nedeniyle motor devresi
hatasi.
0035 | CIKIS Hatal giris besleme ve | Olasi gli¢ kablosu hatasi tespit edildi.
KABLOLAMA motor kablo baglantisi Giris glicu baglantilarinin siriict
(FF95) (6rnegin, giris besleme ¢ikisina baglanmadigini kontrol edin.
i kablosu suricii motor Giris glicli liggen toprakli bir sistemse
0306bit15 | paglantisina baglanmis). | ve motor kabjosu kapasitansi yik-
Lprtogfranllla}nablllr sekse hata goz ard edilebilir. Bu hata
ata fonksiyonu 3023 KABLAJ HATASI parametre-
3023) siyle devre digi birakilabilir.
0036 |UYUMSUZ SW Yiklenen yazilim uyumlu | YUkl olan yazihm surtictiyle uyumlu
(630F) degil. degil. Yerel ABB temsilcinizle
0307 bit 3 baglantiya gegin.
0037 |CB ASIR SICAK Sdrlcu kontrol paneli Ortam sicakliginin asiri olup olmadi-
(4110) asir isinmis. Hata agma | gini kontrol edin.
0305 bit 12 sinir 95°Cdir. Faz arizasi olup olmadigini kontrol

edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.

Kabin boyutlandirmasini ve
sogutmasini kontrol edin.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMAS| GEREKENLER
0044 | GUVENLI STO (Guvenli moment Guvenlik devresi kesintisi igin
MOMENT kapatma) talep edildi ve | beklenen tepki bu degilse STO
KAPATMA dogru sekilde caligiyor. | terminalleri X1C'ye baglh glivenlik
(FFAO) devresinin kablolarini kontrol edin.
0307 bit 4 Parametre 3025 STO Farkli tepki gerekiyorsa, 3025 STO
CALISMA, hataya tepki | CALISMA parametresinin degerini
verecek sekilde ayarlan- | degistirin.
mis. Caligtirmadan énce hatay! resetleyin.
0045 |STO1 KAYBI STO (Guvenli moment STO devre kablolarini ve STO devre-
(FFA1) kapatma) girig kanal 1'in | sindeki kontaklarin agilmasini kontrol
0307 bi enerji kesilmesi ancak edin.
7bit5 kanal 2'nin enerjisi
kesildi. Kanal 1'deki
acma kontaklari hasar
gérmus olabilir veya bir
kisa devre olabilir.
0046 |STO2 KAYBI STO (Guvenli moment STO devre kablolarini ve STO devre-
(FFA2) kapatma) giris kanali sindeki kontaklarin agiimasini kontrol
. 2'nin enerji kesilmesi edin.
0307 bit 6 ancak kanal 1'in enerijisi
kesildi. Kanal 2'deki
acma kontaklari hasar
gormus olabilir veya bir
kisa devre olabilir.
0101 |SERF CORRUPT | Sirtci dahili hatasi. Siruclyu degistirin.
(FF55)
0307 bit 14
0103 | SERF MACRO
(FF55)
0307 bit 14
0201 |[DSPT1 Sirtcl dahili hatasi. Fieldbus kullanimdaysa, haberles-
OVERLOAD meyi, ayarlari ve kontaklari kontrol
(6100) edin. Hata kodunu not edin ve yerel
0307 bit 13 ABB temsilciniz ile irtibat kurun.
0202 |DSP T2
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0203 |DSP T3
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 | DSP STACK
HATA
(6100)
0307 bit 12
0206 |CB ID HATA Sdrict dahili hatasi. Siruclyu degistirin.
(5000)

0307 bit 11
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KOD

HATA

SEBEP

YAPILMAS| GEREKENLER

1000

PAR HZRPM
(6320)
0307 bit 15

Hatali hiz/frekans limiti
parametre ayari

Parametre ayarlarini kontrol edin.
Asagidakilerin gegerli olup olmadigini
kontrol edin:
* 2001 MIN HIZ <

2002 MAX HIZ

* 2007 MIN FREKANS <
2008 MAKSIMUM FREK

* 2001 MIN HIZ |
9908 MOTOR NOM HiZz,
2002 MAX HIZ |
9908 MOTOR NOM HiZ,
2007 MIN FREKANS /
9907 MOTOR NOM FREK ve
2008 MAKSIMUM FREK /
9907 MOTOR NOM FREK sinir
dahilinde.

1003

PAR Al OLCEK
(6320)
0307 bit 15

Hatali Al analog girisi
sinyal 6lgeklendirmesi

13 ANALOG GIRISLER parametre
grubu ayarlarini kontrol edin. Asagida-
kilerin gegerli olup olmadigini kontrol
edin:
« 1301 MINIMUM Al1 <

1302 MAXIMUM Al1

« 1304 MINIMUM AI2 <
1305 MAXIMUM Al2.

1004

PAR AO OLCEK
(6320)
0307 bit 15

Hatal analog ¢ikis AO
sinyal 6lgeklendirmesi

15 ANALOG CIKISLAR parametre
grubu ayarlarini kontrol edin. Asagida-
kilerin gecerli olup olmadigini kontrol
edin:
* 1504 MINIMUM AO1 <

1505 MAXIMUM AO1.

1005

PAR PCU 2
(6320)
0307 bit 15

Hatali motor nominal
glcl ayari

9909 MOTOR NOM GUC parametresi
ayarini kontrol edin. Asagidakiler
uygulanmalidir:

* 1,1 <(9906 MOTOR NOM AKIM -
9905 MOTOR NOM GER - 1,73/
Pn) < 3,0

Burada Py = 1000 - 9909 MOTOR

NOM GUC (birimler kW cinsinden ise)

veya Py = 746 - 9909 MOTOR NOM

GUC (birimler hp cinsinden ise).

1006

PAR HAR ROLE
(6320)
0307 bit 15

(programlanabilir
hata fonksiyonu
3027)

Hatali réle ¢ikis uzantisi
parametreleri

Parametre ayarlarini kontrol edin.
Asagidakilerin gegerli olup olmadigini
kontrol edin:

» Cikis rolesi moduli MREL-01
surucuye bagh durumda. Bkz. 07181
UZANTI parametresi.

« 1402 ROLE CIKISI 2, 1403 ROLE
CIKISI 3ve 1410 ROLE CIKISI 4
sifir diginda degerlere sahip.

Bkz. MREL-01 output relay module

user's manual (3AUA0000035974

[English]).
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1007 | PAR FBUS KAYIP | Fieldbus kontrolu Fieldbus parametre ayarlarini kontrol
(6320) devreye alinmamis. edin. Bkz. Fieldbus adaptérlii fieldbus
0307 bit 15 kontrolii bélimu, sayfa 341.
1009 |PARPCU 1 Hatali motor nominal Parametre ayarlarini kontrol edin.
(6320) hiz/frekans ayari Endiksiyon motoru igin asagidakiler
0307 bit 15 uygulanmalidir:
* 1<(60 - 9907 MOTOR NOM FREK
/9908 MOTOR NOM HIZ) < 16
* 0,8 <9908 MOTOR NOM HIZ / (60 -
9907 MOTOR NOM FREK / 9913
MOTOR CIFT KUTUP) < 0,992
Sabit miknatisl senkron motor igin
asagidakiler uygulanmalidir:
* 9908 MOTOR NOM HIZ |
(60 - 9907 MOTOR NOM FREK /
9913 MOTOR CIFT KUTUP) =1,0
1015 |PARKUL. U/F Hatali gerilim / frekans 2610 KUL TANIMLI U1 ... 2617 KUL
(6320) (U/f) orani gerilim ayari. | TANIMLI F4 parametre ayarlarini
0307 bit 15 kontrol edin.
1017 | PAR SETUP 1 Asagidakilerden sadece | Frekans cikisini, frekans girigini veya
(6320) ikisi ayni anda kullanila- | enkoderi devre digi birakin:
0307 bit 15 bilir: MTAC-01 puls « transistér cikigini dijital mod olarak

enkoder arayliz moduilu,
frekans giris sinyali veya
frekans ¢ikis sinyali.

degistirin (parametre degeri 1804
TO MOD = 0 [DIJITAL]) veya

« frekans girisi se¢imini, asagidaki
parametre gruplarinda diger deger
olarak degistirin o
11 REFERANS SECIMI, 40
PROSES PID GRUBU 1, 41
PROSES PID GRUBU 2 ve
42 HARICI/ TRIM PID veya

* MTAC-01 puls enkoder arayiiz
modulini devre digi birakin
(parametre 5002 ENKODER
ETKINLESTIR) ve gikarin.
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Dahili fieldbus arizalari
Dahili fieldbus hatalari 53 EFB PROTOKOL izleme grubu parametreleri ile izlenebilir.
Ayrica bkz. hata/alarm SERI 1 HATASI (0028).

Master cihaz yok

Eger hatta master cihaz yok ise, 5306 EFB OK MESAJ SAY ve 5307 EFB CRC HATA
SAY parametrelerinin degerleri degismez.

Yapilmasi gerekenler:

» Ag master cihazinin baglanmis ve uygun sekilde yapilandiriimig olup olmadigini
kontrol edin.

» Kablo baglantisini kontrol edin.

Ayni cihaz adresi

Eger iki ya da daha fazla cihazin adresi ayni ise, 5307 EFB CRC HATA SAY
parametre degeri her okuma/yazma komutu ile birlikte yikselir.

Yapilmasi gerekenler:
+ Cihaz adresini kontrol edin. Ayni siradaki iki cihaz ayni adrese sahip olamaz.

Yanlis kablo baglantisi

Eger haberlesme kablolar yer degistiriimis ise (bir cihazdaki terminal A bir baska
cihazdaki terminal B'ye baglanmig), 5306 EFB OK MESAJ SAYS parametresinin
degeri degismez ve 56307 EFB CRC HATA SAY parametresinin degeri artar.

Yapilmasi gerekenler:

RS-232/EIA-485 arayliz baglantisini kontrol edin.
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Bakim ve donanim
diagnostigi

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde Onleyici bakim talimatlari ve LED gostergesi aciklamalari yer almaktadir.

Bakim araliklari

Eger dogru kosullarda montaji yapildiysa stiriicii gok az bakim gerektirir. Tabloda,
ABB tarafindan 6nerilen rutin bakim araliklari yer almaktadir.

Bakim

Aralik

Talimat

Kondansatdrlerin yenilenmesi

Depolandiginda her
yil

Bkz. Kondansatbrler, sayfa 373.

Tozluluk, korozyon ve sicakligi
kontrol edin

Her yil

Sogutma faninin degistirilmesi
(kasa tipleri R1...R4)

Her Ug yilda bir

Bkz. Sogutma fani sayfa 372.

Gl terminallerini kontrol edin
ve sikilastirin

Alti yilda bir

Bkz. Gii¢ baglantilari sayfa 373.

Gelismis kontrol panelindeki
pilin degistiriimesi

Her on yilda bir

Bkz. Gelismis kontrol panelindeki pilin
degistiriimesi sayfa 374.

Guvenli moment kapatmanin
(STO) calismasi ve
reaksiyonunun test edilmesi.

Her yil

Bkz. Ekler: Givenli moment kapatma
(STO) sayfa 419.

Bakimla ilgili daha fazla ayrinti icin yerel ABB Servisi yetkilisine danigin. internet'te,
http://www.abb.com/drives adresine gidin, Sdrticli Servisleri— Bakim ve Saha

Hizmetleri segeneklerini segin.
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Sogutma fani

Sogutma faninin kullanim émri suriciniin kullanimi ve ortam sicakligina baglidir.
Otomatik fan agma/kapatma kontroll émru artirir (bkz. parametre 1612 FAN
KONTROLU).

Gelismis kontrol paneli kullanimdayken Uyari yonetim asistani gcalisma saati
sayacinin tanimlanan degerine ulasildiginda bilgi verecektir (bkz. parametre 2901
SOGUT FAN TETIK). Bu bilgiler ayrica, kullanilan panel tipinden bagimsiz olarak role
cikisina da génderilebilir (bkz. grup 14 ROLE CIKISLARI).

Fan arizasi, fan yataklarindan gelen sesin artmasindan anlasilabilir. Strtcu bir
prosesin kritik bir bélimuande galistirihyorsa, bu belirtiler ortaya ¢ikmaya baslar
baslamaz fan degisiminin gergeklestiriimesi tavsiye edilir. Degistirilecek fanlar
ABB’den temin edilebilir. Belirlenmis ABB yedek pargalari disinda bagka par¢a
kullanmayiniz.

Sogutma faninin degistiriimesi (kasa tipleri R1...R4)

Sadece R1...R4 kasa tiplerinde fan bulunmaktadir; RO kasa tipinde dogal sogutma
bulunmaktadir.

é UYARI! Bolim Giivenlik, sayfa 17 lzerindeki talimatlara uygun hareket
edin. Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya élimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

1. Sdrucuyu durdurun ve AC gug kaynagdiyla baglantisini kesin.
2. Siricide NEMA 1 secgenegi varsa basligi ¢ikarin.

3. Bir tornavida kullanarak fan tutucuyu stirlict kasasindan gikarin ve menteseli fan
tutucuyu 6n kenarindan hafifce yukari dogru kaldirin.

4. Fan kablosunu Klipsten kurtarin.
5. Fan kablosunu ¢ikarin.
6. Fan tutucuyu menteselerinden gikarin.

TN ey
O

1 nnm
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7. Fani, fan tutucu ile birlikte ters sekilde takin.

@

8. Yeniden eneriji verin.

Kondansatorler

Kondansatoérlerin yenilenmesi

Sirici bir yil boyunca depolandiysa kondansatérler yenilenmelidir. Seri numarasindan
Uretim tarihinin nasil 6grenilecedi hakkinda bilgi icin bkz. bélim Tip tanimlama etiketi,
sayfa 30. Kondansatérlerin yenilenmesi hakkinda bilgi almak igin bkz. Internet'te bulu-
nan ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS350, ACS355, ACS550 ve ACH550 igin
kondansatér yenileme Kilavuzu (3AFE68735190 [ingilizce]) (http://www.abb.com adre-
sine gidin ve kodu Arama alanina girin).

Gug baglantilar

é UYARI! Bolim Giivenlik, sayfa 17 tUzerindeki talimatlara uygun hareket
edin. Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya 6limlere yol
agabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

1. SdriclyU durdurun ve sebekeyle baglantisini kesin. Suricinin DC kondansator-
lerinin bosalmasi icin bes dakika bekleyin. Multimetreyle gerilim olmadigini dlge-
rek (en az 1 Mohm empedans) emin olun.

2. Giug kablosu baglantilarinin sikiligini kontrol edin. Bélum Gii¢ kablolari igin
terminal ve gecgis datalari, sayfa 386'da verilen sikma momentlerini kullanin.

3. Yeniden enerji verin.


http://www.abb.com
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Kontrol paneli
Kontrol panelinin temizlenmesi.

Kontrol panelini temizlemek i¢in yumusak nemli bir bez kullanin. Ekran camini
cizecek sert temizleyicilerden kaginin.

Gelismis kontrol panelindeki pilin degistiriimesi
Pil yalnizca saat fonksiyonu bulunan ve etkinlestirilmis olan gelismis kontrol

panellerinde kullanilir. Pil kesintileri sirasinda saatin bellek igerisinde ¢alismaya
devam etmesini saglar.

Pilin tahmini 6mrl on yildan daha fazladir. Pili ¢gikartmak icin, kontrol panelinin
arkasindaki pil tutucusunu déndirmek amaciyla madeni para kullanin. Pili CR2032
tipi ile degigtirin.

Not: Saat disinda herhangi bir kontrol panel veya suricu fonksiyonlari igin pil
GEREKMEMEKTEDIR.

LED

Sirucunlin 6n kisminda bir yesil ve bir de kirmizi LED bulunmaktadir. Bunlar panel
kapagindan goérulebilirler ancak surtcuye bir kontrol paneli monte edilmigse gorul-
mezler. Gelismis kontrol panelinde bir LED bulunmaktadir. Asagidaki tabloda
LED'lerin agiklamalar yer almaktadir.

Kisaltmalarin LED kapali LED yaniyor ve sabit LED yanip soniiyor
anlamlari:

Sirtcinin 6n Gug yok Yesil Karttaki gli¢ kay- | Yesil Siriict alarm
kisminda. nagi sorunsuz durumunda

Eger surucuye

kontrol paneli Kirmizi | Siirlict anzali Kirmizi | Strtict arizah

takilmis ise durumda. Hatay durumda. Hatay!

uzaktan kuman- resetlemek icin re_z_sgtlgm"ek igin

daya gegin (aksi kontrol panelinde sUrdcindn glcind
ya 9ex RESET tusuna Kesin.

taktirde bir hata
olusturulacaktir)
ve LED'leri gére-

basin veya suru-
cuindn gucinl

bilmek igin paneli kapatin.

ctkarin.

Geligsmis kontrol | Panelde gi¢ | Yesil Sdrict normal Yesil Sdricit alarm
panelinin Ust sol | yok veya durumda durumunda
késesinde suriict bag-

Kirmizi | Stirict hata duru- | Kirmizi
munda. Hatayi
resetlemek igin,
kontrol panelinde
RESET tusuna
basin veya sUri-
clinlin gucunu
kapatin.

lantisi yok.
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Teknik veriler

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlimde degerler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi teknik spesifikasyonlar ve
ayrica CE ve diger isaretler icin gereksinimleri yerine getirme kosullari yer almaktadir.
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Degerler
Tip Input 3) Bobinli giris 3) Cikis
ACS355- Iy Iin hin hn BN b4 Lmax
(480 V) (480 V) min/10 min
4) 4) 2)
x=EUY A A A A
1-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2| 6,1 - 4,5 - 2,4 3,6 4,2 0,37 | 0,5 RO
01x-04A7-2| 11 - 8,1 - 4,7 71 8,2 0,75 1 R1
01x-06A7-2| 16 - 1 - 6,7 10,1 1,7 1.1 1,5 R1
01x-07A5-2| 17 - 12 - 7,5 1,3 13,1 1,5 2 R2
01x-09A8-2| 21 - 15 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2
3-fazh Uy =200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2| 4,3 - 2,2 - 2,4 3,6 4,2 0,37 | 0,5 RO
03x-03A5-2| 6,1 - 3,5 - 3,5 53 6,1 0,55 |0,75| RO
03x-04A7-2| 7,6 - 4,2 - 4,7 71 8,2 0,75 1 R1
03x-06A7-2| 12 - 6,1 - 6,7 10,1 1,7 1.1 1,5 R1
03x-07A5-2| 12 - 6,9 - 7,5 1,3 13,1 1,5 2 R1
03x-09A8-2| 14 - 9,2 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2
03x-13A3-2| 22 - 13 - 13,3 20,0 23,3 3 3 R2
03x-17A6-2| 25 - 14 - 17,6 26,4 30,8 4 5 R2
03x-24A4-2| 41 - 21 - 24,4 36,6 42,7 5,5 7,5 R3
03x-31A0-2| 50 - 26 - 31 46,5 54,3 7,5 10 R4
03x-46A2-2| 69 - 41 - 46,2 69,3 80,9 11,0 15 R4
3-fazh Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4| 2,2 1,8 1.1 0,9 1,2 1,8 2,1 0,37 | 0,5 RO
03x-01A9-4| 3,6 3,0 1,8 1,5 1,9 2,9 3,3 0,55 0,75| RO
03x-02A4-4| 4.1 3,4 2,3 1,9 2,4 3,6 4,2 0,75 1 R1
03x-03A3-4| 6,0 5,0 3,1 2,6 3,3 5,0 5,8 1.1 1,5 R1
03x-04A1-4| 6,9 5,8 3,5 2,9 4.1 6,2 7,2 1,5 2 R1
03x-05A6-4| 9,6 8,0 4,8 4,0 5,6 8,4 9,8 2,2 3 R1
03x-07A3-4| 12 9,7 6,1 51 7,3 11,0 12,8 3 3 R1
03x-08A8-4| 14 1 7,7 6,4 8,8 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4| 19 16 1 9,5 12,5 18,8 21,9 5,5 7,5 R3
03x-15A6-4 | 22 18 12 10 15,6 23,4 27,3 7,5 10 R3
03x-23A1-4| 31 26 18 15 23,1 34,7 40,4 1 15 R3
03x-31A0-4| 52 43 25 20 31 46,5 54,3 15 20 R4
03x-38A0-4 | 61 51 32 26 38 57 66,5 185 | 25 R4
03x-44A0-4| 67 56 38 32 44 66 77,0 22,0 | 30 R4

00353783.xIs L
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1) E = EMC filtresi bagli, (metal EMC filtresi vidasi takili),
U = EMC filtresi bagl degil (plastik EMC filtresi vidasi takili), ABD parametreleri.

2 Ortak DC baglantisi lizerinden asiri yliklenmeye izin veriimez.

3) Girig akimi motor nominal gticti (pN), besleme sebekesi, hat endiiktansi ve yik motoruna
baglidir.
Bobinli giris degerleri ABB CHK-xx veya tipik %5 bobinlerle kargilanabilir.

4 480V degeri motor yuki akiminin ayni ¢ikis giicl ile daha distk olmasi gergegine baghdir.

Tanimlar

Girig

N surekli rms giris degeri (kablolarin ve sigortalarin boyutlandiriimasi igin)

I1n (480 V) 480 V giris gerilimine sahip suruciler igin surekli rms giris akimi (boyutlandirma
kablolari ve sigortalari igin)

Cikis

by kesintisiz rms akimi. %50 agir1 ylike her on dakikada bir dakika boyunca izin
verilmektedir.

5,14 minto min - Maksimum (%50 agiri ylk) akima her on dakikada bir dakika boyunca izin

verilmektedir.

maksimum ¢ikis akimi. Startta iki saniye suresince, diger durumlarda surtci

sicakhginin izin verdigi sureyle.

Py tipik motor guicl. Kilowatt glic nominal degerleri IEC 4 kutuplu motorlarin
cogunda gecerlidir. Kilowatt gli¢ nominal degerleri NEMA 4 kutuplu motorlarin
¢ogunda gegerlidir. Bu ayrica Ortak DC baglantisi izerinden maksimum
yuktir ve asilmamalidir.

RO...R4 ACS355, R0O...R4 kasa tiplerinde Uretilmektedir. Sadece belirli kasa tiplerini
ilgilendiren bazi talimatlar ve diger bilgiler s6z konusu kasa tipinin isaretiyle
(RO...R4) isaretlenmisgtir.

IZmax

Boyutlandirma

Sdricl boyutlandirmasi, nominal motor akimi ve giiciine baghdir. Tabloda belirtilen
nominal motor gliciine ulagsmak igin, striicinin nominal akimi nominal motor
akimindan ylksek veya ona esit olmasi gerekir. Ayrica suriiciinin nominal giicd,
karsilastirilan nominal motor gulicline esit veya daha yiiksek olmalidir. Gli¢ nominal
degerleri, bir gerilim araliginda degisik besleme gerilimi seviyeleri icin aynidir.

Not 1: izin verilen maksimum motor giicli 1,5 Py ile sinirlandiriimigtir. Eger limitin
Uzerine ¢ikilirsa, motor ve akim otomatik olarak sinirlandirilacaktir. Fonksiyon
surliciinun giris kdprustini asir yiklemeye karsi korur.

Not 2: Degerler, Iy igin 40 °C (104 °F) ortam sicakliginda gecerlidir.

Not 3: Ortak DC sistemlerinde ortak DC baglantisi Gizerinden akan glictin Py degerini
gecmedigini kontrol etmek ¢cok dnemlidir.
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Deger kaybi

loN: Tesisat ortam sicakligi 40 °C'yi (104 °F) gegerse, yiikseklik 1000 metreyi (3300 ft)
gecgerse veya anahtarlama frekansi 4 kHz'den 8, 12 veya 16 kHZz'e degistirilirse yik
kapasitesi diger.

Sicaklik deger kaybi, oy

+40...+50 °C (+104...+122 °F) sicaklik araliginda, nominal gikig akimi (/oy), eklenen
her 1 °C (1,8 °F) icin %1 duser. Cikis akimi, nominal diists degeri tablosunda verilen
akimin dusUs faktori ile garpilmasiyla hesaplanir.

Ornek: Ortam sicakligi 50 °C (+122 °F) oldugunda nominal diisiis degeri faktorii
%100 - 1%- 10 °C = %90 veya 0,90. Cikis akimi bu durumda 0,90 - /5 olur.

Yiikseklik deger kaybi, Iy

Deniz seviyesinin 1000 - 2000 m (3300 - 6600 ft) Gzerindeki ylksekliklerde deger
kaybi her 100 m (330 ft) icin %1'dir.

3 fazh 200 V suricitler igin maksimum ylkseklik deniz seviyesinin 3000 m (9800 ft)
Uzerindedir. Deniz seviyesinin 2000 - 3000 m (6600 - 9800 ft) Gizerindeki ylkseklik-
lerde deger kaybi her 100 m (330 ft) igin %2'dir.

Anahtarlama frekansi deger kaybi, 5y

Parametre 2607 ANAH FREK KONT = 1 (ACIK oldugunda suriictniin degeri
otomatik olarak diser.

Anahtarlama Sirici gerilim degeri

UICLELE] U = 200...240 V: Uy = 380...480 V:
4 kHz Deger kaybi yok Deger kaybi yok
8 kHz %90 oraninda azaltiimis  |RO i¢in %75 veya R1...R4 i¢in %80 oraninda
IoN degeri. azaltiimig /oy degeri.
12 kHz %80 oraninda azaltiimis  |RO igin %50 veya R1...R4 icin %65 oraninda
I\ degeri. azaltilmig I,y degeri ve 30 °C'ye (86 °F)

disuralmus ortam sicakhgi.

16 kHz %75 oraninda azaltiimig | %50'ye dugurilmus /o degeri ve 30 °C'ye
IoN degeri. (86 °F) dusurtimus maksimum ortam sicakligi.

Parametre 2607 ANAH FREK KONT =2 (ON (LOAD)) oldugunda suricu, dahili
sicaklidi izin verirse segilen anahtarlama frekansina 2606 ANAHTARLAMA FREK
dogru anahtarlama frekansini kontrol eder.
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Gug¢ kablosu boyutlari ve sigortalar

Nominal akimlar (/) i¢in kablo boyutlari ve bunun yani sira giris besleme
kablosunun kisa devre korumasina karsilik gelen sigorta tipleri agsagidaki tabloda
gosterilmektedir. Tabloda verilen nominal sigorta akimlari, belirtilen sigorta
tipleri icin maksimum degerlerdir. Daha kuguk sigorta degerlerinin kullaniimasi
durumunda sigortanin rms akim degerinin bolim Degerler, 376. sayfadaki deger
tablosunda verilen nominal /4y akimindan daha buyik olup olmadigini kontrol edin.
%150 ¢ikis glicu gerekiyorsa /1y akimini 1,5 ile carpin. Ayrica bkz. bélim Giig
kablolarinin segilmesi, sayfa 41.

Sigortalarin ¢alisma siiresinin 0,5 saniyenin altinda oldugundan emin olun.
Calisma suiresi, sigorta tipine, besleme sebekesi empedansina ve bunlarin yani sira
besleme kablosunun ¢apraz kesit alani, malzemesi ve uzunluguna baglidir. gG veya
T sigortalarinda 0,5 saniyelik galisma siresinin asilmasi durumunda ultra hizl (aR)
sigortalar genelde calisma suresini makul bir seviyeye disurecektir.

Not 1: Bu tabloya gore giris glic kablosu secildiginde buyuk sigortalar
kullaniimamalidir.

Not 2: Giris hatti gerilimine ve giris bobini secimine bagli olan gergek giris akimina
gore dogru sigorta boyutunu segin.

Not 3: Sigorta degerleri ve erime egrisi tabloda bahsedilen sigortanin erime egrisini
asmiyorsa, bagka sigorta tipleri de kullanilabilir.

Tip Sigortalar Kablolardaki bakir iletkeni boyutu

ACS355- gG UL Sinif  Besleme Motor PE Fren
Tveya (U1,V1,W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)
cC

(600 V) 7 7 7 7
A mm? AWG mm? AWG mm? AWG mm? AWG

1-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-04A7-2 16 20 2,5 14 1 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-06A7-2 | 16/20 1) 25 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-07A5-2 | 20/25 ") 30 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-09A8-2 | 25/35 ") 35 6 10 2,5 12 6 10 6 12
3-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A5-2 10 10 2,5 14 10,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-04A7-2 10 15 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-06A7-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A5-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-09A8-2 16 20 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-13A3-2 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-17A6-2 25 35 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-24A4-2 63 60 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-2 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-46A2-2 100 100 25 2 25 2 16 4 10 8
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Tip Sigortalar Kablolardaki bakir iletkeni boyutu

ACS355- gG UL Sinif Besleme Motor PE Fren
Tveya (U1,V1,W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)
cC

(600 V) : . : :
A mm? AWG mm? AWG mm? AWG mm? AWG

3-fazh Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 10 10 2,5 14 | 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-01A9-4 10 10 2,5 14 | 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-02A4-4 10 10 2,5 14 | 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A3-4 10 10 2,5 12 | 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-04A1-4 16 15 2,5 12 | 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-05A6-4 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A3-4 16 20 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-08A8-4 20 25 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-12A5-4 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-15A6-4 35 35 6 8 6 8 6 8 2,5 12
03x-23A1-4 50 50 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-4 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-38A0-4 100 100 16 4 16 4 16 4 10 8
03x-44A0-4 100 100 25 4 25 4 16 4 10 8
) Eger %50 asin yiik kapasitesi gerekiyorsa daha biiyiik olan sigortayi kullanin. 00353783.xIs L

Alternatif kisa devre korumasi

ABB E Tipi manuel motor koruyuculari MS132 ve S1-M3-25, MS165-xx ve MS5100-100
brangman devresi korumasi olarak 6nerilen sigortalara bir alternatif olarak kullanilabilirler.
Bu, Ulusal Elektrik Yasasina (NEC) uygundur.

Dogru ABB E Tipi manuel motor koruyucusu tablodan secilip brangman devresi
korumasi igin kullanildiginda, strtct, maksimum nominal slrtcu geriliminde 65 kA
RMS simetrik amperden daha fazlasini veremeyen bir devrede kullanima uygun olur.
Uygun degerler icin asagdidaki tabloya bakin. Bir muhafazaya monte edilmis olan
IP20 agik tip ACS355'in minimum muhafaza hacmi icin MMP deger tablosuna bakin.

NEMA 1 muhafaza kitli ve NEMA 1 muhafaza kitsiz surtculer UL dosyasindadir.
Tablodaki MMP secimleri NEMA 1 muhafaza kiti takili suriculer icin de gegerlidir.
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Tip Giris Kasa MMP E tipi 1.2) Min. muhafaza hacmi
ACS355- Akimi tipi dm?3 ing kiip
1-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6,1 RO MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
01x-04A7-2 11,0 R1 MS165-16 18,9 1152
01x-06A7-2 16,0 R1 MS165-20 18,9 1152
01x-07A5-2 17,0 R2 MS165-20 . -
01x-09A8-2 21,0 R2 MS165-25 . -
3-fazli Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)*)
03x-02A4-2 43 RO MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-03A5-2 6,1 RO MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-04A7-2 7,6 R1 MS132-10 & S1-M3-25°) 18,9 1152
03x-06A7-2 11,8 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-07A5-2 12,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-09A8-2 14,3 R2 MS165-16 . -
03x-13A3-2 22,0 R2 MS165-25 . -
03x-17A6-2 25,0 R2 MS165-32 . -
03x-24A4-2 41,0 R3 MS165-54 . -
03x-31A0-2 50,0 R4 MS165-65 . -
03x-46A2-2 69,0 R4 MS5100-100 . -
3-fazli Uy = 380, 400, 415 V4
03x-01A2-4 2,2 RO MS132-2.5 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-01A9-4 3,6 RO MS132-4.0 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-02A4-4 4,1 R1 MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-03A3-4 6,0 R1 MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-04A1-4 6,9 R1 MS132-10 & S1-M3-25°) 18,9 1152
03x-05A6-4 9,6 R1 MS132-10 & S1-M3-25°) 18,9 1152
03x-07A3-4 12,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-08A8-4 14,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-12A5-4 19,0 R3 MS165-20 . -
03x-15A6-4 22,0 R3 MS165-25 . -
03x-23A1-4 31,0 R3 MS165-32 . -
03x-31A0-4 52,0 R4 MS165-65 . -
03x-38A0-4 61,0 R4 MS165-65 . -
03x-44A0-4 67,0 R4 MS5100-100 . -
3-fazli Uy = 440, 460, 480 V%)
03x-01A2-4 1,8 RO MS132-2.5 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-01A9-4 3,0 RO MS132-4.0 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-02A4-4 3,4 R1 MS132-4.0 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-03A3-4 5,0 R1 MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-04A1-4 58 R1 MS132-6.3 & S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-05A6-4 8,0 R1 MS132-10 & S1-M3-25°) 18,9 1152
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Tip Girig  Kasa MMP E tipi 2 Min. muhafaza hacmi )
ACS355- Akimi  tipi dm3  ing kiip
03x-07A3-4 9,7 R1 MS132-10 & S1-M3-25°) 18,9 1152
03x-08A8-4 11,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-12A5-4 16,0 R3 MS165-20 - -
03x-15A6-4 18,0 R3 MS165-20 - -
03x-23A1-4 26,0 R3 MS165-32 - -
03x-31A0-4 43,0 R4 MS165-54 - -
03x-38A0-4 51,0 R4 MS165-65 - -
03x-44A0-4 56,0 R4 MS165-65 - -
3AUA0000173741

1) Listelenen tim manuel motor koruyuculari 65 kA'e kadar kendini korumali E Tipidir. ABB E Tipi manuel
motor koruyuculari hakkinda eksiksiz teknik veriler igin bkz. ABB yayini 2CDC131085M0201 — Manuel
Motor Starterleri — Kuzey Amerika Uygulamalari. Bu manuel motor koruyucularinin brangsman devresi
korumasi igin kullaniimasi amaciyla, UL listesinde bulunan E Tipi manuel motor koruyuculari olmalari
gereklidir; aksi halde yalnizca Motor Baglanti Kesicisi olarak kullanilabilirler. "Motor Baglanti Kesicisi",
panelin yik tarafinda motorun hemen éniinde bulunan bir baglanti kesicidir.

2) Manuel motor koruyuculari, rahatsiz edici agmalardan kaginmak icin agma sinirinin fabrika ayarindan
surtict giris amperine veya daha uzerine gikarilmasini gerektirebilir. Manuel motor koruyucusu maksimum
akim agma seviyesine ayarlanmissa ve rahatsiz edici agma gergeklesiyorsa, sonraki MMP boyutunu
secin. (MS132-10, MS132 kasa tipinde 65 kA'de E Tipini karsilayan en yiiksek boyuttur; bir blylik boyut
MS165-16'dir.)

3) Tip E kendini koruma sinifini karsilamak igin S1-M3-25 hat tarafi besleme terminalinin manuel motor
koruyucusuyla birlikte kullanimini gerektirir.

4) Sadece 480Y/277V lggen sistemler: Bolu isaretiyle ayriimis gerilim degerleri (yani 480Y/277 VAC) olan
kisa devre koruma cihazlari, yalnizca, hat-toprak geriliminin iki degerden kii¢igini agsmadidi (yani
277 VAC) ve hat-hat geriliminin iki degerden biiyugiini asmadigi (yani 480 VAC) iyi topraklanmig
sebekelerde kullanilabilir. Kiglik deder cihazin kutup basina kesme kapasitesini ifade eder.

5) Tim suriciilerde, muhafaza belirli termik hususlara uymanin yani sira sojuma igin bos alan saglayacak
sekilde boyutlandiriimalidir. Bkz. bolim Bos alan gereklilikleri, sayfa 381. Sadece UL igin: Tabloda goste-
rilen ABB E Tipi MMP ile kullanildiginda minimum muhafaza hacmi UL listesinde belirtiimistir. ACS355
surdculerinin bir NEMA 1 kiti eklenmedigi siirece bir muhafazaya monte edilmeleri tasarlanmistir.



Teknik veriler 383

Boyutlar, agirliklar ve bos alan gereksinimleri

Boyutlar ve agirliklar

Boyutlar ve agirhklar
IP20 (kabin) / UL acgik

H3 w Agirlik
ing ing i kg Ib
RO 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 1,2 | 2,6
R1 169 | 6,65 | 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 14 | 3,0
R2 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 9,41 | 105 | 4,13 | 165 | 6,50 | 1,8 | 3,9
R3 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 236 | 9,29 | 169 | 6,65 | 169 | 6,65 | 3,1 6,9
R4 181 | 7,13 | 202 | 7,95 | 244 | 9,61 | 260 | 10,24| 169 | 6,65 | 52 | 11,5
00353783.xIs L

Boyutlar ve agirliklar
IP20 / NEMA 1

H5 w Agirhk
ing inc kg Ib
RO 257 |110,12| 280 [ 11,02| 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 16 | 3,5

R1 257 [ 10,12| 280 [11,02| 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 1,8 | 3,9
R2 257 [ 10,12| 282 [11,10| 105 | 4,13 | 169 | 6,65 | 2,2 | 4,8
R3 260 | 10,24| 299 [11,77| 169 | 6,65 | 177 | 6,97 | 3,7 | 8,2
R4 270 [ 10,63| 320 [12,60| 260 |10,24| 177 | 6,97 | 58 | 12,9

00353783.xls L
Simgeler
IP20 (kabin) / UL acik
H1 montaj pargalari ve kelepge plakasi olmadan yukseklik
H2 montaj parcalari varken ve kelepge plakasi olmadan yiikseklik
H3 montaj parcalari ve kelepge plakasi varken ylkseklik
IP20 / NEMA 1
H4 montaj pargalari ve baglanti kutusu varken yukseklik

H5 montaj pargalari, baglanti kutusu ve baslik ile ylkseklik

Agirlik dlgilen surict agirhgr + kablo kelepgeleri + 50 g (bilesen toleranslari igin)
olarak hesaplanir.

Montajda bos yer gereksinimleri

Bos yer gereksinimleri
Ustte Altta Yanlarda

RO...R4 75 3 75 3 0 0
00353783.xls L




384 Teknik veriler

Kayiplar, sogutma verileri ve gurultu

Kayiplar ve sogutma verileri

Kasa tipi dogal sogutmal kasa tipi RO. R1...R4 kasa tiplerinde dahili fan bulunmakta-
dir. Hava akigi yon(, asagidan yukariya dogrudur.

Asagidaki tablo nominal yikteki ana devrenin ve minimum yuk (I/O ve panel kulla-
nimda degil) ve maksimum yk (tim dijital girisler acik durumda ve panel, fieldbus ya
da fan kullanimda) altindaki kontrol devresinin 1s1 yayilimini belirtmektedir. Toplam isi
yayillimi ana devre ve kontrol devrelerindeki 1s1 yayilimlarinin toplamidir.

Tip Is1 yayilimi Hava akisi
ACS355- Ana devre Kontrol devresi
x =E/U Nominal /4y velzy Min ELS
w w W m3/h ft3/dak
1-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 6,1 22,7 - -
01x-04A7-2 46 9,5 26,4 24 14
01x-06A7-2 71 9,5 26,4 24 14
01x-07A5-2 73 10,5 27,5 21 12
01x-09A8-2 96 10,5 27,5 21 12
3-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 6,1 22,7 - -
03x-03A5-2 31 6,1 22,7 - -
03x-04A7-2 38 9,5 26,4 24 14
03x-06A7-2 60 9,5 26,4 24 14
03x-07A5-2 62 9,5 26,4 21 12
03x-09A8-2 83 10,5 27,5 21 12
03x-13A3-2 112 10,5 27,5 52 31
03x-17A6-2 152 10,5 27,5 52 31
03x-24A4- 2 250 16,6 35,4 71 42
03x-31A0-2 270 33,4 57,8 96 57
03x-46A2-2 430 33,4 57,8 96 57
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Tip Is1 yayihmi Hava akisi
ACS355- Ana devre Kontrol devresi
x=E/U Nominal /4y veloy Min Maks
W W W m3/h ft3/dak
3-fazl Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 11 6,6 24,4 -

03x-01A9-4 16 6,6 24,4 - -
03x-02A4-4 21 9,8 28,7 13 8
03x-03A3-4 31 9,8 28,7 13 8
03x-04A1-4 40 9,8 28,7 13 8
03x-05A6-4 61 9,8 28,7 19 11
03x-07A3-4 74 14,1 32,7 24 14
03x-08A8-4 94 14,1 32,7 24 14
03x-12A5-4 130 12,0 31,2 52 31
03x-15A6-4 173 12,0 31,2 52 31
03x-23A1-4 266 16,6 35,4 71 42
03x-31A0-4 350 33,4 57,8 96 57
03x-38A0-4 440 33,4 57,8 96 57
03x-44A0-4 530 33,4 57,8 96 57

00353783.xIs L
Guriilta

Kasa Ses seviyesi

tipi dBA

RO <30

R1 50...62

R2 50...62

R3 50...62

R4 <62

00353783.xIs L
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Gl¢ kablolari igin terminal ve gegis datalari

Kasa Maks.kablo U1, V1, W1, U2, V2, W2, PE
tipi capi, NEMA 1 igin BRK+ ve BRK-
U1,V1, W1, BRK+ve Terminal boyutu Sikma Kelepge Sikma
U2, v2, w2 BRK- momenti boyutu momenti
mm ing  mm ing AWG N-'m Ibfin mm2 AWG N-m Ibfin
%
RO 16 | 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 0,8 7 25 3 12| 1
R1 16 | 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 0,8 7 25 3 12| 1
R2 16 | 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 0,8 7 25 3 12| 1
R3 29 | 1,14 | 16 | 0,63 | 10,0/16,0 6 1,7 15| 25 3 12| 1M
R4 35 | 1,38 | 29 | 1,14 | 25,0/35,0 2 25| 22 | 25 3 12| 1

00353783.xls L

Kontrol kablolari igin terminal ve gecisli veriler

iletken boyutu Sikma momenti
Min/Maks Min/Maks

mm? AWG N-m Ibf-ing
0,25/1,5 24/16 0,5 4.4
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Elektrik sebekesi 6zellikleri

Gerilim (U4) 200/208/220/230/240 V AC, 1-fazh 200 V AC suricdler igin
200/208/220/230/240 V AC, 3-fazh 200 V AC suricdler igin
380/400/415/440/460/480 V AC, 3-fazli 400 V AC sdrlciler igin
Varsayilan olarak konvertér nominal geriliminden + %10 sapmaya
izin verilmektedir.

Kisa devre kapasitesi |[EC 61439-1:2009 ve UL 508C'ye uygun olarak giris besleme
baglantisinda maksimum izin verilen muhtemel kisa devre akimi
100 KA'dir. Suriicl, striicinin maksimum nominal geriliminde
100 kA rms'den fazla simetrik amper saglayamayan bir devrede
kullanim igin uygundur.

Frekans 50/60 Hz + %5, maksimum degisim hizi %17/sn

Dengesizlik Fazdan faza nominal girig geriliminin maks. %3'u

Motor baglanti datalari

Motor tipi Asenkron enduksiyon motoru veya sabit
miknatish senkron motor
Gerilim (Us) 0 - U4, 3 fazli simetrik, alan zayiflama noktasinda Up,a
Kisa devre korumasi Motor gikigl, IEC 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak kisa
(IEC 61800-5-1, devreye karsi korumahdir.
UL 508C)
Frekans 0...599 Hz
Frekans ¢oziiniirliigii 0,01 Hz
Akim Bkz. bélim Degerler, sayfa 376.
Giig limiti 1,5 Py

Alan zayiflatma noktasi 10...599 Hz

Anahtarlama frekansi 4, 8, 12 veya 16 kHz (skaler kontrolde)

Hiz kontrolii Bkz. bdlum Hiz kontrolii performans degerleri, sayfa 145.
Moment kontrolii Bkz. bdlim Moment kontrolii performans degerleri, sayfa 146.
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Maksimum tavsiye
edilen motor kablosu
uzunlugu

Operasyonel galisma ve motor kablo uzunlugu

Sirtcil, asagidaki maksimum motor kablosu uzunluklarinda
optimum performansla ¢aligsacak sekilde tasarlanmigtir. Motor kablo
uzunluklari tabloda gosterildigi gibi gikis bobinleriyle uzatilabilir.

Kasa Maksimum motor kablo uzunlugu
tipi m ft
Standart siiriicii, harici segenek olmadan
RO 30 100
R1...R4 50 165
Harici ¢ikis bobinleriyle
RO 60 195
R1...R4 100 330

Not: Cok motorlu sistemlerde, tiim motor kablosu uzunluklarinin
hesaplanan toplami, tabloda verilen maksimum motor kablosu
uzunlugunu gegmemelidir.

EMC uyumlulugu ve motor kablosu uzunlugu

Avrupa EMC Yoénergeleriyle (IEC/EN 61800-3 standardi) uyumluluk
amaciyla 4 kHz anahtarlama frekansi igin asagida belirtilen maksi-
mum motor kablosu uzunluklarini kullanin.

Tim kasa Maksimum motor kablo uzunlugu, 4 kHz
tipleri m ft
Dahili EMC filtresiyle
ikinci cevre 30 100

(kategori C3 1)

Opsiyonel harici EMC filtresiyle

ikinci gevre 30 (en az) 2 100 (en az) 2
(kategori C3 1)

Birinci gevre 30 (en az) 2) 100 (en az) 2)
(kategori C2 1)

Birinci cevre 10 (en az) 2 30 (en az) 2

(kategori C1 1)

1) Bkz. kosullar, bélum Tanimlar, sayfa 393.

2) Maksimum motor kablosu uzunlugu, strliciiniin ¢galisma faktérlerine
gore belirlenir. Harici EMC filtrelerini kullanirken tam maksimum

Not 1: Dahili EMC filtresinin baglantisi, diisiik kacak akim EMC
filtresi (LRFI-XX) kullanilirken EMC vidasi ¢ikarilarak kesilmelidir
(bkz. sekil, sayfa 50).

Not 2: Radyasyonlu emisyonlar, harici EMC filtresiyle veya filtre
olmadan C2'ye uygundur.

Not 3: iletkenli emisyonlarla sadece kategori C1. Radyasyonlu
emisyonlar standart emisyon 6lgiim diizenegiyle Olgiildiginde
uyumlu degildir ve kabin ve makine tesisatlarinda tek tek kontrol
edilmeli ve dlgulmelidir.




Kontrol baglanti verileri
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Analog girigler

X1A: 2 ve 5 tarafindan

tanimlanir
(Al1 ve Al2)

Analog cikis
X1A: 7
(AO)

Yardimci gerilim
X1A: 9

Dijital girigler
X1A: 12...16
(DI1...DI5)

Frekans girisi
X1A: 16
(DI5)

Role cikisi
X1B: 17...19
(RO 1)

Dijital cikis
X1B: 20...21
(DO)

Frekans c¢ikisi
X1B: 20...21
(FO)

STO arayiizii
X1C: 23...26

Gerilim sinyali,

Akim sinyali,

tek kutuplu
Gift kutuplu -
tek kutuplu
cift kutuplu

Potansiyometre referansi

deger (X1A: 4)
Cozunurlik
Dogruluk

Gerilim

Tip
Giris empedansi,

X1A:12...

X1A: 16

15

0 (2) 10V, Ry = 675 kohm
10V, Ry, = 675 kohm

o (4) 20 mA. R;, = 100 ohm

-20...20 mA, Ry, = 100 ohm

10 V + %1, maks. 10 mA, R < 10 kohm
0, %1
* %2

0 (4)...20 mA, yiik < 500 ohm

24V DC * %10, maks. 200 mA

12...24 V DC dahili veya harici
besleme ile. Sayisal girigler igin maks.
gerilim 30 VDC

PNP ve NPN

Rin = 2 kohm
Rin =4 kohm

X1A: 16 dijital veya frekans girigi olarak kullanilabilir.

Frekans

Tip

Maks. anahtarlama gerilimi
Maks. anahtarlama akimi

Max. strekli akim

Tip

Maks. anahtarlama gerilimi
Maks. anahtarlama akimi

Frekans
Cozinirlik
Dogruluk

Darbe katari 0...10 kHz, %50 is
déngusuyle. 0...16 kHz, iki ACS355
arasinda.

NO + NC

250 VAC/30V DC
0,5A/30VDC;5A /230 VAC
2Arms

Transistor ¢ikisi PNP
30vDC

100 mA / 30 V DC; kisa devre
korumali
10Hz ...
1 Hz
%0,2

16 kHz

X1A: 20...21 dijital veya frekans cikisi olarak kullanilabilir.

Bkz. Ekler: Glivenli moment kapatma (STO), sayfa 419.

Temizleme ve kaydirma araligi

G/C baglantilari ile ana devre arasindaki acgiklik ve kaydirma araligi 5,5 mm'dir
(0,20 ing). Bu, kurulum yiiksekligi 2000 m'nin (6562 ft) altinda oldugunda asir
gerilim kategorisi 3 gliglendirilmis yalitim gerekliligini karsilar. (EC 61800-5-1).



390 Teknik veriler

Fren direnci baglantisi

Kisa devre korumasi Fren direnci ¢ikisl, IEC/EN 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak

(IEC 61800-5-1, IEC kisa devreye kars! kosullu korumalidir. Dogru sigorta segimi igin

60439-1, UL 508C) yerel ABB temsilcinizle iletisim kurun. Nominal kosullu kisa devre
akimi IEC 60439-1'e ve Kisa devre test akimi UL 508C'ye uygun
olarak 100 kA'dir.

Ortak DC baglantisi

Ortak DC baglantisi Gizerinden maksimum gug, siricu nominal
glicline esittir. Bkz. ACS355 Ortak DC uygulama kilavuzu
(3AUA0000070130 [ingilizce]).

Verim

Sdricu boyutu ve segeneklere bagh olarak nominal gu¢ seviyesinde
yaklasik %95 - 98.

Koruma siniflari

IP20 (kabin kurulumu) / UL agik: Standart muhafaza. Kontak
ekranlama gereksinimlerini kargilamak igin surticl bir pano igine
kurulmaldir.

IP20 / NEMA 1: Baslik ve baglanti kutusu dahil olmak tzere
opsiyonel bir setle (MUL1-R1, MUL1-R3 veya MUL1-R4)
saglanmaktadir.



Ortam kosullari
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Sdrlicinin ortam kosullari sinirlar asagida verilmektedir. Strlcu kontrolll 1sitmali bir kapali

mekanda kullaniimahdir.

Caligma
sabit kullanim igin
kurulur

Depolama
koruyucu paket icinde

Nakliye
koruyucu paket icinde

Kurulum yerinin
yiiksekligi

Deniz seviyesinin

0 - 2000 m (6600 ft)
Uzerinde

(1000 m [3300 ft]
Uzerinde, bkz. Deger

kaybi bolimd,
sayfa 378).

Hava sicakhgi -10 ... +50 °C -40 ... +70°C+ %2 |[-40...+70°C = %2
(14 ... 122 °F). (-40 ... +158 °F + %2)|(-40 ... +158 °F + %2)

Donma olmamalidir.
Bkz. Deger kaybi
bélimi, sayfa 378.

Bagil nem

0... %95

Maks. %95

Maks. %95

Yogusmasiz. Korozif gazlarin bulunmasi durumunda maksimum izin
verilen bagdil nem %60'dir.

Kirlilik diizeyleri
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

lletken toz olmamalidir.

IEC 60721-3-3'ye
gbre, kimyasal gazlar:
Sinif 3C2

kati maddeler:

Sinif 382.

Not: Siriici muha-
faza sinifina uygun
temiz hava kosulla-
rinda kurulmaldir.
Not: Sogutma hava-
sinin temiz, korozif
materyallerden ve
elektrik agisindan ilet-
ken tozlardan arin-
mis olmasi gerekir.

IEC 60721-3-1'ye
gbre, kimyasal gazlar:
Sinif 1C2

kati maddeler:

Sinif 182

IEC 60721-3-2'ye
g0re, kimyasal gazlar:
Sinif 2C2

kati maddeler:

Sinif 282

Sinusoidal titresim
(IEC 60721-3-3)

IEC 60721-3-3'e gore
test edilmistir,
mekanik kosullar:

Sinif 3M4

2...9 Hz, 3,0 mm

(0,12 ing)

9...200 Hz, 10 m/s?

(33 ft/s?)
Sok izin verilmez ISTA 1A'ya gore. ISTA 1A'ya gore.
(IEC 60068-2-27, Maks. 100 m/s? Maks. 100 m/s?
ISTA 1A) (330 ft./s?), 11 ms (330 ft./s?), 11 ms
Serbest diisme izin verilmez 76 cm (30 ing) 76 cm (30 ing)
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Malzemeler

Siiriicii muhafazasi * PC/ABS 2 mm, PC+%10GF 2,5...3 mm ve PA66+%25GF 1,5 mm,

Ambalaj
Elden Cikarma

hepsi renkli NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420C)
+ sicak batirmali ginko kaplamali 1,5 mm gelik levha, kaplama
kalinhgi 20 mikrometre
* haddeden g¢ekilmis aliminyum AISi.
Oluklu karton.
Sirlcu enerji ve dogal kaynaklarin korunmasi icin yeniden dénusimu
yapilmasi gereken ham maddeler icermektedir. Paket materyalleri
cevreye uyumlu ve doénustirulebilir 6zelliktedir. Tim metal parcgalar
donusturulebilir. Plastik parcalar ya dénusturdlebilir, ya da kontrollt
sartlar altinda yerel yonetmelikler uyarinca yakilabilir. DénUsturulebilir
pargalarin gogu doénusturlebilir isaretiyle isaretlenmistir.
Dénustirme yapmak miimkin degilse, elektrolitik kondansatérler ve
basili devre panolari hari¢ tum pargalar toprakla doldurulabilir. DC
kapasitorlerinde AB iginde tehlikeli atik olarak degerlendirilen elekt-
rolitler bulunmaktadir. Yerel kanunlara uygun olarak gikartiimali ve
kullaniimalidir.

Cevresel hususlarda daha fazla bilgi ve daha detayli donlstirme
talimatlari icin litfen yerel ABB dagitimcinizla baglantiya geginiz.

Yirirliikteki standartlar

EN ISO 13849-1:
2008

IEC/EN 60204-1:
2006

IEC/EN 62061:
2005

IEC/EN 61800-3:
2004

IEC/EN 61800-5-1
2007

IEC/EN 61800-5-2
2007

UL 508C

Sirucl asagidaki standartlara uygundur:

Makine guvenligi - Kontrol sistemlerinin glvenlikle iligkili kisimlari -
Bolim 1: genel tasarim ilkeleri

Makine guivenligi. Makinelerin elektrik techizatlari. Bolim 1: Genel
gereksinimler. Uygunluk gerektiren kogullar: Makinenin nihai
montajcisi agagidakilerin kurulumundan sorumludur

- acil stop cihazi

- besleme kesme aygiti.

Makine glivenligi — Guvenlikle ilgili elektrikli, elektronik ve programla-
nabilir elektronik kontrol sistemlerinin fonksiyonel giivenligi
Ayarlanabilir hizl elektrikli gli¢ stiriicu sistemleri. Bolim 3: EMC
gereksinimleri ve 6zel test yontemleri

Ayarlanabilir hizli elektrikli gui¢ strlcu sistemleri — Bélum 5-1:
Guvenlik gereksinimleri — Elektriksel, termal ve enerji

Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ strlcu sistemleri — Bélim 5-2:
Giivenlik gereksinimleri. Islevsel.

Glvenlik, Gug Donlisiim Teghizati icin UL Standardi, tiglincl baski
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CE isareti

Sdrlcilnin, Avrupa Algak Gerilim ve EMC Yodnergeleri hiikiimlerine uygun oldugunu
belirtmek amaciyla suricilerde CE isareti bulunmaktadir.

Avrupa EMC Yoénergesi ile Uyumluluk

EMC Yonergesinde, Avrupa Birliginde kullanilan elektrik ekipmanlarinin bagdisikhk ve
emisyonlari ile ilgili kogullar yer almaktadir. EMC Grtin standardi (EN 61800-3:2004),
surdcdler igin belirtilen gereklilikleri kargilamaktadir. Bkz. bolim EN 61800-3:2004 ile
uyumluluk, sayfa 393.

EN 61800-3:2004 ile uyumluluk

Tanimlar

EMC'nin acihimi, Electromagnetic Compatibility'dir (elektromanyetik uyumluluk).
Elektriksel/elektronik ekipmanlarin elektromanyetik ortam iginde sorunsuz sekilde
calisabilmesidir. Benzer sekilde, ekipmanlar bulundugu alan igindeki diger Uriin veya
sistemleri bozmamali ve parazite neden olmamalidir.

Birincil gevre, yasama amaciyla kullanilan binalari besleyen disik gerilim sebeke-
sine bagh kuruluslari icermektedir.

Ikincil gevre, dogrudan yasama amaciyla kullanilmayan tesisleri besleyen sebekeye
bagl kuruluglari icermektedir.

C1 kategorisindeki sirtici: 1000 V altinda nominal gerilim icin siricd, ilk ortamda
kullanim amagli.

C2 kategorisindeki surtict: nominal gerilimi 1000 V altinda olan ve birincil gevrede
kullanildiginda sadece bir profesyonel tarafindan kurulmasi ve devreye alinmasi
gereken siricu.

Not: Profesyonel terimi, EMC yonleri de dahil olmak Uizere gli¢ strtici sistemlerini
kurmak ve/veya devreye almak icin gereken becerilere sahip bir kisi veya kurulus
anlamina gelmektedir.

C2 kategorisi, 6nceki sinif birincil gevre kisitl dagitimiyla aynit EMC emisyon
sinirlarini icermektedir. EMC standardi IEC/EN 61800-3, artik surlctniin dagitimini
kisittamamaktadir ancak kullanimi, kurulumu ve devreye alinmasi tanimlanmaktadir.

C3 kategorisindeki strtict: nominal gerilimi 1000 V ve altinda olan, sadece ikincil
cevrede kullanim amaciyla tasarlanmis olan suricdler.

C3 kategorisi, 6nceki sinif ikincil cevre kisitsiz dagitimiyla ayni EMC emisyon
sinirlarini igcermektedir.
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Kategori C1

Emisyon sinirlar, agagidaki hikimlerle uyumludur:

1. Istege bagl EMC filtresi, ABB belgelerine uygun sekilde segilir ve EMC filtresi
kilavuzunda belirtilen sekilde takilir.

2. Motor ve kontrol kablolari bu kilavuzda belirtilen sekilde segilir.
3. Siirlcu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulur.

4. 4 kHz anahtarlama frekansiyla maksimum motor kablosu uzunlugu igin,
bkz. sayfa 388.

UYARI! Ev ortaminda bu Uruin sinyal parazitine neden olabilir, bu durumda ek
hafifletme dlgimleri gerekli olabilir.

Kategori C2

Emisyon sinirlari, agagidaki hikimlerle uyumludur:

1. Istege baglh EMC filtresi, ABB belgelerine uygun sekilde segilir ve EMC filtresi
kilavuzunda belirtilen sekilde takilir.

2. Motor ve kontrol kablolari bu kilavuzda belirtilen sekilde segilir.
3. Sdrlcu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulur.

4. 4 kHz anahtarlama frekansiyla maksimum motor kablosu uzunlugu icin,
bkz. sayfa 388.

UYARI! Ev ortaminda bu Urun sinyal parazitine neden olabilir, bu durumda ek
hafifletme dlgiimleri gerekli olabilir.

Kategori C3

SirlGcinin uyumluluk performansi, IEC/EN 61800-3, ikincil gevre gereksinimlerine
uygundur (IEC/EN 61800-3 tanimlari igin bkz. sayfa 393).

Emisyon sinirlari, agagidaki hikumlerle uyumludur:

1. Dahili EMC filtresi bagh (EMC'deki metal vida yerinde) ya da opsiyonel EMC
filtresi takili.

2. Motor ve kontrol kablolari bu kilavuzda belirtilen sekilde segilir.

3. Siirlcu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulur.

4. Dahili EMC filtre ile: 4 kHz anahtarlama frekansiyla 30 m (100 ft) motor kablosu
uzunlugu. istege bagh harici EMC filtresiyle maksimum motor kablosu uzunlugu
icin, bkz. sayfa 388.

UYARI! C3 kategorisi bir suriicli, yasama amaciyla kullanilan tesisleri besleyen algak
gerilim genel sebekesine bagl olarak kullanim igin tasarlanmamigtir. Stirtictiniin bu
tir sebekelerde kullaniimasi radyo frekansi parazitine neden olacaktir.
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Not: Sirictyu dahili EMC filtresi bagh olarak IT (topraksiz) sistemlerine monte etmek
yasaktir. Aksi takdirde besleme sebekesi EMC filtre kapasitorleri izerinden toprak
potansiyeline baglanir ve bu da tehlikeye veya sirlcliye zarar gelmesine neden
olabilir.

Not: Siricuyu, dahili EMC filtresi kosede topraklamali TN sistemine bagh halde
monte etmek yasaktir, aksi takdirde surlcl zarar gorebilir.

UL isareti
Sirucunizin gegerli isaretleri icin tip tanimlama etiketine basvurun.

Siriclye eklenmis olan UL isareti, UL gereksinimlerini karsiladigini belirtir.

UL kontrol listesi
Girig besleme baglantisi — Bkz. bolum Elektrik sebekesi 6zellikleri, sayfa 387.

Cihaz baglantisinin kesilmesi (baglanti kesme yontemleri) — Bkz. Besleme
kesme cihazinin sec¢ilmesi (kesme araclari), sayfa 40.

Ortam kosullan — Sirtciller, 1sitmali ve kontrollli kapali mekanlarda kullanim igin
tasarlanmigtir. Ozel sinirlar igin, bkz. bolim Ortam kogullari, sayfa 391.

Girig kablosu sigortalari — ABD'de kurulum igin, dal devresi korumasi, Ulusal
Elektrik Yasasi (NEC) ve yururlukteki tim lokal yasalarla uygun olarak saglanmalidir.
Bu gereksinimin karsilanmasi icin Gli¢ kablosu boyutlari ve sigortalar bélimu, 379.
sayfada verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Kanada'da gerceklestirilecek kurulumlar i¢in dal devresi korumasi Kanada Elektrik
Yasalarina ve yurirlukteki tim yerel yasalara uygun olarak saglanmahdir. Bu
gereksinimin karsilanmasi igin Gii¢ kablosu boyutlari ve sigortalar bolima, 379.
sayfada verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Gii¢ kablosu segimi — Bkz. bolim Gii¢ kablolarinin segilmesi, sayfa 41.

Gii¢ kablosu baglantilar — Baglanti semasi ve sikkma momentleri icin, bkz. bélim
Glic¢ kablolarinin baglanmasi sayfa 51.

Asin yiik korumasi — Siirlicl, Ulusal Elektrik Yasasina (US) uygun olarak asir yik
korumasi saglamaktadir.

Frenleme — Sirtctde dahili olarak bir fren kiyici bulunmaktadir. Uygun boyutlu fren
direngleriyle birlikte kullanildiginda fren kiyici, surticiinin rejeneratif enerjiyi
(normalde ¢ok hizli yavaslayan motorla ilgilidir) dagitmasini saglar. Fren direnci
secimi bolum Ekler: Direng frenleme, 407. sayfada anlatiimaktadir.
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0 C-Tick igareti
Sdrlcinltzin gegerli isaretleri icin tip tanimlama etiketine bagvurun.

C-Tick isareti Avustralya ve Yeni Zelanda'da gerekmektedir. Siiriiciide bir C-Tick
isareti bulundugunda bu igaret, ilgili standartla (IEC 61800-3:2004 uyumlu oldugunu
belirtir — Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ siriiciisii sistemleri — Bélim 3: Ozel test
yontemlerini iceren EMC Urun standardi), Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk
Semasi tarafindan Zorunlu Kilinmistir.

Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk Semasi (EMCS), Avustralya iletisim
Dairesi (ACA) ve Yeni Zelanda Ekonomik Gelisim Bakanliginin (NZMED) Radyo
Spektrum Yoénetim Grubu (RSM) tarafindan Kasim 2001'de yururlige konulmustur.
Bu semanin amaci, elektrikli/elektronik triinlerden kaynaklanan emisyonlar igin
teknik sinirlar belirleyerek radyo frekansi spektrumunu korumaktir.

Standardin gerekliliklerini karsilamak icin, bkz. bélim EN 61800-3:2004 ile uyumluluk,
sayfa 393.

TUV NORD Giivenlik Onayi isareti

TUV NORD Giivenlik Onayi igaretinin bulunmasi, siriiciiniin TUV NORD tarafindan
Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonunun gergeklestiriimesi icin asagidaki stan-
dartlara gére degerlendirildigi ve onaylandigi anlamina gelmektedir: IEC 61508-1:2010,
IEC 61508-2:2010; IEC/EN 62061:2005 ve EN ISO 13849-1:2008. Bkz. Ekler: Giivenli
moment kapatma (STO).

RoHS isareti

Sdriclye eklenmis olan RoHS isareti, strlcinin Avrupa RoHS Yonergesi hikimlerine
uygun oldudunu gosterir. RoHS = elektrikli ve elektronik ekipmanlarda belirli tehlikeli
maddelerin kullaniminin yasaklanmasi.

Makine Yonergesi ile Uyumluluk

Bu sirlici Avrupa Komisyonu Kilavuzunda, Makine Direktifi 2006/42/EC 2. Baski —
Haziran 2010, belirtildigi gibi genis bir makine kategorisine dahil edilmis bir makine
bilesenidir.
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Boyut semalari

Bu bolimun igindekiler
Bu bélim siricinin boyut semalarini igermektedir.

ACS355'in boyut ¢gizimleri asagida verilmektedir. Boyutlar milimetre ve [in¢] cinsinden
verilmistir.
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RO ve R1 kasa tipleri, IP20 (pano kurulumu) / UL agik

R1 ve RO, R1'in lizerindeki fan haricinde aynidir.
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Kasa tipleri RO ve R1, IP20 / NEMA 1

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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R2 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik

400 Boyut semalari
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R2 kasa tipi, IP20 / NEMA 1
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R3 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL ac¢ik
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1) Uzatma modiilleri derinlik 6lgisiine 26 mm (1,02 ing) ekler.

R3 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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R3 kasa tipi, IP20 / NEMA 1
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R4 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL ac¢ik
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R4 kasa tipi, IP20 / NEMA 1
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Ekler: Direnc¢ frenleme

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlim, fren rezistort ve kablolarin nasil segilecegini, sistemin nasil korunacagini,
fren rezistérinin nasil baglanacagini ve direng frenlemenin nasil etkinlestirilecegini
anlatir.

Frenleme sisteminin planlanmasi

Fren direncinin segilmesi
ACS355 siirlcllerinde, standart olarak dahili fren kiyici bulunmaktadir. Fren direnci,
bu bélimde saglanan tablo ve denklemler kullanilarak segilir.

1. Uygulama igin gerekli maksimum frenleme giciinid Prpax S€GIN. Prmax, Kullanilan
slrlcu tipi icin 408 numarali sayfadaki tabloda verilen Pgrmax degerinden daha
kiiglk olmahdir.

2. Denklem 1'i kullanarak R direnci hesaplayin.
3. Denklem 2'yi kullanarak Erp,ise €nerjiyi hesaplayin.
4. Asagidaki kosullar kargilanacak sekilde direnci segin:
» Direncin nominal glicti Prpyax degerine esit veya daha biylk olmahdir

+ Direng R degeri, kullanilan sirdcu tipi igin tabloda verilen Ry, - Rmax degerleri
arasinda olmalidir.

+ Frenleme donglst T sirasinda direng, Erpyise €nefrjisini dagitabilmelidir.
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Diren¢ segimi igcin denklemler:

_ ~__ 150000 ton
Eq.1. Uy=200..240V: R= o o0 Primax
P,
Uy =380..415 v R= 220000 Rave
pRmax T
-
1
Uy=415..480V: R= 615000
pRmax
Eq. 2. Erpuise = Prmax" fon
¢
EQ. 3. Prave = Prmax" % Déniisiim igin, 1 hp = 746 W olarak kabul edin.
burada
R = segili fren direnci degeri (ohm)

Prmax = frenleme déngustu sirasinda (W) maksimum gti¢

Prave = frenleme donglst sirasinda (W) ortalama glg

ERpuise = tek bir frenleme darbesi (J) sirasinda dirence iletilen gug
ton = frenleme darbesinin uzunlugu (s)

T = frenleme déngusinin uzunlugunu (s) belirtmektedir.

Tabloda gosterilen direng tipleri, tabloda gosterilen dongi frenlemeli maksimum
frenleme giicuini kullanan énceden boyutlandiriimis direnglerdir. Direngleri ABB'den
temin edebilirsiniz. Bilgiler, herhangi bir bildirim yapilmaksizin degistirilebilir.

Tip Reini IR max PBRmax Direng tipine gore segim tablosu
ACS355- CBR-V/CBT-H? Frenleme siiresi
x=EMU"Y ohm ohm kW hp 160 210 260 460 660 560 sn

1-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2| 70 | 390 | 0,37 | 0,5 ] 90
01x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 1 . 45
01x-06A7-2| 40 | 130 | 1,1 1,5 . 28
01x-07A5-2| 30 | 100 | 1,5 2 ] 19
01x-09A8-2| 30 70 2,2 3 . 14
3-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

03x-02A4-2| 70 | 390 | 0,37 | 0,5 ] 90
03x-03A5-2| 70 | 260 | 0,55 | 0,75 | e 60
03x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 1 . 42
03x-06A7-2| 40 | 130 | 1,1 1,5 . 29
03x-07A5-2| 30 | 100 | 1,5 2 ] 19
03x-09A8-2| 30 70 2,2 3 . 14
03x-13A3-2| 30 50 3,0 4 . 16
03x-17A6-2| 30 40 4,0 5 . 12
03x-24A4-2| 18 25 55 7,5 ] 45
03x-31A0-2| 7 19 7,5 10 ] 35
03x-46A2-2| 7 13 11,0 15 ] 23
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Tip Rmin Rmax PgRmax Direnc tipine gore secim tablosu
ACS355- CBR-V/CBT-H? Frenleme siiresi
x=EMUT ohm ohm kW hp 160 210 260 460 660 560 sn

3-fazl Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4| 200 | 1180| 0,37 | 0,5 . 90
03x-01A9-4 | 175 | 800 | 0,55 | 0,75 . 90
03x-02A4-4| 165 | 590 | 0,75 | 1 . 60
03x-03A3-4| 150 | 400 | 1,1 | 1,5 . 37
03x-04A1-4| 130 | 300 | 1,5 2 . 27
03x-05A6-4 | 100 | 200 | 2,2 3 . 17
03x-07A3-4| 70 | 150 | 3,0 4 . 29
03x-08A8-4| 70 | 110 | 4,0 5 . 20
03x-12A5-4| 40 | 80 | 55 | 7,5 . 15
03x-15A6-4| 40 | 60 | 7,5 | 10 . 10
03x-23A1-4| 30 | 40 | 11 15 . 10
03x-31A0-4| 16 | 29 | 15 20 . 16
03x-38A0-4| 13 | 23 | 185 | 25 . 13
03x-44A0-4| 13 | 19 | 22,0 | 30 . 10
1) E=EMC filtresi bagl, (metal EMC filtresi vidas takilt), 00353783.xIs K

U=EMC filtresi bagli degil (plastik EMC filtresi vidas! takili), ABD
parametreleri.

2 CBR-V/CBT-H direnc tipleri secili tlkelerde bulunabilir.

3 Frenleme siiresi = her 120 saniyede, 40°C (104°F) ortam sicakhginda,
PgRrmax degerinde
izin verilen maksimum frenleme siresi.

Simgeler
Rnin = fren kiyicisina baglanabilen minimum izin verilen fren direnci
Rnax = Permax @ izin veren maksimum izin verilen fren direnci

Pgrmax = strticinin maksimum frenleme kapasitesi, gereken frenleme glictini gegmelidir.

Direng tipine gore degerler CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBT-H

160 210 260 460 660 560
Nominal giig (W) 280 360 450 790 1130 2200
Diren¢ (ohm) 70 200 40 80 33 18

UYARI! Siricu igin belirlenmis minimum degerin altinda dirence sahip bir fren
direnci kullanmayin. Sirtcl ve dahili kiyici, disuk direng nedeniyle olugan
asiri akimi harcayamazlar.
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Fren direnci kablolarinin segilmesi

Bolum Giig kablosu boyutlari ve sigortalar, 379. sayfada belirtilen boyutlarda
iletkenleri bulunan blendajli kablo kullanin. Direng kablosunun maksimum uzunlugu
5 m'dir (16 ft).

Fren direncinin planlanmasi

Tum direngler, soguyacaklari bir ortama kurulmalidir.

UYARI! Fren direnci yakininda yanici malzemeler bulunmamalidir. Direncin
yuzey sicakligi ylksektir. Direngten gelen hava akimi yiizlerce derece
sicakliktadir. Direnci, temasa karsi koruyun.

Fren devresi hata durumlarinda sistemin korunmasi

Kablo ve fren direnci kisa devre durumlarinda sistemin korunmasi

Fren direnci baglantisinin kisa devre korumasi igin bkz. bélim Fren direnci baglantisi
sayfa 390. Alternatif olarak, ayni ¢capraz kesit alanina sahip iki iletkenli ekranli bir
kablo da kullanilabilir.

Fren direnci asiri isinma durumlarinda sistemin korunmasi

Guvenlik igin asagidaki kurulum gereklidir — bu kurulum, kiyicilarda kisa devre

oldugunda hata durumlarinda sebeke beslemesini keser:

» Sdricuye bir ana kontaktor takin.

« Kontaktériin kablo baglantilarini yapin bdylelikle, direng termik anahtari agildi-
ginda o da acilacaktir (asirt isinmis bir direng kontaktoriin agilmasina neden olur).

Asagida basit bir kablo baglanti semasi 6rnek olarak verilmistir.

L1 L2 L3

sad 11

1| 3| 5
d d d K1

R R

2) 4

T ]
o o o

Ut vi w1 |

Q Direncin termik anahtari

"ACS355

Elektrik kurulumu

Fren direnci baglantilari igin, 57 numarali sayfadaki gu¢ baglanti semasina basvurun.
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Devreye alma

Not: Fren direnci ilk defa kullaniliyorsa, direngteki koruyucu yag veya vernik yandigi
icin biraz duman ¢ikmasi mimkuindur Bu yizden fren direncinin ilk kez kullaniima-
sinda yeterli havalandirmanin olmasi 6nemlidir.

Direng frenlemesini saglamak icin 2005 ASIRI GER KONTRL parametresini O
(DEVRE DISI BIRAK) olarak ayarlayarak surtcinun asiri gerilim kontrolini kapatin.
2005 ASIRI GER KONTRL parametresi 2 (FRKE ILE ETK) olarak ayarlandiysa, fren
kesici ve ylksek gerilim kontrol cihazinin her ikisi de etkinlestirildiginden fren
kesicinin maksimum degerinde kullanilir ve yiksek gerilim kontrol cihazinin bu
degerin yukarisinda etkinlegtirilir.
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Ekler: Uzatma modulleri

Bu bolimun igindekiler

Ek, ACS355 icin istege bagh uzatma moddllerinin ortak 6zelliklerini ve mekanik
kurulumunu agiklar: MPOW-01 yardimci gii¢ uzatma moduli, MTAC-01 puls enkoder
arayuz modult ve MREL-01 ¢ikis rélesi modulu.

Ekte ayrica MPOW-01'in; MTAC-01 ve MREL-01'in Ozellikleri ve elektrik tesisati
anlatiimaktadir; ilgili kullanim kilavuzuna basvurun.

Uzatma modiilleri

Aciklama

Uzanti modiillerinin benzer muhafazalari vardir ve kontrol paneli ve suriicii arasina
monte edilirler. Dolayisiyla, striict igin sadece bir uzanti moduli kullanilabilir.
ACS355 IP66/67 / UL Tip 4X sirlcduler, alan kisitlamalari nedeniyle uzanti moddille-
riyle uyumlu degildir.

ACS355 icin asagidaki opsiyonel uzanti modiilleri bulunmaktadir. Strici, kurulum ve
enerji verme sonrasinda kullanima hazir olan moduili (0781 UZANTI parametresi
degeri gosterir) otomatik olarak tanimlar.

+ MTAC-01 puls enkoder arayiiz modulu
+ MREL-01 c¢ikis rélesi moduli
« MPOW-01 yardimci gli¢ uzanti moduli



414 Ekler: Uzatma modiilleri

Genel uzanti modiilii yerlesimi

Topraklama standi

Panel port adaptori

Kurulum

Teslimat kontrolii

Opsiyonel paket asagidakileri igerir:

» uzatma moduli

* M3 x 12 vidali topraklama standi

* panel port adaptoérd (MPOW-01 moduiliine fabrikada takilr).

Uzatma modiiliiniin kurulmasi:

UYARI! Bélum Giivenlik, 17. sayfadaki glivenlik talimatlarina uygun hareket
edin.

Uzatma moduili takmak igin:
1. Kapali degilse surticinun giris glcunu kapatin.

2. Kontrol paneli veya panel kapagini ¢ikarin: ayni anda kasadaki girintiye basarak
ve kapagdi kaydirarak terminal kapagini ¢ikarin.

3. Surici kontrol paneli yuvasinin sol st kdsesindeki topraklama vidasini gikarin ve
yerine topraklama standini takin.

4. MREL-01 ve MTAC-01 i¢in panel port adaptériinun ya suriict panel portuna ya da
uzatma moddlinin es pargasina baglandigindan emin olun. MPOW-01 adaptor,
uzatma modiliine fabrikada 6nceden takilmigtir.

5. Uzatma modulini siricinin panel yuvasina dogrudan 6n kisimda yavasga ve
siki bir sekilde takin.
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Not: Sirlciniin sinyal ve gig baglantilari, 6 pimli bir konektorle otomatik olarak
yapilir.

6. Sdricliden gikarilan viday! uzatma moduliiniin sol Ust kdsesine takarak uzatma
modulini topraklayin. 0,8 N-m (7 Ibf-ing) degerinde bir moment kullanarak vidayi
sikin.

Not: EMC gereksinimlerini karsilamak ve modiliin diizgin sekilde ¢alismasi igin
vidanin dlizgiin sekilde takilmasi ve sikilmasi gerekmektedir.

7. Kontrol paneli veya panel kapagini uzatma modulu Gzerine takin.

8. Elektrik tesisati her modile gore degisir. MPOW-01 igin, bkz. bolim Elektrik
kurulumu, sayfa 417. MTAC-01 igin, bkz. MTAC-01 pulse encoder interface
module user’s manual (3AFE68591091 [English]) ve MREL-01 igin, bkz. MRELO1
output relay module user’s manual (SAUA0000035957 [English]).
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Teknik veriler

Boyutlar

Uzatma moduli boyutlari, asagidaki sekilde gdsteriimektedir.

64 [2,52]
~45[1 ,7@

| [
% =]
|[| 24V ACDC |:|] B D

Genel uzanti modiili 6zellikleri

* Muhafaza koruma sinifi: IP 20
* Tim malzemeler UL/CSA tarafindan onaylanmistir.

» ACS355 suructleriyle kullanildiginda uzatma moddilleri elektromanyetik
uyumluluk icin EN/IEC 61800-3:2004 EMC standardiyla ve elektrik giivenligi
gereksinimleri igin EN/IEC 61800-5-1:2005 standardiyla uyumludur.

MTAC-01 puls enkoder arayiiz modiilu

Bkz. bu segenekle birlikte saglanan MTAC-01 puls enkoder araytiz modiilii kullanim
kilavuzu (3AFE68591091 [ingilizce]).

MREL-01 cikis rolesi modiilu

Bkz. bu secenekle birlikte saglanan MREL-01 output relay module user’s manual
(3AUA0000035957 [English]).
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MPOW-01 yardimci gli¢ uzanti modiilii

Aciklama

Sirtcunin kontrol pargasina sebeke arizalari ve bakim kesintilerinde guli¢ verilmesi
gerekiyorsa MPOW-01 yardimci gui¢ uzanti modulu kullanilir. MPOW-01, kontrol
paneli, fieldbus ve I/O'ya yedek gerilim saglar.

Not: Siiriicii MPOW-01 lizerinden besleniyorken siiriicii parametrelerinden
herhangi birini degistirirseniz 7607 PARAMETRE HAFIZA parametre degerini (1)
KAYDET... olarak ayarlayarak parametre kaydetmeyi zorlamaniz gerekir; aksi
takdirde tiim degistirilen veriler kaybedilecektir.

Elektrik kurulumu

Kablolama

« 0,5...1,5 mm? (20...16 AWG) ekranli kablo kullanin.

+ Kontrol kablolarini, agagidaki Terminal isaretleri b6lumundeki semaya goére
baglayin. 0,8 N-m (7 Ibf-in¢) degerinde sikma momenti kullanin.

Terminal isaretleri

Asagidaki sema MPOW-01 terminallerini ve MPOW-01 modulinin harici glic
kaynagina nasil baglandigini ve moduillerin nasil zincir baglandigini géstermektedir.

Harici SCR MPOW-01
gl kaynagi
JUNEE SCR
+ + | +24 V DC veya 24 V AC = %10
GND — - | Terminal SCR, siiriiciiniin analog
SCR - - topragina (AGND) dahili olarak
baglanir.

Tdm terminaller, moddl iginde birbi-
+ | rine baglanir ve boylelikle sinyallerin

zincir seklinde baglanmasina olanak
SCR
SCR
ileri

verir.
MPOW-01
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Teknik veriler

Spesifikasyonlar

+ Girig gerilimi: +24 V DC veya 24 V AC £ %10
*  Maksimum yik 1200 mA rms

*  Maksimum yik 6 W ile gli¢ kaybi

MPOW-01 modyuiliinin tahmini émr, sirtictiniin belirtilen ortam kosullarinda
50.000 saattir (bkz. bolim Ortam kosullari, sayfa 397).
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Ekler: Guvenli moment
kapatma (STO)

Bu ekin igerigi
Bu ek siricinin Guvenli moment kapatma (STO) iglevini anlatir ve kullaniimasina
iliskin talimatlar verir.

Aciklama

Guvenli tork kapama fonksiyonu 6rnegin suriclyul tehlike durumunda durduran
glvenli veya denetim devreleri olusturmak icin kullanilabilir. Bagka bir olasi uygulama
ise, surliciye saglanan gug¢ beslemesini kapatmadan makinenin elektrikli olmayan
parcalari Uzerinde galisma yapmak ya da temizlik yapmak gibi kisa sureli bakim
islemlerine olanak saglayan beklenmedik devreye alma 6nleme anahtaridir.

Not: Giivenli moment kapatma islevi, ana ve yardimci devrelerdeki gerilimi ortadan
kaldirmaz (426. sayfadaki uyariya bakin).

Guvenli moment kapatma fonksiyonu etkinlestirildiginde, surici ¢ikis asamasi glc
yari iletkenlerinin kontrol gerilimini devre disi birakarak (A, 421. sayfadaki semaya
bakin), siriciniin motorun déndurilmesi icin gerekli momenti Gretmesini engeller.
Glvenli tork kapama etkinlestirildiginde motor calisiyorsa, serbest durus yapar.

Gilvenli tork kapama fonksiyonu, guvenlik fonksiyonunun uygulanmasinda her iki
kanalinda kullaniimasi gerektigi bir fazlalik mimarisine sahiptir. Bu el kitabinda verilen
glvenlik datalari fazlalk kullanim igin hesaplanmistir ve her iki kanalin kullaniimadigi
durumlarda gecerli degildir.
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Sdrlcinin Guvenli moment kapatma islevi su standartlara uygundur:

Standart

Adi

EN 60204-1:2005 +
A1:2008

Makine giivenligi — Makinelerin elektrikli ekipmanlari — Bélim 1:
Genel gereklilikler

IEC 61326-3-1:2008

Olgiim, kontrol ve laboratuvar kullanimi igin elektrikli ekipman —
EMC gereklilikleri — Béliim 3-1: Glivenlige iliskin sistemler ve
gtivenlige iliskin iglevieri (islevsel giivelik) gerceklestirmek igin
tasarlanan sistemler igin bagigiklik gereklilikleri — Genel endtistriyel
uygulamalar

IEC 61508-1:2010

Givenlige iligkin elektrikli/elektronik/programlanabilir elektronik
sistemlerin islevsel giivenligi — Béliim 1: Genel gereklilikler

IEC 61508-2:2010

Givenlige iligkin elektrikli/elektronik/programlanabilir elektronik sis-
temlerin islevsel giivenligi — Béltim 2: Giivenlige iliskin elektrikli/
elektronik/programlanabilir elektronik sistemler igin gereklilikler

IEC 61511:2003

islevsel giivenlik — Proses endiistrisi sektérii igin giivenlik dona-
nimli sistemler

IEC/EN 61800-5-2:2007

Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ stirticii sistemleri —
Béliim 5-2: Giivenlik gereksinimleri — Islevsel

IEC/EN 62061:2005 +
A1:2013

Makine giivenligi — Giivenlige iliskin elektrikli, elektronik ve prog-
ramlanabilir elektronik kontrol sistemlerinin islevsel giivenligi

EN ISO 13849-1:2008 +
AC:2009

Makine giivenligi - Kontrol sistemlerinin glivenlige iliskin parcalari -
Béliim 1: Genel tasarim ilkeleri

EN ISO 13849-2:2012

Makine giivenligi - Kontrol sistemlerinin glivenlige iliskin parcalari -
Bo6liim 2: Dogrulama

Guvenli moment kapatma islevi ayrica EN 1037:1995 + A1:2008 uyarinca belirtildigi
gibi beklenmedik devreye almanin énlenmesi ve EN 60204-1:2006 + AC:2010'da
belirtildigi gibi kontrolsiiz durdurma (durdurma kategorisi 0) ile uyumludur.

Avrupa Makine Direktifi ile Uyumluluk

Bkz. bolim Makine Yénergesi ile Uyumluluk, sayfa 396.
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Baglanti prensibi

Dahili +24 V DC gii¢ kaynagiyla baglanti

Kontrol Gnitesi Siiriici

® STO

© -1 X1c:1JouT1

, — +24VDC
- I xic:2 Jouta| + 24V DG

X1C:3 LIN1
X1C:4IIN2 UDC+
Kontrol lojik | i,
J A T2N,
T3/W
"L
ubDC-

Dahili +24 V DC gii¢ kaynagiyla baglanti

[Py a
24V DC e .
[ Kontrol Gnitesi Siriicii
r STO
-\ 1K) X1C:1JouT] | L,y pe
I_ .
X1C.22[OUT2_ +24VDC
X1C:3 LIN1
X1C:4 IINZ UDC+
Kontrol lojik i T1/U,
: A T2/V,
T3/W
L
X1A:3/6/8/10 GND
UDC-
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Kablo baglantisi ornekleri

Asagida dahili +24 V DC gl¢ kaynagliyla bir glivenli moment kapatma kablo baglantisi
ornegdi gosterilmektedir.

ACS355 Guvenli PLC
X1C: OUT1fL ,/_\ ,7\. |
X1C: OUT2$ { S i
| \ l | |—1&|§ 5?3_3?1 v1v2 |
| | | | | q \ Guvenlik rolesi |
| | . .
| | 14 24 32 A1 A2
X18:3IN1 \] \’ L3 T_°’_‘_"E"J
X1C:4 IN2
X1A:SCT£ J‘ ~ GND

Asagida dahili +24 V DC gli¢ kaynagiyla bir glivenli moment kapatma kablo baglantisi
ornegi gosterilmektedir.

ACS355 +24 V DC harici Guvenli PLC
glic kaynagi
- +
X1A:GND
X1C:1 OUT1

X1C:2 OUT2

STO girisi teknik 6zellikleri ile ilgili bilgi igin, bkz. bolim Kontrol baglanti verileri
(sayfa 387).
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Aktivasyon anahtari

Yukaridaki kablo semasinda (sayfa 421), aktivasyon anahtari tanimlamaya (K)
sahiptir. Bu, elle kumanda edilen anahtar, basmali acil durdurma anahtari ya da bir
glvenlik rélesi ya da guvenlik PLC kontaklari gibi bir bileseni ifade eder.

» Elle kumanda edilen aktivasyon anahtari kullanilirsa, anahtar agik konumda
kilitlenebilen tipte olmalidir.
* IN1 ve IN2 girigleri birbirinden 200 ms araliklarla agilmali/lkapanmalidir.

Kablo tipleri ve uzunluklan

+ Cift blendajli bukimli ¢ift kablo dnerilir.

» Aktivasyon anahtari (K) ve surucu kontrol Unitesi arasinda maksimum kablo
uzunlugu 300 m (984 ft).

Not: Anahtar ile bir STO terminali arasindaki kisa devre tehlikeli bir arizaya neden
olur ve bu ytzden kisa devrenin neden oldugu riski ortadan kaldiran bir giivenlik
rolesi (kablo tanilari da dahil) veya kablolama yéntemi (blendaj topraklama, kanal
ayirma) kullaniimasi onerilir.

Not: Her bir strticiiniin INx terminallerindeki gerilimin en az "1" sekilde yorumlanacak
olan 13 V DC degerinde olmasi gerekir.

Koruyucu blendaijlarin topraklanmasi

+ Aktivasyon anahtari ile kontrol karti arasindaki kablolarda bulunan blendaji
kontrol kartinda topraklayin.

+ Iki kontrol karti arasindaki kablolarda bulunan blendaji yalnizca bir kontrol
kartinda topraklayin.
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Calisma ilkesi

1. Guvenli tork kapa etkinlestirilir (aktivasyon anahtari agilir veya givenlik rolesi
kontaklari agilir).

2. Sirtcl kontrol kartindaki IN1 ve IN2 STO girislerinin enerijisi kesilir.
3. Gilvenli moment kapatma surtcli IGBT'lerinden gelen kontrol gerilimini keser.

4. Kontrol programi 3025 STO OPERATION parametresiyle tanimlanan bir gésterge
olusturur.

Parametre bir ya da her iki GUvenli moment kapatma (STO) sinyali kapandiginda
veya kayboldugunda verilecek gdsterimleri seger. GOsterimler ayrica bu durum
meydana geldiginde suriictinuin ¢alisiyor ya da durdurulmus olmasina da baghdir.

Not: Bu parametrenin STO fonksiyonunun ¢alismasi lizerinde etkisi yoktur. STO
fonksiyonu bu parametrenin ayarindan bagimsiz olarak ¢alisir: galigsan bir surict
bir ya da her iki STO sinyalinin kesilmesiyle durur ve her iki STO sinyali tekrar
saglanip tim hatalar resetleninceye kadar start etmez.

Not: Sadece bir STO sinyali kaybi bir STO donanimi veya kablo baglantisi arizasi
gibi yorumlandigindan mutlaka bir hata olusturur.

5. Motor serbest durus yapar (galisiyorsa). Aktivasyon anahtari veya givenlik rélesi
kontaklari agik durumdayken, surict yeniden baglayamaz. Kontaklar kapandik-
tan sonra, surlclyl baslatmak igin yeni bir baglatma komutu gerekir.

Onay testini iceren devreye alma

Bir guvenlik iglevinin guvenli sekilde ¢calismasini saglamak igin, dogrulama gereklidir.

Makinenin nihai montajcisi bir onay testi gergeklestirerek fonksiyonu tasdik etmelidir.

Onay testi asagidaki durumlarda gerceklestiriimelidir:

» guvenlik fonksiyonunun ilk devreye alinmasinda

» guvenlik fonksiyonuna iligkin herhangi bir degisiklikten sonra (devre kartlari,
kablo, bilesen, ayar vb.)

» glvenlik fonksiyonuna iligkin herhangi bir bakim galismasindan sonra.

Yeterlilik

Guvenlik fonksiyonunun onay testi, IEC 61508-1 madde 6 geregince guvenlik fonksi-
yonu hakkinda bilgi sahibi, uzman bir nitelikli kisi tarafindan gergeklestiriimelidir. Test
proseddrleri ve raporu bu kisi tarafindan belgelenmeli ve imzalanmalidir.

Onay testi raporlari

imzalanmis onay testi raporlarini makinenin kayit kitabinda saklamalisiniz. Rapor
devreye alma faaliyetlerini ve test sonuglarini, ariza raporu ve ariza ¢6zim referans-
larini icermelidir. Degisiklikler veya bakim nedeniyle gercgeklestirilen onay testlerini
makinenin kayit kitabinda saklamalisiniz.



Ekler: Glivenli moment kapatma (STO) 425

Onay testi prosediirii

Givenlik moment kapatma fonksiyonunun kablo baglantisi yapildiktan sonra,
calismasini asagidaki sekilde onaylayin.

Eylem E]
UYARI! Bolum Glivenlik, 17. sayfadaki talimatlara uygun hareket edin. O
A Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya 6liimlere yol agabilir
ya da ekipman hasar gorebilir.
Devreye alma sirasinda sirtcinun rahatga ¢alistirilabildiginden ve durdurulabildigin- O
den emin olun.
Sirtclyl durdurun (calisiyorsa), giris glicini kapatin ve bir ayirici ile siirlicliyl glic O
hattindan yaltin.
Kablolama semasina gére Guvenli moment kapatma devresinin baglantilarini kontrol O
edin.
Ayiriciyr kapatin ve giicii agin. O
Motor dururken STO fonksiyonunun ¢alismasini test edin. O
» Sdrlcdu icin bir durdurma komutu verin (¢alisiyorsa) ve motor mili duruncaya kadar
bekleyin.
Sdricinin asagidaki sekilde calistigindan emin olun:
» STO devresini agin. Strticti 3025 STO OPERATION parametresiyle tanimlanan bir
gosterge olusturur. Uyarinin agiklamasi igin, Hata izleme bolimune bakin.
» STO fonksiyonunun siriictiniin ¢galismasini engelledigini dogrulamak igin bir bag-
latma komutu verin. Sirticl bir uyari gértntuler. Motor calismaya baglamamaldir.
« STO devresini kapatin.
« Tum aktif hatalari sifirlayin. Strtictiyl tekrar baglatin ve motorun normal sekilde
calistigini kontrol edin.
STO iglevinin galismasini motor galigirken test edin. ]
» Surtclyu baslatin ve motorun galistigindan emin olun.
» STO devresini agin. Motor durmalidir. 3025 STO OPERATION parametresinde
‘¢alisiyor' durumu igin bir gosterim tanimlanmigsa, sirlcu bir gésterim olusturur
(bkz. yazilim el kitabi). Uyarinin agiklamasi igin, Hata izleme bolumiine bakin.
« Tum aktif hatalari sifirlayin ve suriiciyt baslatmaya caligin.
» Motor dururken yapilan galisma testinde, motorun yukarida agiklandigi gibi
durmaya devam ettiginden ve suriclnin galistigindan emin olun.
» STO devresini kapatin.
« TUm aktif hatalari sifirlayin. Strlicliyli tekrar baglatin ve motorun normal sekilde
galistigini kontrol edin.
Guvenlik fonksiyonunun guvenli bir sekilde ¢alistigini ve ¢alismanin onaylandigini O
dogrulayan onay testi raporunu belgeleyin ve imzalayin.
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Kullanim

1.

Aktivasyon anahtarini agin veya STO baglantisina baglanan guivenlik islevselligini
etkinlestirin.

Sdrucu kontrol tnitesindeki STO giriglerine saglanan gig¢ kesilir ve suricu kontrol
Unitesi suruict IGBT'lerinden gelen kontrol gerilimini keser.

Kontrol programi 3025 STO OPERATION parametresiyle tanimlanan bir gosterge
olusturur.

Motor serbest durus yapar (¢alisiyorsa). Aktivasyon anahtari veya giivenlik rélesi
kontaklari agik durumdayken, surtct yeniden baglamayacaktir.

Aktivasyon anahtarini kapatarak veya STO baglantisina baglanan glvenlik
islevselligini sifirlayarak STO'yu devre digi birakin.

Tekrar baglatmadan énce tim hatalari sifirlayin.

UYARI! STO AKTIF fonksiyonu, siiriicii ana ve yardimci devrelerinin gerili-
mini kesmez. Bu nedenle, sirtcl ya da motorun elektrikli pargalar Gzerinde
bakim calismalari, yalnizca surlcinin ana beslemeden yaltilmasinin ardin-

dan gerceklestirilebilir.

UYARI! (Yalnizca sabit miknatishi motorlarda) Coklu IGBT gtig yari iletkeni
arizas! durumunda, suriici sistemi Glvenli moment kapatma iglevinin

etkinlestiriimesinden bagimsiz olarak motor milini maksimum 180/p derece
doénduren bir hizalama momenti Uretebilir. p, kutup ¢ifti sayisini ifade eder.

Notlar:

Eger calisan bir suriict Glvenli moment kapatma fonksiyonu kullanilarak
durdurulursa, slrtict motor besleme gerilimini kesecek ve motor serbest sekilde
duracaktir. Bu tehlikeye neden oluyorsa veya kabul edilebilir bir durum degilse,
Guvenli tork kapama fonksiyonu etkinlestiriimeden énce uygun durdurma modu
kullanilarak slrtctiyt ve makineyi durdurun.

Guvenli moment kapatma fonksiyonu diger tim siriict fonksiyonlarini gegersiz
kilar.
Bu fonksiyon kasti sabotaj ve hatali kullanima karsi etkili degildir.

Guvenli tork kapama fonksiyonu bilinen tehlikeli durumlari azaltmak igin tasarlanmig-
tir. Buna ragmen, her zaman olasi tum tehlikeler ortadan kaldirilamaz. Makinenin
montajcisi nihai kullaniciyi kalan riskler hakkinda bilgilendirmelidir.
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Bakim

Devrenin ¢alismasi devreye alma sirasinda dogrulandiktan sonra, STO fonksiyonu
periyodik deneme testlerine devam edilecektir. Yiksek talep ¢calisma modunda,
maksimum deneme testi araligi 20 yildir. Diislk talep ¢calisma modunda, maksimum
deneme testi araligi 2 yildir. Test prosedirt Onay testi prosedtirii boliminde (sayfa
425) verilmigtir.

Deneme testine ek olarak, makine Gizerinde baska bakim prosedurleri gerceklestirildi-
ginde iglevin ¢alismasinin kontrol edilmesi iyi bir uygulama olarak tavsiye edilir.

Sdrlclyu calistiran makinelerin rutin bakim programina yukarida agiklanan Guvenli
moment kapatma calisma testini dahil edin.

Devreye alma isleminden sonra herhangi bir kablo veya bilesenin degistiriimesi gere-
kirse veya parametre kaydedilirse, 425. sayfada, Onay testi prosedtirii boliminde
belirtilen test islemini gerceklestirin.

Yalnizca ABB onayli yedek parcalari kullanin.

Koruma testi araligi

Fonksiyonun guvenlik bittnluga, guvenlik fonksiyonunun belirtiimis émri boyunca
deneme testi gerektirmez. Guivenlik fonksiyonunun ¢alisma modundan (IEC 61508,
EN/IEC 62061, IEC 61511 ve EN ISO 13849-1'de tanimlanan yiiksek veya diisiik
talep) bagimsiz olarak yilda en az bir kere galismasinin kontrol edilmesi iyi bir
uygulama olarak tavsiye edilir. Testi 425. sayfadaki Onay testi prosed(irii bélimiinde
aciklandigi gibi gergeklestirin.

Tam glivenlik fonksiyonunun tasarimindan sorumlu olan kisi elektromekanik ¢ikigl
olan cift kanalli, glvenlikle iligkili sistemler ile ilgili Avrupa Onaylanmig Kuruluslar
koordinasyonu tarafindan yayinlanan CNB/M/11.050 sayili Kullanim Onerisi'ni de
dikkate almalidir:

» Guvenlik fonksiyonu igin glivenlik bitinligu gereksinimi SIL 3 veya PL e (kat. 3
veya 4) olursa, fonksiyon icin deneme testi ayda en az bir kez gergeklestiriimelidir.

» Guvenlik fonksiyonu i¢in guvenlik batinligu gereksinimi SIL 2 (HFT = 1) veya PL
d (kat. 3) olursa, fonksiyon igin deneme testi yilda en az bir kez gergeklestiriimeli-
dir.

Bu bir éneridir ve gerekli olan (elde edilmis olan degil) SIL/PL'e baghdir. Ornegin,
guvenlik roleleri, kontaktor roleleri, acil stop digmeleri, anahtarlar, vb. elektromekanik
cikiglari igeren tipik guvenlik cihazlaridir. Striciniin STO devresi elektromekanik
bilesen icermez
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Hata izleme

Glvenli moment kapatma islevinin normal galismasi sirasinda verilen gésterimler
3025 STO OPERATION parametresiyle segilir.

Guvenli tork kapama fonksiyonu hata tespitleri iki STO kanalinin durumunu ¢apraz
olarak karsilastirir. Kanallarin ayni durumda olmamasi halinde, bir hata reaksiyon
fonksiyonu gerceklestirilir ve surici bir "STO donanim arizasi" hatasinda agllir.
STO'nun yalnizca bir kanali etkinlestirme gibi fazlalik olmayan bir durumda kullaniima
girisimi ayni reaksiyonu tetikleyecektir.

Sdrlci tarafindan olusturulan gésterimler ve harici hata tespiti icin kontrol Unitesin-
deki bir ¢cikisa saglanan hata yonlendirme ve uyari gésterimler ile ilgili ayrintil bilgi
icin, bkz. bélim Hata izleme.

Guvenli tork kapama fonksiyonuna iligkin her tiirli ariza ABB'ye bildirilmelidir.
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Giuvenlik verileri
Glvenli moment kapatma fonksiyonunun givenlik datalari asagida verilmigtir.

Not: Glvenlik verileri fazlalik kullanim i¢in hesaplanmistir ve her iki STO kanalinin
kullanilmadigi durumlarda gecerli degildir.

Tip Kasa IEC 61508 ve IEC/EN 61800-5-2

ACS355- tipi PFH
(WEEED)]

1-fazl Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 RO 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,77E-08
01x-04A7-2 R1 3 3 6.20E-09 1 91 10 4.77E-08
01x-06A7-2 R1 3 3 6.20E-09 1 91 10 4.77E-08
01x-07A5-2 R2 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,85E-08
01x-09A8-2 R2 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.85E-08

3-fazli Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 RO 3 3 6.20E-09 1 91 10 4,65E-04
03x-03A5-2 RO 3 3 6.20E-09 1 91 10 4.65E-04
03x-04A7-2 R1 3 3 6.20E-09 1 91 10 4.65E-04
03x-06A7-2 R1 3 3 6.20E-09 1 91 10 4.65E-04
03x-07A5-2 R1 3 3 6.20E-09 1 91 10 4.65E-04
03x-09A8-2 R2 3 3 6.16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-13A3-2 R2 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-17A6-2 R2 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-24A4-2 R3 3 3 6.16E-09 1 92 10 4,62E-04
03x-31A0-2 R4 3 3 6.16E-09 1 93 10 4.62E-04
03x-46A2-2 R4 3 3 6.16E-09 1 93 10 4.62E-04

3-fazli Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 RO 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-01A9-4 RO 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-02A4-4 R1 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-03A3-4 R1 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-04A1-4 R1 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-05A6-4 R1 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-07A3-4 R1 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-08A8-4 R1 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.61E-04
03x-12A5-4 R3 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.62E-04
03x-15A6-4 R3 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.62E-04
03x-23A1-4 R3 3 3 6.16E-09 1 92 10 4.62E-04
03x-31A0-4 R4 3 3 6.16E-09 1 93 10 4.62E-04
03x-38A0-4 R4 3 3 6.16E-09 1 93 10 4.62E-04
03x-44A0-4 R4 3 3 6.16E-09 1 93 10 4.62E-04

3AXD00000353783.xIs L
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Tip Kasa EN ISO 13849-1 IEC/EN | IEC 61511
ACS355- tipi 62061

Kategori

1-fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2 RO e 80 3419 >%90 3 3 3
01x-04A7-2 R1 e 80 3419 >%90 3 3 3
01x-06A7-2 R1 e 80 3419 >%90 3 3 3
01x-07A5-2 R2 e 80 3491 >%90 3 3 3
01x-09A8-2 R2 e 80 3491 >%90 3 3 3
3-fazlh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 RO e 80 3419 >%90 3 3 3
03x-03A5-2 RO e 80 3419 >%90 3 3 3
03x-04A7-2 R1 e 80 3419 >%90 3 3 3
03x-06A7-2 R1 e 80 3419 >%90 3 3 3
03x-07A5-2 R1 e 80 3419 >%90 3 3 3
03x-09A8-2 R2 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-13A3-2 R2 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-17A6-2 R2 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-24A4-2 R3 e 80 3488 >%90 3 3 3
03x-31A0-2 R4 e 80 3486 >%90 3 3 3
03x-46A2-2 R4 e 80 3486 >%90 3 3 3
3-fazlh Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 RO e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-01A9-4 RO e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-02A4-4 R1 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-03A3-4 R1 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-04A1-4 R1 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-05A6-4 R1 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-07A3-4 R1 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-08A8-4 R1 e 80 3491 >%90 3 3 3
03x-12A5-4 R3 e 80 3488 >%90 3 3 3
03x-15A6-4 R3 e 80 3488 >%90 3 3 3
03x-23A1-4 R3 e 80 3488 >%90 3 3 3
03x-31A0-4 R4 e 80 3486 >%90 3 3 3
03x-38A0-4 R4 e 80 3486 >%90 3 3 3
03x-44A0-4 R4 e 80 3486 >%90 3 3 3

3AXD00000353783.xIs L
1 Giivenlik gevriminin hesaplanmasinda 100 yil kullaniimahdir.
2 EN ISO 13849-1 standardi tablo E.1'e gbre

» Gulvenlik degeri hesaplamalari igin asagidaki sicaklik profili kullanilir:
+ yilda 670 agma/kapatma gevrimi, /AT = 71,66 °C sicaklikta
+ yilda 1340 agma/kapatma gevrimi, /AT = 61,66 °C sicaklikta
+ yilda 30 agmalkapatma gevrimi, /AT = 10,0 °C sicaklikta
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» 32 °C kart sicakhgi, zamanin %2,0'sinde

* 60 °C kart sicakhgi, zamanin %1,5'inde

» 85 °C kart sicakhgi, zamanin %2,3'inde

STO, IEC 61508-2'de tanimlandigi gibi bir A tipi glivenlik bilesenidir.
ilgili ariza modlari:

» STO gercek olmayan hata verir (glvenli ariza)

» STO talep edildiginde etkinlestiriimez

"Basili devre kartinda kisa devre" ariza modunda bir hata istisnasi meydana
gelmistir (EN 13849-2, tablo D.5). Analiz, bir seferde tek bir ariza meydana geldigi
varsayimina dayanir. Birikmis arizalar analiz edilmez.

STO reaksiyon suresi (tespit edilebilir en kisa kesinti): 10 mikrosaniye

STO tepki stresi: 2 ms (tipik), 5 ms (maksimum)

Hata tespit siliresi: 200 ms'den daha uzun sdre igin farkli durumlardaki kanallar
Hata reaksiyon suiresi: Hata algilama suresi + 10 ms

STO hata gosterimi (parametre 3025) gecikmesi: < 200 ms

STO uyari gosterimi (parametre 3025) gecikmesi: < 200 ms

Aktivasyon anahtari (K) ve siriict kontrol Unitesi arasinda maksimum kablo
uzunlugu 300 m (984 ft).

Her bir striictiniin INx terminallerindeki gerilimin en az "1" sekilde yorumlanacak
olan 13 V DC degerinde olmasi gerekir.
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Kisaltmalar
Kisaltma Referans Aciklama

CCF EN ISO 13849-1 |Temel nedenli ariza (%)

DC EN ISO 13849-1 |Diagnostik kapsam

HFT IEC 61508 Donanim hata toleransi

MTTF4 EN ISO 13849-1 |Tehlikeli arizaya ortalama sure (Toplam yasam Unitesi
sayisi) / (toplam tehlikeli, tespit edilemeyen ariza sayisi)
belirli bir 6lgiim arahiginda ve belirtilen kosullarda

PFD IEC 61508 Talep lzerine ariza olasihgi

PFH IEC 61508 Saatte tehlikeli ariza olasiligi

PL EN ISO 13849-1 |Performans dlzeyi: a...e diizeyleri, SlL'ye karsilik gelir

SC IEC 61508 Sistematik kapasite

SFF IEC 61508 Guvenli ariza orani (%)

SIL IEC 61508 Guvenlik butinlik dizeyi (1...3)

SILCL EN 62061 Bir guivenlik fonksiyonu ya da alt sistemi igin talep
edilebilen maksimum SIL (seviye 1...3)

STO IEC/EN 61800-5-2 | Glvenli moment kapatma

T IEC 61508 Deneme testi araligi. T1, glivenlik fonksiyonu veya alt sistem

icin olasiliksal hata oranini (PFH veya PFD) tanimlamada
kullanilan bir parametredir. SIL kapasitesini gegerli kilmak
icin T1'in maksimum araliginda bir deneme testi gercgeklestir-
mek gereklidir. PL kapasitesini (EN ISO 13849) gegerli kil-
mak igin ayni araliga uyulmahdir. Verilen T1 degerlerinin bir
garanti veya glivence gibi gériilemeyecegdini unutmayin.
Ayrica bkz. bélum Bakim, (sayfa 427).

Uygunluk beyani

Uygunluk beyani (3AXD10000414701) internet'te bulunabilir. Arka kapagin i¢
kisminda, bkz. boluim Internet'teki Belge Kiitiiphanesi.

Sertifika

TUV sertifikasi (3AXD00000600767) internet'te bulunabilir. Arka kapagin i¢ kisminda,
bkz. béluim Internet'teki Belge Kiitiiphanesi.
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Ekler: Sabit miknatisli
senkron motorlar (PMSM)

Bu bolimun igindekiler

Bu bdlim sabit miknatisli senkron motorlar (PMSM) kullanilirken ACS355 surlci
parametrelerinin ayarlanmasi ile ilgili temel talimatlar verir. Ayrica, motor kontrol
performansinin ayarlanmasi igin bazi ipuglari verilir.

Parametrelerin ayarlanmasi

99 BASLAMA VERILERI parametre grubunda motor nominal degerlerinin dogru
sekilde ayarlanmasi ile ilgili PMSM &zel uyarisi dikkate alinmalidir. Her zaman vektér
kontroliinlin kullaniimasi tavsiye edilir. Motorun nominal geri emf'si mevcut degilse,
performansi artirmak i¢in tam ID run islemi gerceklestiriimelidir.
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Asagidaki tabloda sabit miknatisli senkron motorlar igin gerekli temel parametre
ayarlari listelenmektedir.

YON

No. Adi Deger |Aciklama
9903 MOTOR 2 Sabit miknatisl senkron motor
TiPi
9904 MOTOR 1 VEKTOR: HIZ
KONT 2 VEKTOR:MOMENT
MoDU Not: Skaler kontrol modu (3) da segilebilir, ancak tavsiye edil-
mez. Cunkl skaler kontrol modunda sabit miknatisli senkron
motor dengesiz hale gelebilir ve proses, motor ya da stiriict
hasar gorebilir.
9905 MOTOR Not: Motorun nominal geri emf gerilimi mevcut degilse, buradaki
NOM GER nominal degeri ayarlayin ve ID run iglemi gerceklestirin. Gerilim
3000 rpm motorda 103 V/1000 rpm gibi oransal bir deger olarak
verilirse, burada 309 V ayarlayin. Bazen deger tepe degeri
olarak verilir. Bu durumda, degeri 2'nin karekdkine (1,41) bolin.
Not: Geri emf geriliminin kullaniimasi tavsiye edilir. Kullaniima-
masi durumunda, tam ID run iglemi gerceklestirilmelidir.
9906 MOTOR Nominal motor akimi. Tepe degerini kullanmayin.
NOM AKIM
9907 MOTOR Nominal motor elektrik frekansi. Eger frekans motor deger pla-
NOM FREK kasinda veriimemisse, asagidaki formile gére hesaplanabilir:
frekans [Hz] = hiz [rpm] x (kutup ¢ifti sayisi) / 60
9908 MOTOR Nominal motor mekanik hizi. Veriimemisse, asagidaki formile
NOM Hiz gbre hesaplanabilir:
hiz [rpm] = frekans [Hz] x 60 / (kutup cifti sayist)
9909 MOTOR Motor nominal guict. Verilmemisse, asagidaki formile gére
NOM GUC hesaplanabilir:
Gug [kW] = Nominal moment [Nm] x 2 x pi x nominal hiz [rpm] /
60000
2102 STOP RAMPA [PMSM ile rampa stop kullaniimasi tavsiye edilir.
FONKSI-
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Start modu

2101 START FONKSIYON parametresinin varsayilan degeri 1'dir (AUTO). Cogu
zaman, bu deger dénus bagslatma icin uygundur. Dusuk atalet ile hizli start gereki-
yorsa, 2101 START FONKSIYON parametresinin 2 (DC MAGN) olarak ayarlanmasi
tavsiye edilir.

Yumusak kalkig

Motor kalkis yapmiyorsa veya disuk hizlardaki dondsin iyilestirilmesi gerekiyorsa,
Yumusak kalkis fonksiyonu kullanilabilir. Asagidaki tabloda gerekli parametre ayarlari
listelenmektedir.

No. Adi Deger Aciklama Varsay
ilan
2621 YUMUSAK |0 Pasif 0
KALKIS 1 Her zaman devrede
2 Sadece kalkig
2622 YUMUSAK |%10...%1 |Yumusak kalkis aktifken motora uygulanan akim. 50%
KALKIS | |00 Akimin artiriimasi yUkli veya biyik ataletli kalkisin

etkinlestiriimesine yardimci olur. Akimin azaltiimasi
rotorun kalkis sirasinda yanhs yonde dénmesini

Onleyebilir.
2623 YUMUSAK |%2...%10 |Yumusak kalkis frekansi araligini olabildigince kisa | %10
KALKIS F |0 ayarlayin. Bu, tim hiz araliginda donugin dengeli

olmasini saglayacak sekilde ayarlanmalidir.

Hiz kontrol cihazi ayari

Vektdr kontrol modunda, hiz kontrol cihazinin ayarlanmasi tavsiye edilir. Motorun
serbestce dénebildigi uygulamalarda, otomatik ayar kullanilabilir. Daha fazla bilgi icin,
bkz. 2305 AUTOTUNE YAP parametresi.

Cogunlukla hiz kontrol cihazi oransal kazancinin (2307 ORANSAL KAZANC para-
metresi) daha yliksek bir degere ayarlanmasi igin yeterlidir. Varsayilan deger, aksine
koruyucu hiz kontrol cihazi ayari saglayacak sekilde 5'tir. Performans yeterli oluncaya
kadar oransal kazang degerini 5 artirin. Uygulama dengesiz hale gelirse, son kazang
degderini 2'ye bélin. Béylece daha guvenilir hiz kontrol cihazi ayari elde etmis olursu-
nuz.

Not: Hatasiz moment kontroll, yiiksek moment tretimi ya da diisiik hizlarda (motor
nominal hizinin %20 altinda) siirekli calisma gerektiginde, enkoder geri bildirimi
kullaniimasi tavsiye edilir.

Asir akim arizasi durumunda motor hizi tahmini kazancini ayarlama

PM motor uygulamasinin ataleti asiri akim arizalarina neden olabilir. Strtici PM
motoruyla (Hata 01) siirekli olarak asiri akima gidiyorsa, hiz tahmini kazancinin

ayarlanmasi gerekebilir. Bu 2626 HIZ TAH BA TRIM parametresini degistirerek

gerceklestirilir.
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Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tirll sorunuzu, s6z konusu nitenin tip kodu ve seri numarasi ile
birlikte lokal ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek ve servis noktalarina su
adresten ulasilabilir: www.abb.com/searchchannels.

Uriin egitimi
ABB urlin egitimi hakkinda bilgi almak icin, new.abb.com/service/training adresine
gidin.

ABB Sdrucileri el kitaplari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

Kilavuzlarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz.
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form adresine gidin.

Internet'teki Belge Kutiphanesi

El kitaplarini ve diger iiriin belgelerini PDF formatinda internet'te
www.abb.com/drives/documents adresinde bulabilirsiniz.



http://www.abb.com/searchchannels
http://new.abb.com/service/training
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

Bizimle iletisim kurun

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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