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El kitabina giris

Bu bolimiun igerigi
Bu bdlimde kilavuzun uyumlulugu, hedefledigi kitle ve amaci hakkinda bilgi verir.

Ayrica, bu kilavuzun icerigini anlatir ve daha fazla bilgi icin ilgili kilavuzlar listesine
referans verir.

Gegerlilik

Bu kilavuz, ACS480 standart kontrol programi (ASDKA siriim 2.09 veya Uzeri) igin
gecerlidir.

Kullanimdaki kontrol programinin yazilim surimund kontrol etmek icin bkz. sistem
bilgileri (Menii - Sistem bilgileri - Suiriicii 6gesini segin) veya kontrol panelinde
parametre 07.05 Yazilim stiriimii (bkz. sayfa 190).

Uyumluluk

Bu kilavuz, ACS-AP-x gelismis kontrol panelinin donanim strimu C veya uzeri ve
panel yazilim sirimu 5.02 veya Uzeri ile uyumludur.

Resimlerde ve talimatlarda gelismis kontrol panelinin Standart kontrol programina
sahip olan bir ACS480 surici ile kullanimi temel alinmistir.
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Giivenlik talimatlari

Tam glvenlik talimatlarini izleyin.

» Suricuyu kurmadan, devreye almadan ve kullanmadan énce suriicinin
Donanim kilavuzu'ndaki tam giivenlik talimatlarini okuyun.

« Parametre degerlerini degistirmeden 6nce, yazihim fonksiyonuna 6zgu uyarilari
ve notlari okuyun. Bu uyarilar ve notlar, Parametreler béliminde 173. sayfada
sunulan parametre agiklamalarina dahil edilmistir.

Hedef kitle

Okuyucunun, elektrik, kablo baglantisi, elektrikli bilesenleri ve elektrik sema
simgelerinin temellerini bildigi kabul edilmektedir.

Bu kilavuz diinyanin dért bir yanindaki okuyucular i¢in hazirlanmistir. Hem Sl hem de
ingiliz 6lgii birimleri kullaniimaktadir. Amerika'daki tesisler icin 6zel ABD talimatlar
saglanmaktadir.

Kilavuzun amaci

Bu kilavuzda, suricu sistemini tasarlamak, devreye almak veya calistirmak icin
gereken bilgiler saglanmaktadir.

Kilavuz igerigi

Kilavuz asagidaki bélimlerden olugur:

» El kitabina giris (bu bolim, sayfa 713), bu manuelin uyumlulugu, hedef kitlesi,
amaci ve icerigini aciklar. Sonunda, terimleri ve kisaltmalari listeler.

» Devreye alma, G/C ile kontrol ve ID run (sayfa 19), suricunin nasil
baslatilacagdini, motorun nasil baglatilacagini, durdurulacagini ve dénls yoninin
nasil degistirilecegini ve G/C arabirimi Gizerinden motor devrinin nasil
ayarlanacagini anlatir.

* Kontrol paneli (sayfa 39), gelismis kontrol panelini gikarma ve tekrar takma igin
talimatlar icerir; ekrani, tuslari ve tus kisayollarini kisaca tanimlar.

« Kontrol panelinde ayarlar, G/C ve teshis (sayfa 45), gelismis kontrol panelinde
saglanan basitlestiriimis ayarlarla teshis fonksiyonlarini aciklar.

» Kontrol makrolari bélimiinde (sayfa 77), bir baglanti semasiyla birlikte her
makronun kisa bir agiklamasi yer alir. Makrolar, strict yapilandirilirken
kullanicinin zamandan tasarruf etmesini saglayacak olan énceden tanimlanmis
uygulamalardir.

* Program 6zellikleri (sayfa 103), ilgili kullanici ayarlarinin, gergek sinyallerin ve
hata ve uyari mesajlarinin listeleriyle program ézelliklerini agiklar.

» Parametreler béliminde (sayfa 7173), surlclyl programlamak igin kullanilan
parametreler agiklanir.
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Ek parametre verileri (sayfa 401), parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icerir.

Dahili haberlesme arabirimi (EFB) aracilidiyla haberlesme kontrolii bolimiinde
(sayfa 461), strtcunln dahili haberlesme arabirimini Modbus RTU protokoli ile
birlikte kullanarak bir haberlesme agi olusturulmasi ve bu ag ile iletisim agiklanir.

Bir haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrolii bolimiinde (sayfa 497), istege

bagli haberlesme adaptér modulu kullanilarak bir haberlesme agi ile iletisim
aciklanir.

* Hata izleme bolimunde (sayfa 437), uyari ve hata mesajlari olasi neden ve
¢6zum onerileri ile birlikte listelenir.

» Kontrol zinciri semalari (sayfa 509), strlcinln icindeki parametre yapisini
aciklar.

» Daha fazla bilgi (arka kapak icinde, sayfa 525), Urun ve servis sorgularinin nasil
yapilacagini, trlin egitimi hakkinda nasil bilgi alinacagdini, ABB Suricdleri
kilavuzlar hakkinda nasil geri bildirim saglanacagini ve internette nasil belge
bulunacagini anlatir.

Kasaya (kasa tipine) gore kategoriler

Sdrici, N bir tamsayi olacak sekilde RN ile ifade edilen gesitli kasalarda (kasa tipleri)
uretilir. Sadece belirli kasalari ilgilendiren bazi bilgiler s6z konusu kasanin isaretiyle
(RN) isaretlenmistir.

Kasa siricuye takih tip tanimlama etiketinde isaretlenmistir; stiriciniin Donanim
kilavuzu'nda Calisma prensibi ve donanim tanimi bélumu, Tip tanimlama etiketi
kismina bakin.

ilgili belgeler

Bkz. Béliim flgili el kitaplari listesi sayfa 2 (6n kapagin i¢ kismi).
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Terimler ve kisaltmalar

Terim/kisaltma

Aciklama

ACS-BP-S Sdricd ile iletisim icin temel kontrol paneli, temel operator tug takimi

ACX-AP-x Sdricd ile iletisim icin gelismis kontrol paneli, gelismis operatér tus
takimi.

ACS480, Bluetooth arabirimine sahip olan ACS-AP-W tipini ve
ACS-AP-I, ACS-AP-S tiplerini destekler.

Al Analog giris; analog giris sinyalleri igin arabirim

AO Analog cikis; analog cikis sinyalleri icin arabirim

BIO-01 On G/C genisletme modiilii. Haberlesme adaptér modiili ile ayni anda
kullanilabilir.

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

Fren direnci Fren kiyici tarafindan iletilen fazla surlict frenleme enerjisini isi olarak
atar. Fren devresinin temel pargasidir. Surticiinin Donanim
kilavuzu'nda Fren kiyici bélimuine bakin.

BREL-01 istege bagli yana monte réle gikisi genisletme modiili

Kontrol kart Kontrol programinin c¢alistigi kontrol kartidir.

Kontrol Unitesi Kontrol karti bir muhafaza igine entegre edilmistir

CDPI-01 iletisim adaptér modiilii

CCA-01 Konfiglirasyon adaptori

CHDI-01 istege bagh 115/230 V dijital giris genisletme modiilii

DC baglantisi Dogrultucu ve gevirici arasindaki DC devresi

DC baglantisi Ara devre DC gerilimini dengede tutan enerji depolama

kondansatorleri

DI Dijital giris; dijital giris sinyalleri igin arabirim

DO Dijital cikis; dijital ¢ikis sinyalleri i¢in arabirim

DPMP-01 ACX-AP kontrol paneli igin montaj platformu (flans tipi montaj)

DPMP-02/03 ACX-AP kontrol paneli icin montaj platformu (ylzey tipi montaj)

Sirtciu AC motorlarinin kontroli igin frekans donustiriict

EFB Dahili haberlesme

FBA Haberlesme adaptori

FECA-01 istege bagll EtherCAT adaptér modiili

FENA-21 EtherNet/IP, Modbus TCP ve PROFINET IO protokolleri igin opsiyonel
Ethernet adaptér moduli

FEPL-02 Ethernet POWERLINK adaptér moduli

FMBT-21 Opsiyonel Modbus/TCP adaptér modiili

FPBA-01 istege bagli PROFIBUS DP adaptér modiilii
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Terim/kisaltma

Aciklama

Kasa (tip) Fiziksel slriici boyutunu ifade eder. Surlcide bulunan tip tanimlama
etiketi siriclinuin kasasini gosterir, bkz. striici donanimi kilavuzunda
Calisma prensibi ve donanim tanimi bolimd, Tip tanimlama etiketi
kismi.

FSCA-01 istege bagl RSA-485 adaptér modiilii

ID run Motor tanimlama galistirmasi. Tanimlama galistirmasi sirasinda suricu,
optimum motor kontrolii igin motor karakteristiklerini tanimlar.

IGBT Yalitimh gegit iki kutuplu transistora

Ara devre Bkz. DC baglantisi.

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

GIC Giris/Cikig

LSW Least significant word

Makro Sirtict kontrol programinda dnceden tanimlanan varsayilan parametre
degerleri. Her bir makro belirli bir uygulama igin tasarlanmistir. Bkz.
Kontrol makrolari bélumu, sayfa 71.

NETA-21 Uzaktan izleme araci

Ag kontroll DeviceNet ve Ethernet/IP gibi Ortak Endustriyel Protokol (CIPTM)
tabanli haberlesme protokollerinde, ODVA AC/DC Siirlicli Profilinin Net
Ctrl ve Net Ref nesnelerini kullanarak sirlicu kontrollnu ifade eder.
Daha ayrintili bilgi i¢in, www.odva.org adresine ve asagidaki el
kitaplarina bakin:
» FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual (3AFE68573360

[ingilizce]), ve
* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [ingilizce]).
Parametre Sdracunun kullanicr tarafindan ayarlanabilir galisma talimati veya

surucu tarafindan 6lgllen veya hesaplanan sinyal

PID kontrolori

Oransal-integral-tuirev kontrolor. Strlict hiz kontrolii PID algoritmasina
dayanir.

PLC Programlanabilir lojik kontrol cihazi

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

PROFIBUS DP,

PROFINET 10

PTC Pozitif sicaklik katsayisi, direnci sicakliga bagli olan termistor,

R1, ... Kasa (tip)

RI10-01 On standart G/C genigletme. Haberlesme adaptérii ile ayni anda
kullanilamaz.

RO Roéle cikigl; dijital ¢ikis sinyali igin arabirim. Bir réle ile uygulanir.

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

STO Guvenli moment kapatma. Siriicinin Donanim el kitabinda Giivenli

moment kapatma iglevi bélimune bakin.
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Siber giivenlik sorumluluk reddi

Bu Urdn bir ag arabirimi aracihdiyla baglanmak ve bilgilerle verileri iletmek icin
tasarlanmustir. Uriin ile Miisterinin agi veya baska bir ag (olmasi durumunda)
arasinda guvenli bir baglanti saglamak ve baglantiyi kurmak ve siirekli olarak
korumak tamamen Musterinin sorumlulugundadir. Misteri trlinu, agi, sistemi ve
arabirimi her tur gtvenlik ihlaline, yetkisiz erisime, midahaleye, zorla girmeye,
sizmaya ve/veya verilerin ya da bilgilerin galinmasina kargi korumak igin tim uygun
onlemleri (bunlarla sinirl olmamak kaydiyla 6érnegin glivenlik duvarlarinin kurulumu,
kimlik dogrulama 6nlemlerinin uygulanmasi, verilerin sifrelenmesi, viris-onleyici
programlarin kurulumu, vb.) alacak ve surdirecektir. ABB ve bagl kuruluslar bu
guvenlik ihlalleri, yetkisiz erisim, miidahale, zorla girme, sizma ve/veya verilerin ya da
bilgilerin ¢galinmasi ile ilgili hasarlardan ve/veya kayiplardan sorumlu degildir.

Ayrica bkz. bélim Kullanici kilidi, sayfa 172.
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Devreye alma, G/C ile kontrol
ve ID run

Bu bodliimiin igerigi <>
Bu bdlim asagidakilerin nasil yapilacagini anlatir:
» devreye alma

+ start, stop, motor donls yonini degistirme ve G/C arabirimi ile motorun hiz ayari.
 surict icin bir tanimlama ¢alistirmasi (ID run) gergeklestirme.
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Suruciniun devreye alinmasi

Gelismis kontrol panelinde ilk start asistanini kullanarak siiriiciiniin
devreye alinmasi

Giivenlik

c Kalifiye bir elektrik¢i degilseniz, strticlyl devreye almayin.

Surlclinin Donanim kilavuzu'nun basindaki Glivenlik talimatlari boliminde bulunan
talimatlari okuyun ve uygulayin. Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalara veya 6limlere
yol agabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

0 Montaji kontrol edin. Surtictinin Donanim kilavuzu'nda Kurulum kontrol listesi bolimuine
bakin.

0 Hig bir etkin baglatmanin (ABB standart makro ise, fabrika ayarlarinda DI1) agik

A olmadigindan emin olun. Harici galistirma komutunun agik olmasi ve siricinin

uzaktan kontrol modunda olmasi durumunda suriicl, gu¢ kaynagi saglandiginda
otomatik olarak devreye girer.

Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agmayacagindan emin olun.
Asagidaki durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiyi sokiin
» yanhs yonde donus durumunda hasar tehlikesi varsa veya

« suriict devreye alma sirasinda bir Normal ID run gerekli, yik momenti %20'den daha
fazla veya ID run sirasinda ekipman nominal momente dayanacak durumda degilse.

Geligmis kontrol panelini kullanma hakkinda ipug¢lari

Ekranin alt kisminda iki komut bulunur (sagdaki
sekilde Segenekler ve Menii) ve ekranin alt
kismindaki ile olmak tizere iki _
programlanabilir tusun fonksiyonunu gosterir. [Localo € ACSa0 $0.0 rpm
Programlanabilir tuglara atanan komutlar baglama guw fraquancy

gore degisiklik gosterir. —

imleci hareket ettirmek ve/veya etkin gériiniime [A

gore degerleri degistirmek icin (0, (), (4] ve (v)

tuslarini kullanin.

lotor wrque
%

Options

@ tusu igerige duyarli bir yardim sayfasi gosterir.
Daha fazla bilgi igin, bkz. ACS-AP-x assistant
control panels user’s manual ((3AUA0000085685
[ingilizce]).

1 - ilk start asistani yonlendirmeli ayarlar:
Dil, tarih ve saat, motorun nominal degerleri

O Motor plakasi verilerini yakinda tutun.
Siriclye glg verin.
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ik start asistani ilk baglatma sirasinda sizi

English
!
Asistan otomatik olarak baglar. Sagda gosterilen SLomi
kontrol paneli gériinimiine girene kadar bekleyin. Erancais
Kullanmak istediginiz dili segerek (zaten Italia]-m
segilmemisse) ve (Tamam) tusuna basarak MNederlands
segin. Swvenska
Not: Dili sectikten sonra, dil dosyasinin kontrol
paneline indirilmesi bir kag dakika strer. OK»
Kurulumu baglat 6gesini segin ve (ler)  |[Dad & ACSaan I H:
tusuna basin. Kurulum Asistam —

Saruca kurulurmu simdi yapilsin o
Kuruluru haglar

Ck we clstrma srsnda gisterme
simdi degil

1210 ileri
Kullanmak istediginiz 6lgii birimini segin ve [okal® (™ ACS4a0 =000:
(ileri) tusuna basin. Lokalizasyon .

Birim warsaylanlar:
|

ABD standard

[ingiliz alga birimi]

Geri 18:35 ileri
Panelde gdsterilen birimleri gerektiginde Lokal & ¥ ACoaan =010 Hz
degistirin. — .

Birimler | m—

« (] tusuna basarak segili satirin diizenleme
goérindmine gidin.
. @ ve @ tuslarina basarak gérinim

Gerekirse ekran binmlerini degistrin.

Sicaklik: Cw
kaydirin.

S . ; Tark: Nmw
Sonraki gériiniime gitmek igin (leri) tusuna || p_ '} EURO »
basin. . _ —

Geri 18:35 ileri
Tarih ve saatin yani sira tarih ve saat gérintileme Lokal® ™ ACS480 <00 Hz
bigimlerini de ayarlayin. - —

Tarih ve saat | m—]

« (] tusuna basarak segili satirin diizenleme
g6rinumdine gidin.

. @ ve @ tuslarina basarak gérinimi
kaydirin.

Sonraki goriinime gitmek igin (ileri) tusuna

basin.

Litfen gecerl tarihi ve saat girin.
05.08.2014 »

Saat 18:36:00 »
Tarih format gin.ayyl w
Saat format 24 saatw

Geri 18:36

ileri
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Diizenleme gérinumiinde:

[l Lokal¢ ™ ACS480 0.0 Hz
« Imleci sola ve saga kaydirmak igin () ve (> Tarih
tuslarini kullanin.
« Degeri degistirmek icin @ ve @ tuslarini gin Ay il
kullanin. 08 201
« Yeni ayari kabul etmek igin (Kaydet) ' i
tusuna basin veya degisiklik yapmadan 6nceki Sall
goériiniime geri dénmek igin (iptal) tusuna |1
basin. iptal 18:37 Kaydet
0 Sdricuye Ustte gosterilecek bir ad vermek igin, Lokal & ™ ALSHI0 =00z
(] tusuna basin. ——
Varsayilan adi (ACS480) degistirmek Suriclyi adlandirma  _—C—
istemiyorsaniz (ileri) tusuna basarak Bu ad panel ekraminin st kisminda
dogrudan motor nominal degerlerinin gasterilerek, bu strtcunin komrol
. etufi motorlanin garalmesini
ayarlanmasina gegin. kalaylastracakur.

[Geri ileri|

18:36
[]| Adr girin: Lokal®® (™ ACSAB0 200 Hz
" harfbyi herisaytanizel karaktorer), @ || SO 2
arf/blylk harf/sayilar/6zel karakterler), - = =
tusuna <«» semboli vurgulanana dek basin, i abe 123 [
sonra () ve (»] tuslariyla modu segin. Artik L
karakter ekleyebilirsiniz. Mod, baskasi secilene ACS“BUH
kadar segcili kalir.
 Bir karakter eklemek icin, karakteri 6 ile @ ) Uzunluk: 752
tuslariyla vurgulayin, sonra (] tusuna basin. iptal 18:37 Kaydet
+ Bir harfi kaldirmak igin (<) tusuna basin. Lokal® ™ ACS4E0 0.0 Hz
« Yeni ayari kabul etmek igin (Kaydet) Siiriicii adi
tusuna basin veya degisiklik yapmadan énceki ; ahc
goriiniime geri dénmek igin (iptal) tusuna n
basin.
asin acsssol
a
1] Uzunluk: 7./52
iptal 18:36 Kaydet
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Asagidaki motor nominal deger ayarlari igin motor plakasina bakin. Degerleri tam olarak motor
plakasinda gdsterildigi gibi girin.
Bir enduksiyon (asenkron) motoru plakasi érnegi:

(< ABB Motors C€ )
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [
\ No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW [ vmin | A |cos ®|IAIN|tE/s

690Y 50 |30 1475 | 32.5 | 0.83
400D 50 | 30 [1475 | 56 [0.83
660 Y 50 | 30 [1470 | 34 0.83
380D 50 [ 30 [1470 | 59 [0.83
415D 50 | 30 |1475 | 54 0.83
440D 60 35 1770 | 59 0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 @ 6210/C3 [ 180 kg
@ IEC 34-1 -@
0 Motor tipini segin. Lokal ¢ ™ ALS480 00 Hz
Motor verilerinin dogru oldugunu kontrol edin. Motor nominal degerleri mm——

Degerler slrticu boyutuna gére énceden tanimlanir,

ama motora karsilik geldiklerini dogrulamalisiniz. Motor bilgi plakasindaki degerleri

bulun ve bu dederleri buraya ginn;
Motor nominal akimiyla baslayin. Akirm:

Degeri degistirmeniz gerekirse, (»] tusuna Gerilim: 4000w
basarak (bu sembol satirin sonunda Frekans: E0.00 Hz »
g0sterildiginde) secilen satirin dizenleme — e
gériniimiine gidin. Geri 18:37 ileri

O Dogru degeri ayarlayin: Lokal< ™ ACS480 0.0 Hz
« imleci sola ve saga kaydirmak igin (<O ve (] Ak
tuslarini kullanin.

» Degeri degistirmek icin @ ve @ tuslarini ‘I @
kullanin. - A

Yeni ayari kabul etmek igin (Kaydet) tusuna v

basin veya degisiklik yapmadan dnceki gérinume ID 0 5 2'

geri ddénmek igin (iptal) tusuna basin. — :

iptal 18:37 Kaydet

0 Nominal deg@erleri kontrol etmeye/diizenlemeye Cokal % ¥ ALSHD =010 Hz

csi:\g/;m edin ve skaler veya vektor kontrol modunu Motor nominal degerleri

. . . Motor hilgi plakasindaki degerlen
Motor nominal cos @ degeri ve nominal moment huﬁuirvel %Iupd?agi?igriabsjraey%egi?i:;:

istege baglidir.

- . i - Gie: 075 ki w
Gorunumdeki son satiri gérmek igin @ tusuyla L. .
asagi gidin. Cos ¢ [|tege bagh]: 000w
Sonuncu satiri dizenledikten sonra, panel sonraki
gérinime gecer.
Dogrudan sonraki gériiniime gegmek igin,
(ileri) tusuna basin.
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Yon testi istege baghdir ve motorun dénmesini
gerektirir. Risk olusturacaksa veya mekanik
kurulum buna izin vermiyorsa bunu yapmayin.
Yon testini yapmak igin, Motoru déndiir 6gesini
segin ve (ileri) tusuna basin.

Lokal & ™ AC5480 0.0 Hz

Yon testi yapilsin m? [ m—

‘fan kontrolt igin motor dandirlsin
mii?

Simel degil

MWotoru dandir

Geri 18:37 ileri
O tS[]rl'Jc[])t/)L] baslatmak igin paneldeki Baglat Lokal & 4 ALSAED =00 Hz
usuna basin. Baglat'a basin L

Llyari: Kurulum yapilana kadar,
givenlik cihazlan etkin durumda
olmaz we motor hizi 5 Hz olur.

Motoru déndirmek icin Baslat'a hasin
we ardindan danis yanano kontrol edin.

Geri 18:38
I:‘ Motorun yonunu kontrol edin. Lokal € (-‘ ACS4R0 e
lleri yondeyse, Evet, motor ileri yonde doniiyor Bu ileri mi? E—

dgesini segin ve devam etmek igin (lleri)
tusuna basin.

ileri yénde degilse, Hayir, yonii diizelt 6gesini
segin ve devam etmek igin (ileri) tusuna
basin.

“Havr, yini dizelt” secimi siricionin
yiinil degistirmesini ve etiketlerin yeni
yiin “ilen” olarak degistirilmesini
belirur.

Evet, motar ilen yan de dani yar

Haowir wini diizalt

[Geri 20:34 ileri
ileri yén
0 Su ana kadar yapilmis olan ayarlarin yedegini Lokal & ™ ACSA80 =00 Hz
almak isterseniz, Yedekleme 6gesini segin ve Yedekleme yapilsm m?

(lleri) tusuna basin.
Yedek almak istemezseniz, Simdi degil 6gesini
secin ve (ileri) tusuna basin.

tiim ayarlan kumanda panelinde
saklanan bir yedekleme dosyasina
kopyalar. Bir yedeklemeleyi geni
yiklemek icin, Menii =
Yedeklemeler'e gidin.

20:34 ileri
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ik baglatma artik tamamlanmigtir ve siiriicii

kullanima hazirdir.

Ana gériiniime girmek igin (Tamamlandi)

tusuna basin.

Lokal < ¥ ALS480 +0.0 Hz
ilk baslatma tamamlandi

sorici kullamima hazir.

Baglat/Durdur: oI

Yiin: (]}

Referans [frek]: Al dlgekl

Geri 20:34  Tamamlandi

Segilen sinyallerin degerlerini izleyebileceginiz

Ana goriinim panelde gosterilir.

Lokal ¢ ™ ACS450 +0.0 Hz

Elzkls frekans UUU‘

Mator akimi
q 0.00p
A .
Mator mamenti
% 0.0
Secenekler  20:35 Menii
2 - Birincil ayarlar meniisiinde ek ayarlar
Makro, rampalar ve limitler gibi tim ek Cokal & ¢ ALS400 =010 Hz
ayarlamalari, Ana menuden baslayarak yapin. 2na Meni
Ana meniiye girmek igin (Menii) tusuna
basin. E] Temel Ayarlar 3
Birincil ayarlar 6gesini segin ve (Seg) ig G/C .
(veya (»)) tusuna basin. ==t
ABB en azindan su ek ayarlari yapmanizi tavsiye ig" Teshisler »
eder: [ o HP i e .
+ Bir makro segin veya baslatma, durdurma ve Cikig 2035 Sec
referans degerlerini ayri ayri ayarlayin. Lokal ¢ ¢ ACS480 +0.0 Hz
* Rampalar Temel Ayarlar
« Limitler A Makra: ABB standardi
Birincil ayarlar meniisiinden motor, PID, Matar u
haberlesme, gelismis fonksiyonlar, saat, bolge ve Baslatma, durdurma, referans -
ekran ile ilgili ayarlar da yapabilirsiniz. Ayrica, bu Rampalar -
menii panel Ana gériinimiini sifirlayacak bir 6ge || Limitler *
leenr. Geri 2035 Sec

Birincil ayarlar menusu 6geleri hakkinda daha
@ tusuna basarak yardim

fazla bilgi almak igin,
sayfasini agin.
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2 - Ek ayarlar: Makro

Makro 6desini segin ve (Seg) (veya ()
tusuna basin.

Lokal ¢

™ AC5480

+0.0 Hz

Temel Ayarlar

A Makra: ABB standard)
Mator 3
Baslatma, durdurma, referans [3
Rampalar -
Limitler [
Geri 20:35 Sec
Kullanimdaki makroyu degistirmek igin, yeni Lokal® ™ ACS48] =010 Hz

makroyu segin ve (Seg) tusuna basin;
degisiklik yapmadan geri gitmek igin, (Geri)
tusuna basin

Notlar:

» Makroyu degistirmek motor verileri harig tim
ayarlari secilen makronun varsayilan
degerlerine resetler.

» Makroyu degistirirken, surticideki G/C
sinyallerinin kullanimini da degistirirsiniz.
Gergek G/C kablolariyla kontrol programindaki
G/C kullaniminin birbiriyle eslestiginden emin
olun. Mevcut G/C kullanimini Ana men(
altindaki G/G menustinden kontrol edebilirsiniz
(bkz. sayfa 28).

Segili makro hakkinda bilgi almak igin

tusuna basin. Yardim sayfasi sinyallerin
kullanimini ve G/C baglantilarini gosterir.
Ayrintili G/C baglanti semalari igin, bkz. b6lim
Kontrol makrolari, sayfa 71.

6 ve @ tuslarina basarak sayfayi kaydirin.
Kontrol makrosu alt menisiine geri donmek
icin, (Gikig) tusuna basin.

» ABB standart (vektor) makrosu disindaki tim
makrolar varsayilan olarak skaler motor
kontroliinii kullanir. ik baslatmada skaler veya
vektor motor kontrollinii segebilirsiniz. Daha
sonra secimi degistirmek isterseniz, Menti -
Birincil ayarlar - Motor - Kontrol modu
Ogesini segin ve talimatlari uygulayin.

Not: Makrolarin ¢cogu sadece G/C moduli takih

oldugunda bulunan G/C'leri kullanir.

Kullanmiyorsaniz, ABB sinirli makrosunu segin

veya parametreleri kullanarak G/C varsayilan

kullanimini degistirin.

Kontrol makrosu

Kablo baglantis aciklamalarn icin [7]
digmesine basin.
YARL: Tam ayarlan sifirlar.

12:08

Sec

Lokal ¢

™ ACS480

0.0 Hz

e ABB standardi

Baglatma,durdurma icin bir sinyal;
yiin icin baska hir sinyal. Bu, fabrika

varsayilanidir.

Bu kontrol makrosu icin GAT

hadlantlar:
Cikis 20:35
Lokal$ ™ ACS480 ¥0.0 Hz

e ABB standard

Bu kontrol makrosu icin G/T

baglanolar:

011 Baslat/durdur
D12 ileri/gari

DI3: Sabit
DI4: Sabit

hiz secimi
hiz secimi

Cikis

20:35
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2 - Ek ayarlar: Baglatma, durdurma ve referans degerleri

Makro kullanmak istemezseniz, baslatma,

o Lokal® ¢ ACS450 200 Hz
durdurma ve referans ayarlarini belirleyin:
Basl durd ; 7 ) Temel Ayarlar
aslatma, durdurma, referans 6gesini segin ve X Makro: ABB standard:
(Seg) (veya (»)) tusuna basin. ﬁmr »
Baslatma, durdurma, referans .
Rampalar [
Limitler -
Geri 20:35 Sec
Parametreleri gereksinimlerinize gore ayarlayin. Lokal® % ACSAD =00 Hz
Parametreyi segin ve (Seg) tusuna basin.  |[Baslatma, durdurma, referans —

Ayarlar degistirirken, siriicudeki G/C sinyallerinin
kullanimini da degistirirsiniz. Gergek G/G
kablolariyla kontrol programindaki G/C
kullaniminin birbiriyle eslestiginden emin olun.

: Dogrudan Al Fi))
Al skalalandirma 3
Suradan baslatmasd... DI baglats/..

Suradan referans:

M £ GIC kull A i altindaki G/G ikincil kantral konumu Kapali»
evcu ullanimini Ana men altindaki -

Sahit frekansl Acik
menusiinden kontrol edebilirsiniz (bkz. sayfa 28). o It Tekans ar Fler
Ayarlamalari yaptiktan sonra, Temel ayarlar Geri 20:35 Diizenle
meniisiine dénmek igin (Geri) tusuna
basin.

2 - Ek ayarlar: Rampalar
(motorun hizlanma ve yavaglama siireleri)
Rampalar 6gesini segin ve (Sec) (veya ) |Torare % A0S0 =00h:
tusuna basin.
Temel Ayarlar
A Makro: ABB standard
Motor 3
Baglata, durdurma, referans 3
Fampalar -
Limitler -
Geri 20:36 Secg
Parametreleri gereksinimlerinize gore ayarlayin. Lokalsr ¥ ACoaan =00 Hz
Bir parametre segin ve (Diizenle) tusuna | [Rampalar

basin.

Ayarlamalari yaptiktan sonra, Temel ayarlar
mendisiine dénmek icin (Geri) tusuna
basin.

Hizlanma zamani:
Yavaslama zamani:
Frequency scaling for ram...; 50.00 Hz

20,000 5

Sekil zamani: 0100 s
Durdurma modu: Kendiliginden
Geri 12:08 Diizenle
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2 — Ek ayarlar: Limitler

Limitler 6gesini secin ve (Seg) (veya ()

O . b Lokal® ™ ALS480 +0.0Hz
usuna basin. Temel Ayarlar
A Makra: ABB standard)
Motor -
Basglatma, durdurma, referans 3
Rampalar -
[Geri 20:36 Sec
O Parametreleri gereksinimlerinize gére ayarlayin. Cokal% (™ ACS480 =010 Hz
Bir parametre segin ve (Seg) tusuna basin. |[imitler
Ayarlamalari yaptiktan sonra, Temel ayarlar Minimum frekans: 50.00 Hz
menlsine dénmek igin (Geri) tuguna Maksimum frekans: 50.00 Hz
basin. Walksimum akim: 324 A
Geri 20:36 Diizenle
3 - G/C meniisii
Ek ayarlamalardan sonra, gergek G/C kablo Lokal® ALS400 =00H
U baglantisinin kontrol programindaki G/C =2 " ™ AL
% N ) Ana Menii
ullanimina uydugundan emin olun.
Ana meniide, bir G/G secin ve G/G meniisiine E: Temel Ayarlar r
irmek igin Seg) tusuna basin. =
9 ¢ (Seg) tus =\‘ G/T .
EE Teghisler 8
Cikis 21:06 Sec
0 Kontrol etmek istediginiz baglantiyi segin ve Lokal & 7% ALSian =070 Hz
(Seg) (veya () tusuna basin.
G/C
B rdur e
Diz: 4 Yon dedistirme »
0i3: 0 Bircok yarde kullanlir »
D40 Bircok yerde kullanlir »
050 Rampa ayan 2've gec »
Geri 21:07 Sec
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G/C menisu Uzerinden ayarlanamayacak bir
parametrenin ayrintilarini géruntilemek igin,
(Gériintiile) tusuna basin.

Lokal ¢ (™ AL5480 +0.0 Hz

DI1:

Gercek deger:

Basglat/durdur

Fullarlmayan

sunun icin kullanilir:
Kullamm ekle:

Geri 21.07 Giriintiile
Bir parametrenin degerini ayarlamak igin, Lokl o 7 ACSE0 CTEE
(Diizenle) tusuna basin, degeri @ @ Ove DIT:
tuslarini kullanarak ayarlayin ve Gercek deier 0

(Kaydet) tusuna basin. Gergek kablo
baglantisinin yeni degere uymasi gerektigini
unutmayin.

(Geri) tusuna arka arkaya basarak Ana
menuye geri gidin.

Sunun icin kullaniir:— Bas
Kullamm ekle: Kullamlmayan

Geri 21.07 Diizenle

Lokal ¢ ™ ACSA30 +0.0 Hz

Sunun icin kullambir:

Fullarlmayan

DI haslat/durdur

‘durdur, DIZ2 yan
OIT ileri, DI2 geri
DITP haslat, DIZ durdur

iptal 21:07 Kaydet
4 — Teshis meniisii
Ek ayarlamalari yaptiktan ve G/C baglantilarini Lokal® 4 ACS480 =00 Hz
kontrol ettikten sonra, ayarlanmanin dogru m -
o ) . - e Ana Menii
calistigindan emin olmak icin Teghis menisuni
kullanin. E: Temel Ayarlar .
Ana meniide, Teshis 6gesini segin ve §° G/T .
(Seg) (veya () tusuna basin. L
,H! Teshisler 3
y ]
Cikig 21.08 Sec
Gorintilemek istediginiz teshis 6gesini segin ve Lokal < 4 ACSHET =00 Fz
(Seg) tusuna basin. - .

(Geri) tusuna basarak Teshis meniisiine
geri dénun.

Limnit dururmu >

Hata ve olay gunlagi .

Geri 2108 Sec
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5 — Yedekleme

0 Devreye almayi bitirdikten sonra ABB bir yedek Lokal & ™ ALSHAD =00z
almaniz tavsiye eder. - -
Ana Menii
Ana meniide, Yedeklemeler 6gesini segin ve - -
(Seg) (veya (»)) tusuna basin. ﬂ Sistem bilgileri .
. .
edeklemeler 3
Secg
[]| Yedeklemeyi baslatmak iin (Seg) tusuna | [Tokald> ¥ ACSHA0 R

basin.

Yedeklemeler

r
ACS480 6122016 autoba... »
ACS480 19122016 -
3 ACS480 (2) 18.12.2018

Geri 14:02 Sec
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Surucuyl G/C arabirimi ile kontrol etme

Asagidaki tablo belirtilen durumlarda surtcunun dijital ve analog giriglerle nasil
calistinlacagini anlatir:

* motorun devreye alinmasi gerceklestirildi ve

+ ABB standart makrosunun varsayilan parametre ayarlari kullanimda.

On ayarlar

Donls yonuni degistirmeniz gerekirse, limitlerin
donus yonuni degistirmenize izin verdigini kontrol
edin. Menii - Birincil ayarlar - Limitler 6gesine gidin;
minimum limitin negatif bir degeri oldugundan ve
maksimum limitin pozitif bir degeri oldugundan emin

olun.

Kontrol baglantilarinin ABB standart makrosu igin Bkz. bélim ABB standart makrosu,
verilmis baglanti semasindaki gibi yapildigina emin sayfa 73.

olun.

Not: Makrolarin gogu sadece G/C modulu takil
oldugunda bulunan G/C'leri kullanir. Kullanmiyorsaniz,
ABB sinirli makrosunu segin veya parametreleri
kullanarak G/C varsayilan kullanimini degistirin.

Siruciinin uzaktan kontrolde oldugundan emin olun. | Uzaktan kontrolde, panel ekrani
Uzaktan ve lokal kontrol arasinda gegis igin Uzaktan metnini gosterir.
tusuna basin.

Start Etme Ve Motorun Hizini Kontrol Etme

DI1 dijital girigini acarak start edin. Tzak ¥ ACS4A0 703 Az
Ok dénmeye baslar. Set deg@erine erigilene kadar Ciki= frekansi
noktalidir. He 1 42[] ‘
Al1 analog girisinin gerilimini ayarlayarak surtict ¢ikis Wotar akim
frekansini (motor hizi) ayarlayin. 4 A U . 3 9 ‘)
Motar morment
% 1.4
Secenekler  08:28 Menii

Motor donme yoniinii degistirme

_Geri yon: DI2 dijital girisini agin. Uzak K ACSHD 203 Hz
lleri yon: DI2 dijital girisini kapatin. Cikis frekans:
e -14.90]

039

I;thntnr rnament _09

Secenekler 08:29 Menii
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Motoru stop etme

DI1 dijital girisini kapatin. Ok dénmeyi durdurur.

Uzak ¥y ACS480 -20.3 Hz
= 0.00
= 0.00p

Secenekler  08:28

Menii
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ID run iglemi gercgeklestirme

Sdrici vektor kontroliinde ilk kez galistinldiginda ve motor parametrelerinde (grup 99
Motor verileri) degisiklik yapildiginda Sabit ID run kullanarak otomatik olarak motor
Ozelliklerini tahmin eder. Bu durum

* 99.13ID run talep edildi parametresi segimi Sabit ve

* 99.04 Motor kontrol modu parametresi secimi Vektdr oldugunda gecerlidir.
Bircok uygulamada ayri bir ID run gerceklestirmeye gerek yoktur. ID run asagidaki
durumlarda secilmelidir:

» vektor kontrol modu kullanildiysa (99.04 Motor kontrol modu parametresi Vektor
olarak ayarl) ve

» servo motor (PM) kullanildiysa (99.03 Motor tipi parametresi Sabit miknatisli
motor olarak ayarh) veya

» senkron reliktans motoru (SynRM) kullanildiysa (99.03 Motor tipi parametresi
SynRM olarak ayarl) veya

 sUrlcd sifira yakin hiz referanslarinda caligirsa veya

* motor nominal momentinin Uzerinde, gerekli olan genis hiz araligi icinde moment <>
araliginda calistiginda.

ID run islemini, Menii - Birincil ayarlar - Motor - ID run 6gesini (bkz. sayfa 34) veya
99.13 ID run talep edildi parametresini (bkz. sayfa 36) segerek ID run asistaniyla
gerceklestirin.

Not: ID run igleminden sonra motor parametreleri (grup 99 Motor verileri)
degistirildiginde islem tekrarlanmalidir.

Not: Uygulamanizi skaler kontrol modunu kullanarak zaten parametrelendirdiyseniz
(99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak ayarli) ve motor kontrol modunu
Vektor olarak degistirmeniz gerekirse,

* Kontrol modu asistanini kullanarak kontrol modunu vektére degistirin (Menti -
Birincil ayarlar - Motor - Kontrol modu 6gesine gidin) ve talimatlara uyun. ID
run asistani, ID run boyunca kilavuzluk eder.

veya
* 99.04 Motor kontrol modu parametresini Vekt6r olarak ayarlayin ve

*  G/C kontroll sirict igin 22 Hiz referansi segimi, 23 Hiz referansi rampasi,
12 Standart Al, 30 Limitler ve 46 izleme/6igeklendirme ayarlari gruplarindaki
parametreleri kontrol edin.

* moment kontrolll surict igin, ayrica 26 Moment referans zinciri grubundaki
parametreleri de kontrol edin.
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ID run prosediiri

ID run asistaniyla

On kontrol

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik %50...%80'i arasinda
AA galisir. Motor ileri yénde donecektir. ID run gergeklestirmeden énce motoru
calistirmanin giivenli oldugundan emin olun!
Donen motorda ID run gerceklestirmeyin. ID run gerceklestirmeden 6nce
motorun durdugundan mutlaka emin olun.

Tahrik edilen ekipmandan motoru ayirin.

Motor veri parametrelerinin degerlerinin motor plakasindakilere esdeger oldugunu kontrol
edin.

STO devresinin kapali oldugunu kontrol edin.

Asistan size gegcici motor limitlerini kullanmak isteyip istemediginizi sorar. Asagidaki
kosullari kargilamalidir:

Minimum hiz < 0 rpm

Maksimum hiz = motor nominal hizi (Normal ID run prosediirii motorun %100 hizda
calismasini gerektirir.)

Maksimum akim > 0,5 x motor nominal akimi
Maksimum moment > %50

Panelin lokal kontrolde oldugundan emin olun (Lokal metni sol iist tarafta gérintdlenir).
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis igin tusuna basin.

ID run

Ana gériiniimde (Menii) tusuna basarak  |Toraie % ALSA00 200h:

Ana menuye gidin.

Birincil ayarlar 6gesini secin ve (Seg)
(veya (»)) tusuna basin. E: Temel Ayarlar .

ig G/C ,
EE Teshisler -
Cikig 20:35 Sec
Motor 6gesini secin ve (Seg) (veya () Lokl 9 ACSIaD e
tusuna basin. Temel Ayarlar
A Makra: ABB standard
Matar *
Basglatma, durdurma, referans 3
Rampalar -
Limitler -

Geri 0830 " Sec
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ID run 6gesini secin ve (sadece suriicu vektor
kontrol modundayken gésterilir) (Seg)
(veya (»)) tusuna basin.

Lakal¢ (™ ACS480 F0.0Hz
Motor

AKontrol modu

AEMominal degerler

Tahmini termal korurna -

Olcilen termal koruma >

Baglatrma modu: Mormal

Geri 08:31 Secg

Yapmak istediginiz Kimlik galigmasi tipini secin

ve (Seg) (veya (»)) tusuna basin.

*0.0 dev/dak
| m—

Lokald (™ ACS480

Motor tanitma yapilsin ...

Mevcutsa, ne tir [0 run
gerceklestirilecedini secin. Daha fazla
hilgr icin, [7] digmesine hasin.

Beklemede [D run
Marmal 1D run
[Geri 1302 ileri
Tanimlama calistirmasi uyari mesaji Ust tarafta |[[okale ™ ACSA00 =0.0 dev/dak

bir kag¢ saniye icin gosterilir.

Panel LED'i etkin bir uyariyr géstermek igin yesil
yanip sénmeye baglar.

Panelde gdsterilen motor limitlerini kontrol edin.
ID run sirasinda bagka limitlere gerek
duyuyorsaniz onlari buradan girebilirsiniz. Orijinal
limitler ID run'dan sonra geri yUklenir.

(lleri) tusuna basin.

Gegici motor limitleri [

ID run sirasinda dzel limitlers
ihtivaciniz olursa, drir simdi
avarlayin. |0 run sonrasinda gecerli
dirlr ger yiklenir,

Minimum hiz

-1500.00 i lil
BN daw ol w
13:02

Rl cicmnie buz
[Geri

ileri

ID run islemini baglatmak icin baslat tusuna

() basin.

Genel olarak ABB, ID run esnasinda higbir
kontrol paneli tusuna basiimamasini tavsiye eder.
Ancak durdur tusuna () basarak ID run
islemini istediginiz zaman durdurabilirsiniz.

ID run sirasinda ilerleme gérinima gdsterilir.

ID run islemi tamamlandiktan sonra, ID run
tamamlandi metni gosterilir. LED yanip sénmeyi
durdurur.

ID run basarisiz olursa, FF61 ID run hatasi
gosterilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Hata izleme
bolimu, sayfa 437.

Lokal® (* ACS4E0 0.0 dev/dak
ID run icn Baslat'a basin EE——

Baslat'a bstinizda, mtra ykisk 1 dk
OC akm ganderilir ve motor yanm tur
dinehbilir.

ID' run sonrasinda siricd durur,

Geri 0a8:21

Lokal®> I ACS480 0.0 dev/dak

ID run yiiriitiliyor

Bu iglern birkac dakika sirebilir.
Kullamlan motor hize 1283.60 dev./ .
Mator akim 1.024

13:02
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99.13 ID run talep edildi parametresiyle

On kontrol

C c UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50...%80'i arasinda

galisir. Motor ileri ydnde ddnecektir. ID run gerceklestirmeden 6nce motoru
caligtirmanin giivenli oldugundan emin olun!

Donen motorda ID run gergeklestirmeyin. ID run gergeklestirmeden 6nce
motorun durdugundan mutlaka emin olun.

|

O ooao

Tahrik edilen ekipmandan motoru ayirin.

Motor veri parametrelerinin degerlerinin motor plakasindakilere esdeger oldugunu kontrol
edin.

STO devresinin kapali oldugunu kontrol edin.

Eger ID run 6ncesinde parametre degerleri (grup 70 Standart DI, RO - grup 99 Motor
verileri) degistirilmisse, yeni ayarlarin asagidaki kosullara uyup uymadigini kontrol edin:
30.11 Minimum hiz < 0 rpm

30.12 Maksimum hiz = motor nominal hizi (Normal ID run prosediirii motorun %100
hizda galismasini gerektirir.)

30.17 Maksimum akim > 0,5 x motor nominal akimi

30.20 Maksimum moment 1> %50 ya da 30.24 Maksimum moment 2 > %50, 30.18 Mom
lim sgm parametresine gore kullanimda olan moment limiti ayarina baglh olarak.

Asagidaki sinyalleri kontrol edin

calisma izni (20.12 Calisma izni 1 kaynadi parametresi) etkin
start izni (20.19 Start etkinlestirme komutu parametresi) etkin
doéndirme izni (20.22 Déndiirme izni parametresi) etkin.

Panelin lokal kontrolde oldugundan emin olun (Lokal metni sol (st tarafta gérintilenir).
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis igin tusuna basin.

ID run

Ana gériiniimde (Menii) tusuna basarak  |[Traie % ACSAE0 1%

Ana menuye gidin.

@ . b Ana Menii
na basin.
usu I E Temel Ayarlar S
o
ie G/C .
EE Teshisler .
| = I

Cikis . 2035 . Sec
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(»)) tusuna basin.

Parametreler 6gesini segin ve (Seg) (veya

Lokal® ™ ACS480 %0.0 dev/dak
Ana Meni

| & | -

g Enerji tasarrufu -
Yedeklemeler 3

g! Parametreler 3

Cikig 12:68 Sec
Tiim Liste 6gesini secin ve (Seg) (veya Cokal® 9 ACSI00 0.0 dev/dak
(&) tusuna basin. Parametreler

Tim Liste
Favorler -
Degistirildi -
Geri 12:58 Sec
Sayfayi @ ve @tuslarlyla kaydirin, 99 Motor Lokal % €% ACSA00 =00 devr/dak
verileri parametre grubunu segip (Seg) Tam Tiot .
(veya (»)) tusuna basin. am liste
95 HW yapilandirmas)
86 Sistem

97 Motar kontrola
otor parametreler

Al Y ¥ ¥ ¥

Geri 12:59 Sec

Sayfayi [4] ve (v] tuslariyla kaydirin, 99.13 ID
run talep edildi (99.713 ID run talep edildi)
parametresini segip (Seg) (veya ()
tusuna basin.

Lokal$® ™ ACS480 F0.0 dev/dak

99 Motor verileri —

99.10 Motor nominal gici 0.718 ki
8911 Motor nominal cos ¢ dederi 0.00

9912 Mator nominal mame... 0.000 M

89.13 Motor tanimlama talep edildi

Hichiri

Diizenle

Geri 13:01

ID run tiirGni segin ve (Kaydet) (or ()
tusuna basin.

Lokal® ™ ACS480 %0.0 dev/dak

9813 Motor tammlama talep edildi
[0] Hichiri

[2] Azalulmis
[3] Beklemede
[6] Gelismis

12:54

iptal

Kaydet
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0 Panel 6nceki goriintlye doner ve Kimlik 0 Famnlik calisur
calistirmasi uyari mesaji Ust kisimda bir ka¢ 99 Motor verileri
saniye igin gosterilir. )
Panel LED'i etkin bir uyariyi gostermek icin yesil 93.10 Motor nom!nal guEd HD"l_B kV/
yanip sénmeye baslar (AFF6). 8911 Motor num!nal cos ¢ degeri 0.00

. . D 99.12 Mator nominal mome... 0.000 Nm
Bir dakika boyunca herhangi bir tusa 56,13 Matar tanimlama talon sdid
basiimadiginda AFF6 uyari gbriinimii 2419 Motortanimiama talep edich -
gorintilenir. (Aniza giderme) tusuna Highir
basmak ID run'in sonraki baglatmada Geri 13:01 Diizenle
yapilacagini bildiren metni géruntiler. Uyari Lokaldr % ACSAR0 =00 dev/dak
goriinimind (Gizle) tusuna basarak
gizleyebilirsiniz. Uyar AFFG
YARDIMCI ked: 0000 0000
Kimlik calistirmasi 13:02:09

ID run iglemini baglatmak igin baslat tusuna Motor tarmlama calismas:
() basin. gerceklestirilecek
Genel olarak ABB, ID run esnasinda higbir
kontrol paneli tusuna basiimamasini tavsiye eder. (=
Ancak durdur tusuna ( ) basarak ID run Gizle 1302 Anza gdrme
islemini istediginiz zaman durdurabilirsiniz.

0 ID run sirasinda ok Ust kisimda déner. Lokal® N ACS400 =0.0 dev/dak

ID run islemi tamamlandiktan sonra, ID run
tamamlandi metni gésterilir. LED yanip sénmeyi
durdurur.

ID run basarisiz olursa, FF61 ID run hatasi
gosterilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Hata izleme
bolimi, sayfa 437.

99 Motor verileri

89.10 Motor nominal gici IR
9917 Motor nominal cos ¢ dederi 0.00
89.12 Motor nominal mome... 0.000 Nm
9913 dildi

otor tanimlama tal

Diizenle
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Kontrol paneli

Bu bolimiun igerigi
Bu bélim gelismis kontrol panelini gikarma ve tekrar takma igin talimatlar igerir;

ekrani, tuslar ve tus kisayollarini kisaca tanimlar. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. ACX-AP-x
assistant control panels user’s manual (3AUA0000085685 [ingilizce]).

Kontrol panelini gikarma ve tekrar takma

Kontrol panelini gikarmak icin, Ustteki sabitleme klipsine bastirin (1a) ve st kenardan
ileri dogru cekin (1b).
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Kontrol panelini tekrar takmak i¢in, muhafazanin alt kismini yerine yerlestirin (1a),
Ustteki sabitleme klipsine bastirin (1b) ve kontrol panelini Gst kenardan itin (1c).

I

) i
® D= —®
/ i’

Kontrol paneli ekraninin yerlesimi Ok tuslari

Sol programlanabilir tus Stop (bkz. Start ve Stop)

Sag programlanabilir tus Start (bkz. Start ve Sto,
1)

Al W[N] =
©| 0| Nl ®

Durum LED'i, stricinin Donanim
kilavuzu'nda Bakim ve donanim teshis
bolimi, LED'ler kismina bakin.

Lokal/Uzak (bkz. Lok/Uza)

5 | Yardim 10 | USB konektori
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Kontrol paneli ekraninin yerlegimi

Cogu gorinimde ekranda asagidaki elemanlar gosterilir:

o X\ [ e o

®_‘L|:|I<a|¢- B4 ACSAB0 2144 Hz

LEllzklg frekans 1 449
: ‘Lff;%ﬂntnr akirmni 066’

Mator marment 9 5
L% " A

Secenekler 08:32 Menii

o—" o 0

1. Kontrol konumu ve ilgili simgeler: Surtcinin nasil kontrol edildigini gosterir:

* Metin yok: Sirtcu lokal kontroldedir, ancak baska bir cihaz tarafindan kontrol
edilir. Ust bélmedeki simgeler hangi eylemlere izin verildigini gdsterir:

Metin/Simgeler Bu kontrol Bu kontrol Bu panelden
panelinden panelinden referans verme
baslatma durdurma
izin verilmez izin verilmez izin veriimez

+ Lokal: Siiriicii lokal kontroldedir ve bu kontrol panelinden kontrol edilir. Ust
bdélmedeki simgeler hangi eylemlere izin verildigini gosterir:

Metin/Simgeler Bu kontrol Bu kontrol Bu panelden
panelinden panelinden referans verme
baglatma durdurma

Lokal gy % |izin verilir izin verilir izin verilir
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» Uzak: Sirlcl uzak kontroldedir (6rn. G/C veya haberlesme lzerinden kontrol

edilir). Ust bélmedeki simgeler kontrol panelinde hangi eylemlere izin
verildigini gosterir:

Metin/Simgeler Bu kontrol Bu kontrol Bu panelden
panelinden panelinden referans verme
baslatma durdurma

Uzak izin veriimez izin verimez izin veriimez

Uzak gy izin verilir izin verilir izin verilmez

Uzak % | izin verilmez izin verilir izin verilir

Uzak L ¥ | lzin verilir Izin verilir Izin verilir

2. Panel barasi: Bu panele bagl birden fazla surici oldugunu goésterir. Baska bir
surliciye gegmek igin, Segenekler - Siiriicii se¢ 6gesine gidin

3. Durum simgesi: Sirlciliniin ve motorun durumunu gosterir. Okun yéndi ileri yonu
(saat yoni) veya geri yonu (saatin tersi yon) gosterir.

Durum Animasyon | Siiriicii durumu

simgesi

o - Durduruldu

[y - Durduruldu, start yasaklandi.

s vy Yanip Durduruldu, start komutu verildi ancak start
sOnuyor yasaklandi. Bkz. kontrol panelinde Menii - Teshis

ogesi

[ nd %] Yanip Hatali
sénuyor

e Yanip Calisiyor, referansta, ancak referans degeri 0
sonuyor

(e Dénuyor Caligiyor, referansta degil

e Doéndyor Calisiyor, referansta

1] - On 1sitma (motor I1sitmasi) aktif

Z, - PID uyku modu aktif

4. Sirici adi: Bir ad verilmisse, st bélmede gortntilenir. Varsayilan olarak, bu ad
“ACS480” olur. Kontrol panelindeki adi Menii - Birincil ayarlar - Saat, bolge ve
ekran 6gesini segerek degistirebilirsiniz (bkz. sayfa 67).

5. Referans degeri: Hiz, frekans vb. bu birimle birlikte gosterilir. Temel ayarlar
menustinde referans degerini degistirmek hakkinda bilgi igin (bkz. sayfa 46).

6. lgerik alani: Bu gériiniimiin gergek igerigi bu alanda gésterilir. Igerik gériinimden
goriinime degisiklik gosterir. 41. sayfadaki 6rnek goriinim, kontrol panelinin Ana
gOrtiinim olarak adlandirilan ana gérinimadr.

7. Programlanabilir tus secimleri: Belirli bir icerikteki programlanabilir tuglarin

((=> ve ()) fonksiyonlarini gosterir.
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8. Saat: Saat mevcut zamani gosterir. Kontrol panelindeki saat ve saat bigimini
Menii - Birincil ayarlar - Saat, bolge ve ekran 6desini secerek degistirebilirsiniz
(bkz. sayfa 61).

Kontrol panelindeki ekran kontrastini ve arka isik iglevselligini Menii - Birincil
ayarlar - Saat, bolge ve ekran 6desini segerek ayarlayabilirsiniz (bkz. sayfa 67).

Tuslar

Kontrol panelinin tuslari asagida aciklanmigtir.

Loc/Rem

Sol programlanabilir tug

Sol programlanabilir tus (=) genelde gikmak ve iptal etmek igin kullanilir. Tusun
belirli bir durumdaki fonksiyonu ekranin sol alt késesindeki programlanabilir tus
secimi ile gosterilir.

tusuna basili tutunca Ana goériinime dénene kadar sirayla her bir gériinimden
cikar. Bu fonksiyon 6zel ekranlarda galismaz.

Sag programlanabilir tus

Sag programlanabilir tus ((&)) genelde segmek, kabul etmek ve dogrulamakta
kullanilir. Sag programlanabilir tusun belirli bir durumdaki fonksiyonu ekranin sag alt
kdsesindeki programlanabilir tug secimi ile gdsterilir.

Ok tuslan

Yukari ve asagi ok tuslari ((4) ve (v]) meniilerde ve segim listelerinde segimleri
vurgulamakta, metin sayfalarinda yukari/asagi kaydirmakta ve érnegin zamani
ayarlarken, sifre girerken veya parametre degerini degistirirken degerleri ayarlamakta
kullanilir.

Sol ve sag ok tuglari () ve (»]) parametre diizenlerken imleci saga ve sola hareket
ettirmede, asistanlarda ise ileri ve geri hareket etmede kullanilir. Menllerde (©) ve

(), sirasiyla ve ile ayni sekilde islev gordr.

Yardim
Yardim tusu () bir yardim sayfasi agar. Yardim sayfasi igerige duyarlidir; bagka bir
deyisle, sayfanin igerigi s6z konusu meniyle veya goérinimle ilgilidir.

Start ve Stop

Lokal kontrolde start tusu (<)) ve stop tusu ((@)) stiriicliyu sirastyla start ve stop
eder.
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Lok/Uza

Konum tusu () kontrolde kontrol paneli (Lokal) ile uzak baglantilar (Uzak)
arasinda gecis yapmakta kullanihr. Strtct ¢alistiinda Uzak durumundan Lokal
durumuna gegerken, suruct ayni hizda ¢alismayi sirdirir. Lokal durumundan Uzak
durumuna gecgerken, uzak konumun durumu kullanilr.

Tus kisayollari

Asagidaki tablo tus kisayollarini ve bilesimlerini listeler. Tuglara eszamanli basma,
arti (+) isaretiyle gosterilir.

Kisayol Bulundugu yer Etkisi

+ herhangi bir Bir ekran gériintiisii kaydeder. Kontrol paneli belleginde

+ @ gérindm en fazla on bes ekran goriintiisi kaydedilebilir.
Goérintuleri bilgisayara aktarmak icin, gelismis kontrol
panelini bilgisayara bir USB kablosuyla bagdlayin. Panel
kendini bir MTP (medya aktarim protokoli) olarak
baglar. Resimler ekran gorintileri klasériinde saklanir.
Daha fazla talimat igin, bkz. ACX-AP-x assistant control
panels user’s manual (3AUA0000085685 [ingilizce]).

+ 6 herhangi bir Arka 1g1k parlakhigini ayarlar.

+ @ gorinim

+ (4], | herhangi bir Ekran kontrastini ayarlar.

+ gorinim

Ana goériinim

Referansi ayarlar.

+ parametre Duzenlenebilir bir parametreyi varsayilan degerine

dizenleme doénddirdr.
gérinumleri

O+ bir parametre igin Secenek dizin numaralarini géster/gizle.
secgenekler listesini
gosteren gérinim

herhangi bir Ana goérunum gdsterilene kadar tuga basili

(basili tutma) | gérinim tutuldugunda Ana gériiniime geri doner.
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Kontrol panelinde ayarlar,
G/C ve teshis

Bu bolimiun igerigi

Bu bdlim, kontrol panelindeki Birincil ayarlar, G/G ve Teshis menileri hakkinda
ayrintili bilgiler saglar.

Ana goriniimden Birincil ayarlar, G/G veya Teshis mendlerine gitmek icin, 6nce
Menii 6Jesini segip Ana menulye gidin ve Ana menide, Birincil ayarlar, G/ veya
Teshis 6gesini segin.

Lokal & ™ ACS480 +00Hz| |Lokal¢® ¢ ACS480 +0.0 Hz
Cikis frekans: ] Ana Menii
[HZ 000 E] Temel Ayarlar -
Motor akirmi U UU )

4, . > §° 6/C .
Motar morment U U EE Teshisler -
% . [ a I i e

Secenekler 20:35 Menii| |Cikis 20:35 Sec
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Temel ayarlar meniisu
Lokal® (™ ALGAED £0.0 He

Temel Ayarlar

A Makra: ABB standardi
Matar

Baslatma, durdurma, referans 3
Rampalar 3
Limitler 2
Geri 20:35 Sec

Ana goérinimden Birincil ayarlar menusiine gitmek icin, Menii - Birincil ayarlar
6gesini segin.

Birincil ayarlar mentsu suriclde kullanilan ek ayarlari ayarlamanizi ve
tanimlamaniza izin verir.

ik start asistanini kullanarak yénlendirmeli ayarlari yaptiktan sonra, ABB en azindan
asagidaki ilave ayarlari yapmanizi énerir:

» Bir Makro secin veya Basglatma, durdurma, referans degerlerini ayarlayin
* Rampalar
* Limitler

Birincil ayarlar mentsiinden motor, PID, haberlesme, gelismis fonksiyonlar, saat,
bolge ve ekran ile ilgili ayarlari da yapabilirsiniz. Ayrica, hata ve olay gunliklerini,
panel Ana ekran gorintisind, donanimla ilgili olmayan parametreleri, haberlesme
ayarlarini, motor verilerini ve ID run sonuglarini, tim parametreleri, son kullanici
metinlerini sifirlamanin yani sira her seyi fabrika varsayilanlarina sifirlayabilirsiniz.
Birincil ayarlar menusunin yalnizca bazi ayarlari degistirmenize izin verdigini
unutmayin: daha gelismis konfiglirasyon parametreler araciligiyla yapilir: Menii -
Parametreler 6gesini secin. Farkl parametreler hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz.
bolim Parametreler, sayfa 173.

Ayar meniisiinde, /M sembolii birden fazla bagh sinyali/parametreyi gosterir. %
sembolll, parametreleri degistirirken ayarin bir asistan sagladigini gosterir.

Birincil ayarlar menisi 6geleri hakkinda daha fazla bilgi almak igin, |?| tusuna
basarak yardim sayfasini agin.
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Asagidaki sekil Temel ayarlar menusuinde nasil gezinilecegini gosterir.
Lokal® (™ ACS440 200 Hz

o 0.00
= 0.00p
0.0

Secenekler  20:35 Menii
Lokal® ™ ACS480 0.0 Hz
Ana Menii
:g 6/C .
EE Teshisler [
Cikis 20:35 Sec

v
Lokal ¢ ™ ACS480 0.0 Hz
Temel Ayarlar —————|

Lokalg (™ ACS480 +0.0 Hz

Watar Temel Ayarlar ———
Baslatma| X Makra:[Lokald ™ ACS480 S00Hz] |, [Lokake  ACS480 0.0 dev/dak @
Rarmpalar | [ Temel Ayarlar ———————— Temel Ayarlar —MMM
Ein:\tler Baglatma, X Makro: ABB standardi Pompa ve fan kontroli Kapali » @
Geri Hampalar Mator d Endastrivel a§ sistemni Kapali »
Lirnitler atma, d Geligmis fonksiyonlar [
G“'" Rampalar »
eri
Lirnitler 3
Geri 20:35 Sec

=1 v S=

Lokal® ¢ ACS450 200 He

Baslatma, | Lokal® (™ ACS480 $0.0He
Baglatma,| Lokal$ (™ ACS480 $0.0 He ]

Al skalald Suradan rd Baglatma,| Lokal® €= ACS460 $0.0 He|
Suradan b | Suradan re{ Suradan b{Lokal®  ¢* ACS480 300 Hz @

ik‘n_C” kont Suradan by A1 skalala Secilmedi| Suradan baglatma/durdurma/yiin:
Sabit freka| ikincil kon A DIT baslat Secilmedi

Sabit fraka D1 b DI baslat/durdur

Geri

Geri Lk"?F'l_kqnt Endistrivel DI baglat/durdur, DI2 yan
Geri Kontral pa riyel af sisterni
iptal Kontral paneli

iptal 1410 Kaydet

N v
Lokalg ™ ACS480 +0.0Hz
Baglatma, durdurma, referans —
Suradan referans:  Dogrudan AlT
AT skalalandirma »

En

diist i
ikincil kontrol konumu

Kapali »

A Geri T#10 Duzone )\
== J
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Asagidaki bolimlerde Birincil ayarlar menisiinde bulunan farkli alt mendlerin igerigi
hakkinda ayrintil bilgiler saglanir.

Makro

Lokalg ™ ACS480 =00 Hz
Kontrol makrosu

Kablo baglanus aciklamalar icin [7)]
didmesine hasin,
LIYARL: Tam ayarlan sifirlar,

ABB standard
Manuel/Oromatk

Geri 12.09 Sec

Onceden tanimlanmis kablo baglantisi konfigiirasyonlarindan birini secerek siiriicii
kontroliinli ve referans kaynagini hizla ayarlamak igin Makro alt menustnd kullanin.

Not: Kullanilabilir makrolar hakkinda ayrintili bilgi igin, bkz. Kontrol makrolari,
sayfa 71.

Makro kullanmak istemezseniz, Baglatma, durdurma ve referans ayarlarini manuel
olarak tanimlayin. Bir makro kullanmayi seg¢seniz bile, diger ayarlari intiyaglariniza
uyacak sekilde degistirebileceginizi unutmayin.

Motor

Lokal® ™ ACS480 $0.0Hz| |Lokalg ™ ACS480 =00 dev/dak
Motor Motor

A Kantral modu Skale A Kantral modu

AEMaorminal dederler A Nominal dederler

Tahmini termal koruma 20°Cw AID run Tamamlandi
Qlcilen termal koruma - Tahrmini termal koruma 20°Cw
Baslatrma modu: MNaormal Oleilen termal koruma .
Geri 13:41 Sec| |Geri 13:41 Sec

Nominal degerler, kontrol modu veya termik koruma gibi motorla ilgili ayarlari
ayarlamak icin Motor alt mentstnd kullanin.

Ayarlarin gorinarliginin vektor veya skaler kontrol modu, kullanilan motor tipi ya da
secilen start modu gibi bagka secimlere bagli oldugunu unutmayin.

Ug yardimei kullanilabilir: Kontrol modu, Nominal deger ve ID run (sadece vektor
kontrol modu igin).
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Asagidaki tablo Motor menustindeki kullanilabilir ayar 6geleri hakkinda ayrintili

bilgiler saglar.
Meni 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Kontrol modu Skaler veya vektor kontrol modunun kullanilip 99.04 Motor kontrol
kullanilmayacagini seger. modu
Skaler kontrol modu hakkinda daha fazla bilgi igin,
bkz. bolim Hiz kompanzasyonlu stop, sayfa 150.
Vektor kontrol modu hakkinda daha fazla bilgi igin
bkz. bélim Kontrol, sayfa 147.
Nominal degerler Motor plakasindaki motor nominal degerlerini girin. 92.06 Motor nominal
akimi ...

99.12 Nominal motor
momenti

Tahmin edilen termik
koruma

Bu alt menudeki ayarlarin, belli bir sicakhgin
Uzerinde otomatik olarak bir hata veya uyari
tetikleyerek motoru asiri isinmadan korumasi
amagclanmistir.

Motorun termik tahmini korumasi varsayilan olarak
aciktir. Korumanin diizgiin galigmasi icin ABB
degerlerin kontrol edilmesini 6nerir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Motor termik
korumasi, sayfa 157.

35 Motor termik
korumasi

Olgiilen termik
koruma

Bu alt menudeki ayarlarin, sicaklik élgimu ile belli
bir sicakligin tUzerinde otomatik olarak bir hata
veya uyarl tetikleyerek motoru asiri Isinmadan
korumasi amaglanmistir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. bolium Motor termik
korumasi, sayfa 157.

35 Motor termik
korumasi

Start modu:

Sirtcinun motoru nasil start edecegini (6rn. 6n
miknatislamanin olup olmadigi) ayarlar.

21 Start/stop modu

Akl frenleme:

Frenleme igin ne kadar akim kullanilacagini (6rn.
motorun start etmeden 6nce nasil
miknatislanacagini) ayarlar. Daha fazla bilgi icin,
bkz. bélim Flux braking, sayfa 142.

97.05 Aki frenleme

U/f orani:

Alan zayiflama noktasinin altindaki gerilim/frekans
oraninin formu.

97.20 U/F orani

IR kompanzasyonu:

Sifir hizda gerilimin ne kadar artirilacagini ayarlar.
Daha yiiksek kirilma momenti igin bunu artirir.
Daha fazla bilgi igin, bkz. bolim Skaler motor
kontrolli igin IR kompanzasyonu, sayfa 139.

97.13 IR
kompanzasyonu

motor kablosundaki faz sirasini degistirmek yerine
bu ayari degistirin.

On isitma On i1sitmay! agar veya kapatir. Siiriici, 21.14 Eﬁn Isitma girig
durdurulmus bir motordaki yogusmay! sab|t"b|r _ ’;jf"fg%n sitma akimi
akim besleyerek (motor nominal akiminin yizdesi)

Onleyebilir. Yogusmayi 6nlemek igin nemli veya
soguk kosullarda kullanin.
Faz sirast: Motor yanlis ydnde donerse, yonu dizeltmek icin  (99.76 Motor faz sirasi
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Start, stop, referans

Lokal¢ ™ ACS48D0 0.0 Hz
Baslatma, durdurma, referans —
Suradan referans:  Dofrudan &1 /2y
Al skalalandirma 3
Suradan haslatmasd.... DI baslat/ ..
ikincil kontral konurmu Kapali»
Sahbit frekanslar Acikw
Geri 20:35 Diizenle

Start/stop komutlarini, referansi ve sabit hizlar veya ¢alistirma izinleri gibi ilgili
6zellikleri ayarlamak icin Baglatma, durdurma, referans alt menisund kullanin.

Asagidaki tablo Baglatma, durdurma, referans menisundeki kullanilabilir ayar
6geleri hakkinda ayrintili bilgiler saglar.

Menii 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Referans kaynagi Uzaktan kontrol (EXT1) etkinken surticinin 28.11 Ext1 frekans ref1
referansini nereden aldigini ayarlar. veya
22.11 Ext1 hiz ref1
12.19 Al1 min'de
6lgeklendirilen Al1
Segilen referansa Girige beslenen gerilim veya akim slrlctnin 12.20 Al1 maks'da
bagh olarak kullanabilecegi bir degere (6rn. referans) Slgeklendirilen Al1
referansla ilgili dénustaralur.
ayarlar (6rn. Al
olgeklendirme, Al2
olceklendirme, Motor
potansiyometresi
ayarlar).
Start/stop/y6n Uzaktan kontrol (EXT1) etkinken suricunuln start, (20.07 Ext1 komutlari
kaynagi: stop ve yon (opsiyonel) komutlarini nereden
aldigini ayarlar.
ikincil kontrol ikincil uzaktan kontrol konumu EXT2 ayarlari. Bu  |19.71 Ext1/Ext2 segimi
konumu ayarlar EXT2 igin referans kaynagl, start, stop, yén |28.15 Ext2 frekans ref1
ve komut kaynaklarini igerir. ;‘?’138 Ext2 hiz ref1
Varsayilan olarak, EXT2 Kapali durumuna 12.17 Al1 min
ayarlanmistir. 12.18 Al1 maks
12.27 Al2 min
12.28 Al2 maks
20.06 Ext2 komutlari
20.08 Ext2 in1 kaynagi
20.09 Ext2 in2 kaynagi
20.10 Ext2 in3 kaynagi
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Meni 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Sabit hizlar / Bu ayarlar, sabit bir degeri referans olarak 28.21 Sabit frekans

Sabit frekanslar

kullanmak igindir. Varsayilan olarak, bu Agik
durumuna ayarlanmistir. Daha fazla bilgi igin, bkz.
bolim Sabit hizlar/frekanslar, sayfa 120.

fonksiyonu veya
22.21 Sabit hiz
fonksiyonu

28.26 Sabit frekans 1
28.27 Sabit frekans 2
28.28 Sabit frekans 3
22.26 Sabit hiz 1
22.27 Sabit hiz 2
22.28 Sabit hiz 3

Joglama

Bu ayarlar, 6nceden tanimlanan hiz ve
hizlanmal/yavaslama rampalarini kullanarak
motoru kisa sureli galistirmak icin dijital bir girigi
kullanmanizi saglar. Varsayilan olarak, joglama
devre disidir ve yalnizca Vektor kontrol modunda
kullanilabilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim
Joglama, sayfa 147.

20.25 Joglama izni
22.42 Joglama 1 ref
22.43 Joglama 2 ref

23.20 Joglama hiz
zamani

23.21 Joglama yavs!
zamani

Calistirma izinleri

Belli bir dijital giris disukken siricinin
galismasini veya start etmesini 6nlemeye yonelik
ayarlar.

20.12 Galisma izni 1
kaynagdi

20.11 Caligsma izni stop
modu

20.19 Start etkinlestirme
komutu

20.22 Dénddrme izni
21.05 Acil stop kaynagdi
21.04 Acil stop modu
23.23 Acil stop sliresi
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Rampalar
Lokal$ ™ ACS480 0.0 Hz
Rampalar
Hizlanma zamani:
Yavaslama zamani 20000 s
Frequency scaling for ram...; 50.00 Hz
sekil zamant: 0100 s
Durdurma modu: Kendiliginden
Geri 12:09 Diizenle

Hizlanma ve yavaglama ayarlarini yapmak igin Rampalar alt menusun kullanin.

Not: Rampalari ayarlamak igin, ayrica 46.01 Hiz 6lgeklendirme parametresini (hiz
kontrol modunda) veya 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresini (frekans kontrol
modunda) belirtmelisiniz.

Asagidaki tablo Rampalar menustindeki kullanilabilir ayar 6geleri hakkinda ayrintili

bilgiler saglar.

Menii 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Hizlanma stiresi:

Bu siire, varsayilan rampalari (grup 1) kullanirken
durma noktasi ile “Glgeklendirme hizi” arasindaki
zamandir.

23.12 Hizlanma siiresi 1
28.72 Frek hizlanma
sdresi 1

Yavaslama siresi:

Bu slre, varsayilan rampalari (grup 1) kullanirken
durma noktasi ile “6lgeklendirme hizi” arasindaki
zamandir.

23.13 Yavaslama stiresi

-

28.73 Frek yavaslama
stiresi 1

rampa grubu kullanilir.

Bu segenek etkinlestirimemisse, asagidaki
secenegin kullanilamayacagini unutmayin.

Rampalar igin Hizlanma rampasi hizi igin maksimum hiz/frekans [46.02 Frekans

frekans degeri ve yavaslama rampasi hizi igin ilk degerdir. |9/¢eklendirme

Olgeklendirme: Her iki rampa ayari igin gegerlidir.

Sekil siresi: Varsayilan rampalarin (grup 1) seklini ayarlar. 23.32 Sekil siresi 1
28.82 Sekil siiresi 1

Stop modu: Sirtictunin motoru nasil durduracagini ayarlar. 21.03 Stop modu

iki rampa grubu ikinci bir hizlanma/yavaslama rampasi grubu

kullanir kullanimini ayarlar. Segili degilse, yalnizca bir

Rampa grup 2'yi
etkinlestirme:

Rampa gruplarini degistirmek igin ya:

« dijital bir giris kullanilir (dusik = grup 1; yiuksek =
grup 2) yada

+ belli bir frekansin/hizin tizerinde grup 2'ye
otomatik olarak geger.

23.11 Rampa grubu
segimi

28.71 Frek ramp grubu
se¢imi

Hizlanma siiresi 2:

Rampa grup 2'yi kullanirken durma noktasi ile
“6lceklendirme hizi” arasindaki zamani ayarlar.

23.14 Hizlanma stiresi 2
28.74 Frek hizlanma
stiresi 2
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Meni 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Yavaslama suresi 2:

Rampa grup 2'yi kullanirken durma noktasi ile
“6lceklendirme hizi” arasindaki zamani ayarlar.

23.15 Yavaglama siiresi
2
28.75 Frek yavaglama
siresi 2

Sekil suresi 2:

Grup 2'deki rampalarin seklini ayarlar.

23.33 Sekil stiresi 2
28.83 Sekil stiresi 2

Limitler
Lokal¢ ™ ACS480 0.0 Hz
Limitler
Minimum fre : 50.00 Hz
Maksimum frekans: 50.00 Hz
Maksimum akim: 324 4
Geri 20:36 Diizenle

izin verilen galisma araligini ayarlamak igin Limitler alt meniisiinii kullanin. Bu
fonksiyonun amaci motoru, bagli olan donanimi ve mekanizmalari korumaktir.

Sdrlcl, hangi referans degerini alirsa alsin bu limitler icinde kalr.

Not: Rampalari ayarlamak igin, ayrica 46.01 Hiz élgeklendirme parametresini (hiz
kontrol modunda) veya 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresini (frekans kontrol
modunda) belirtmelisiniz; bu limit parametrelerinin rampaya etkisi yoktur.

Asagidaki tablo Limitler menustndeki kullanilabilir ayar 6deleri hakkinda ayrintili

bilgiler saglar.

Menii 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Minimum frekans

Minimum galisma frekansini ayarlar. Yalnizca
skaler kontrolu etkiler.

30.13 Minimum frekans

Maksimum frekans

Maksimum galisma frekansini ayarlar. Yalnizca
skaler kontrolii etkiler.

30.14 Maksimum
frekans

Minimum hiz

Minimum galisma hizini ayarlar. Yalnizca vektor
kontrolii etkiler.

30.11 Minimum hiz

Maksimum hiz

Maksimum ¢aligsma hizini ayarlar. Yalnizca vektor
kontrolu etkiler.

30.12 Maksimum hiz

Minimum moment

Minimum galisma momentini ayarlar. Yalnizca
vektor kontroll etkiler.

30.19 Minimum moment

Maksimum moment

Maksimum ¢alisma momentini ayarlar. Yalnizca
vektor kontroli etkiler.

30.20 Maksimum
moment 1

Maksimum akim

Maksimum ¢ikis akimini ayarlar.

30.17 Maksimum akim
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PID
Lokal® ™ AC=480 S0.0Hz
PID
PID kontraller: Frekans
PID cikisi: 0.00 % w
Birim: PID unir 1
Sapma: DODPID unic T w

Avyar noktasn:

0.00 PID unit T w

Geri

0623 Diizenle

PID alt menUlsu, strtctnin rdle ¢ikislar Gzerinden birden fazla pompayi veya fani
kontrol etmek igin proses PID kontrol cihazi ayarlari ve gercek degerleri igerir.

Asagidaki tablo PID mendsindeki kullanilabilir ayar 6deleri hakkinda ayrintil bilgiler

saglar.

Menii 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre

PID kontrolleri: PID gikisinin ne igin kullanilacagini ayarlar: 40.07 Proses PID

+ Secilmedi: PID kullaniimiyor.

bagh olarak Hiz referansi): Uzaktan kontrol
(EXT1) etkinken PID g¢ikisini frekans (hiz)
referansi olarak kullanir.

» Frekans referansi (veya motor kontrol moduna

calisma modu

gevirir.

PID gikisi: Proses PID gikigini gorintiiler veya araligini 40.01 Proses PID ¢ikisi
ayarlar. gergek
40.36 Ayar 1 ¢ikisi min
40.37 Ayar 1 ¢ikisi maks
Birim: PID musteri birimi. Birim olarak gosterilen metni
ayar noktasi, geri bildirim ve sapma icin ayarlar.
Sapma: Proses PID sapmasini goriintiiler veya tersine 40.04 Proses PID

sapmasi gercek
40.31 Ayar 1 sapma
cevirme

Ayar noktasi:

Proses PID ayar noktasini (6rn. hedef proses
degeri) goruntiler veya konfiglre eder.

Harici bir ayar noktasi kaynagi yerine (veya ek
olarak) sabit ayar noktasi degeri de
kullanabilirsiniz. Sabit bir ayar noktasi etkin

oldugunda, normal ayar noktasini gegersiz kilar.

40.03 Proses PID ayar
noktasi gercek

40.16 Ayar 1 ayar
noktasi 1 kaynagi

Geri bildirim:

Proses PID geri bildirimini (6rn. hedef proses
degeri) goéruntiler veya konfiglre eder.

40.02 Proses PID
geribildirimi gergek
40.08 Ayar 1 geribildirim
1 kaynagi

40.11 Ayar 1 geribildirim
filtre siiresi
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Meni 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Ayarlama Ayarlama alt menusi kazang, integral sliresi ve  [40.32 Ayar 1 kazang
trev stresi igin ayarlari igerir. 40.33 Ayar 1

1. Motoru start etmenin ve gergek prosesi
galistirmanin givenli oldugundan emin olun.

2. Uzaktan kontrolde motoru start edin.

3. Ayar noktasini ufak bir miktar degistirin.
4. Geri bildirimin nasil tepki verdigini izleyin.
5. Kazancl/integrali/tirevi ayarlayin.

6. Geri bildirim istenen sekilde tepki verene dek 3-5
adimlarini tekrarlayin.

entegrasyon sdresi
40.34 Ayar 1 tirev
stiresi

40.35 Ayar 1 tiirev filtre
stiresi

Uyku fonksiyonu

Uyku fonksiyonu, duslik talepte motoru durdurarak
enerji tasarrufu saglamakta kullanilabilir.
Varsayilan olarak, uyku fonksiyonu devre digidir.
Etkinlestirildiginde, talep dusik oldugu zaman
motor otomatik olarak durur ve sapma ¢ok
blyuduginde tekrar galismaya baslar. Bu, motoru
dusuk hizlarda dondurmek faydasiz oldugunda
enerji tasarrufu saglar.

Bkz. bélum Proses PID kontrolii igin uyku ve ek
stire fonksiyonlari, sayfa 127.

40.43 Ayar 1 uyku
diizeyi

40.44 Ayar 1 uyku
gecikmesi

40.45 Ayar 1 uyku
uzatma zamani
40.46 Ayar 1 uyku
uzatma adimi

40.47 Ayar 1 uyanma
sapmasi

40.48 Ayar 1 uyanma
gecikmesi
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Pompa ve fan kontrolii

Lokalg

(™ ACES480

+0.0Hz

Pompa ve fan kontrolii

PFC modu:

PFC 1/0 dgesini yapilandir -
PFC kontroling yapilandic -
Es yaslandirmay yaplandir - Secil. »
Geri 12:58 Diizenle

Pompa ve fan kontrolii alt meniisi Pompa ve fan kontrol lojigi ayarlarini igerir.
Pompa ve fan kontroll sadece harici kontrol konumu EXT2'de desteklenir.

Asagidaki tablo Pompa ve fan kontrolii menlsuindeki kullanilabilir ayar 6geleri
hakkinda ayrintili bilgiler icerir.

sayfa 129.
PFC veya SPFC kontrollini seger.

Menii 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre

PFC modu: Bkz. bélim Pompa ve fan kontrolii (PFC), 76.21 Coklu pompa
yapilandirmasi

PFC G/C yapilandir

PFC/SPFC G/C yapilandirir.

* RO’lar

* g kilitler

« G/C yapilandirmasini kontrol edin (Bkz G/C
menlisii sayfa 64.)

76.25 Motor sayisi
76.27 Izin verilen maks
motor sayisi

76.59 PFC kontaktér
gecikmesi

10.24 RO1 kaynagi
10.27 RO2 kaynagi
10.30 RO3 kaynagi
76.81 PFC 1 kilidi
76.82 PFC 2 kilidi
76.83 PFC 3 kilidi
76.84 PFC 4 kilidi
76.85 PFC 5 kilidi
76.86 PFC 6 kilidi

PFC kontrolinu
yapilandir

PFC/SPFC kontrolinu yapilandirir.

76.30 Start noktasi 1
76.31 Start noktasi 2
76.32 Start noktasi 3
76.33 Start noktas! 4
76.34 Start noktasi 5
76.41 Stop noktasi 1
76.42 Stop noktasi 2
76.43 Stop noktasi 3
76.44 Stop noktasi 4
76.45 Stop noktasi 5
76.55 Start gecikmesi
76.56 Durma gecikme

Otomatik
Degistirmeyi
yapilandir

Otomatik Degistirmeyi yapilandirir

76.70 PFC otomatik
degisim

76.71 PFC otomatik
degisim araligi

76.72 Maks yaslanma
dengesizligi

76.73 Oto degisim seviyesi.
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Haberlesme
Lokalg (UACSAE0 300 dev/dak| |Lokald ™ ACS480 =00 dev/dak
Endiistriyel aij 5|stem| _— Endustrlyel ag SIStEITII —_—
Endistrivel ad sis secimi z i
ecilmedi £ db

iletigim ayan > iletisim ayar -
sorici kontrol ayan 3 sorici kontrol ayan -
Master dan allnan verller > Master dan allnan verller -
Gerl '|3 42 Diizenle Gerl 13 41 Diizenle

Surucuyu haberlesme ile kullanmak igin Haberlesme alt menlsindeki ayarlari
kullanin.

+ CANopen
+ ControlNet
+ DeviceNet™

» Ethernet POWERLINK

» EtherCAT

« Ethernet/IP™

* Modbus RTU

* Modbus (TCP)

+ PROFIBUS DP

+ PROFINET IO

Haberlesme ile ilgili tim ayarlari parametreler (parametre gruplari 50 Haberlesme
adaptérii (FBA), 51 FBA A ayarlari, 52 FBA A veri girisi, 53 FBA A veri ¢ikigl,

58 Dahili haberlesme) aracihgiyla da yapilandirabilirsiniz, ancak Haberlegme alt
menusunidn amaci protokol konfiglirasyonlarini kolaylastirmaktir.

Sadece Modbus RTU'nun G/ modiline gémdili oldugunu ve diger haberlesme
modiillerinin opsiyonel adaptérler olduklarini unutmayin. Opsiyonel modiiller igin,
gereken protokollerde asagdidaki adaptdrler gereklidir:

» CANopen: FCAN-01

» ControlNet: FCNA-01

« DeviceNet™: FDNA-01

« Ethernet POWERLINK: FEPL-02
« EtherCAT: FECA-01

« Ethernet/IP™: FENA-21

+ Modbus/TCP: FMBT-21, FENA-21
- PROFIBUS DP: FPBA-01

« PROFINET IO: FENA-21
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Asagidaki tablo Haberlesme menustindeki kullanilabilir ayar 6geleri hakkinda
ayrintil bilgiler saglar. Bazi 6delerin yalnizca haberlesme etkinlestirildiginde aktif
oldugunu unutmayin.

Menii 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Haberlesme segimi

Siruclyu bir haberlesme ile kullanmak
istiyorsaniz bunu segin.

51.01 FBA A tiirti
58.01 Protokol etkinlestir

iletisim ayari

Sirtcl ile haberlesme master'i arasindaki
iletisimi ayarlamak i¢in bu ayarlari tanimlayin ve
sonra Haberlegme modiiliine ayarlari uygula
Ogesini segin.

51 FBA A ayarlar

51.01 FBA A tiirti

51.02 FBA A Par2

51.27 FBA A par yenile
51.31 D2FBA A iletisim
durumu

50.13 FBA A kontrol word'ii
50.16 FBA A durum word'ii
58 Dahili haberlesme
58.01 Protokol etkinlestir
58.03 Nod adresi

58.04 Haberlesme hizi
58.05 Parite

58.25 Kontrol profili

Sdrlcu kontrol ayari

Bir haberlesme master'in bu surticlyu nasil
kontrol edebilecegini ve haberlesme iletigimi
basarisiz olursa suriiciinin nasil tepki
verecegini ayarlar.

20.01 Ext1 komutlar

19.11 Ext1/Ext2 segimi
22.11 Ext1 hiz ref1

28.11 Ext1 frekans ref1
22.41 Gdvenli hiz ref
28.41 Giivenli frekans ref
50.03 FBA A iletisim kaybi
zmn asimi

46.01 Hiz dlgeklendirme
46.02 Frekans
6lgeklendirme

23.12 Hizlanma siiresi 1
23.13 Yavaslama stiresi 1
28.72 Frek hizlanma stiresi
1
28.73 Frek yavaglama
stiresi 1

51.27 FBA A par yenile
58.14 lletisim kaybi eylemi
58.15 lletisim kaybi modu
58.16 lletisim kaybi siresi

Master'dan alinan
veri

Sirtcinun haberlesme modulinun,
haberlesme master'indan (PLC) ne almayi
bekledigini ayarlar. Bu ayarlari degistirdikten
sonra Haberlesme modiiliine ayarlari uygula
6gesini segin.

50.13 FBA A kontrol word'ii
53 FBA A veri ¢ikisi

51.27 FBA A par yenile
58.18 EFB kontrol word'ii.
03.09 EFB referansi 1

Master'a veri gdénder

Sirlictnin haberlesme modulinin,
haberlesme master'a (PLC) ne gonderdigini
ayarlar. Bu ayarlari degistirdikten sonra
Haberlesme modiiliine ayarlari uygula
Ogesini segin.

50.16 FBA A durum word'li
52 FBA A veri girisi

51.27 FBA A par yenile
58.19 EFB durum word'li
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Meni 6gesi Aciklama Karsilik gelen

parametre
Haberlesme Degistirilen ayarlari haberlesme modiiline 51.27 FBA A par yenile
modiiliine ayarlari  |uygular. 58.06 lletisim kontroldi
uygula

Gelismis fonksiyonlar

Lokal< (™ ACS480 0.0 Hz
Geligmis fonksiyonlar
Harici ar

O Hatalari manuel alarak sifirla

Hatalan otomatk olarak sififlakapali e
Curma korumas Kapali»

Geri 1410

Sec

Geligmis fonksiyonlar alt menUsi hatalari G/C Uzerinden tetikleme veya resetleme,
sinyal denetimi, strticiiyd zamana bagl fonksiyonlarla kullanma ya da ¢esitli tam ayar

gruplar arasinda gecis yapma gibi gelismis fonksiyonlar icin ayarlari igerir.

Asagidaki tablo Gelismis fonksiyonlar meniistindeki kullanilabilir ayar 6geleri
hakkinda ayrintili bilgi saglar.

Meni 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Harici olaylar Dijital giris araciligiyla tetikleyebileceginiz 6zel |31.01 Harici olay 1 kaynagi

hatalari veya uyarilari tanimlamanizi saglar. Bu
mesaijlarin metinleri 6zellestirilebilir.

31.02 Harici olay 1 tiiri
31.03 Harici olay 2 kaynagi
31.04 Harici olay 2 tiirii
31.05 Harici olay 3 kaynagi
31.06 Harici olay 3 tiirii

Ek hata sifirlama

Etkin bir hatay1 G/C araciligiyla
resetleyebilirsiniz: segili giristeki ylkselen pals
resetleme anlamina gelir.

Hatalari manuel olarak resetle secgilmemis
olsa bile bir hata haberlesmeden resetlenebilir.

31.11 Hata reset segimi

Tus takimindan
sifirla ve...

Hatalari manuel olarak nereden resetlemek
istediginizi tanimlayin. Bu alt meninun
yalnizca hatalari manuel olarak resetlemeyi
sectiyseniz etkin oldugunu unutmayin.

31.11 Hata reset segimi

Hatalari otomatik
resetle

Hatalari otomatik olarak resetler. Daha fazla
bilgi icin, bkz. bélim Otomatik hata
resetlemeleri, sayfa 165.

31.12 Otomatik resetleme
segimi

31.14 Hata sayisi

31.15 Toplam deneme
zamani

31.16 Gecikme zamani
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Menii 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Denetim Denetleme igin Ug¢ sinyal secebilirsiniz. Sinyal, |32.01 Denetim durumu

oénceden tanimlanan limitlerin digindaysa bir
hata veya uyari olusturulur. Tam ayarlar igin,
bkz. Grup 32 Denetim, sayfa 289.

32.05 Denetim 1 fonksiyonu
32.06 Denetim 1 eylemi
32.07 Denetim 1 sinyali
32.09 Denetim 1 diisiik
32.10 Denetim 1 yliksek
32.11 Denetim 1 histerezis

32.25 Denetim 3 fonksiyonu
32.26 Denetim 3 eylemi
32.27 Denetim 3 sinyali
32.29 Denetim 3 dislik
32.30 Denetim 3 yiiksek
32.31 Denetim 3 histerezis

Sikigma korumasi

Sdrlcu bir motor sikismasini tespit edip

otomatik olarak hata verebilir veya bir uyari

mesaji gésterebilir.

Sikigma durumu:

+ akim ylksek oldugunda (belli motor nominal
akim yuzdesinin Uzerinde) ve

+ cikis frekansi (skaler kontrol) veya motor hizi
(vektér kontroll) belli bir limitin altindaysa ve

« yukaridaki kosullar belli bir minimum sure
icin dogru ise tespit edilir.

31.24 Sikisma fonksiyonu
31.25 Sikisma akim limiti
31.26 Sikisma hiz limiti
31.27 Sikisma frekans limiti
31.28 Sikisma zamani

Zamanlamal
fonksiyonlar

Siricuyl zamanlamali fonksiyonlarla
kullanmayi saglar. Tam ayarlar igin, bkz. grup
34 Zamanlamali fonksiyonlar, sayfa 296.

34.100 Zamanlamali
fonksiyon 1

34.101 Zamanlamali
fonksiyon 2

34.102 Zamanlamali
fonksiyon 3

34.11 Zamanlayici 1
konfigtirasyonu

34.12 Zamanlayici 1 start
zamani

34.13 Zamanlayici 1 sliresi

34.44 Zamanlayicr 12
konfiglirasyonu

34.45 Zamanlayici 12 start
zamani

34.46 Zamanlayici 12 siiresi
34.111 Yiikseltme zamani
etkinlestirme kaynagi
34.112 Yiikseltme zamani
stresi

Kullanici ayar
gruplari

Bu alt mendi, kolay degistirme igin birden fazla
ayar grubu kaydetmenizi saglar. Kullanici ayar
gruplari hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz.
Kullanici parametre gruplari sayfa 170.

96.11 Kullanici grubu
kaydi/yiikleme

96.10 Kullanici grubu
durumu

96.12 Kullanici grubu G/C
modu in1

96.13 Kullanici grubu G/G
modu in2
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Saat, boélge ve ekran
Lokalg> ™ ACS480 $0.0Hz

Saat, bilge, ekran

Tarih ve saat 3
Birimler 3
Saraci adi ALS480
Hata girintilemedeki iletisim hilgiler
Geri 1411 Sec

Saat, bolge ve ekran alt menusu dil, saat ile tarih, ekran (parlaklik gibi) ayarlarini ve
bilgilerin ekranda nasil géruntilendigini degistirmek icin ayarlari igerir.

Asagidaki tablo Baglatma, durdurma, referans menustndeki kullanilabilir ayar
Ogeleri hakkinda ayrintil bilgiler saglar.

Menii 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Dil Kontrol paneli ekraninda kullanilan dili degistirir. Dil |96.07 Dil

surucuden ylklendigi icin bunun biraz zaman
alacagini unutmayin.

Tarih ve saat Tarih ile saati ve formatlarini ayarlayin.

Birimler Gug, sicaklik ve moment icin kullanilan birimleri
segin.

Sirtci adi: Bu ayarda tanimlanan strtict adi, strucliyu

kullanirken ekranin Ustundeki durum gubugunda
gosterilir. Kontrol paneline birden fazla siriict
baglanmissa, suricl adlar her bir strtclyt
tanimlamay! kolaylastirir. Bu sirtcu igin
olusturdugunuz herhangi bir yedeklemeyi de tanimlar.

Hata goriniiminde |[Herhangi bir hata sirasinda gdsterilen sabit bir
iletisim bilgileri metni (6rnegin, bir hata durumunda kiminle irtibata
gecilecegi) tanimlayin.

Bir hata olusursa, bu bilgi panel ekraninda (hataya
6zgu bilgilere ek olarak) goérindar.

Ekran ayarlar Parlakligi, kontrasti ve ekran eneriji tasarrufu
gecikmesini veya siyah ile beyazi ters gcevirmeyi
ayarlar.

Liste olarak goster  |Asagidakilerin nimerik kimliklerini gizle veya géster:
» parametreler ve gruplar

» segenek liste 6geleri

* bitler

» Secenekler > Siiriicii se¢ > Engelleme acilir
penceresini goster

Ogesindeki cihazlar |Engellemeler (6rnegin, sirlciyl baslatmayi
denediginizde ve 6nlendiginde) hakkindaki bilgileri
gbsteren acilir pencereleri etkinlestirir veya devre
digi birakir.




62 Kontrol panelinde ayarlar, G/C ve teghis

Varsayilanlara resetle

Lokal¢

(™ ACS480

=0.0 Hz

Varsayilanlara geri din

Geri

1415

Sec

Varsayilanlara resetle alt menisu, parametreleri ve diger ayarlari resetlemenizi

saglar.

Menii 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Arizay! ve olay
gunliklerini sifirla

Sirtcinin hata ve olay gunliklerindeki tim
olaylari siler.

96.51 Sil arizasi ve olay
glinliiga

Ana sayfa
gorinimdina sifirla

Kullanimdaki kontrol makrosu tarafindan
tanimlanan varsayilan parametrelerin degerlerini
gostermek igin Ana sayfa gérinim dizenini geri
yukler.

96.06 Parametre geri
ylikleme, Ana sayfa
gOrinimind sifirla
segimi

HW olmayan
parametreleri sifirla

Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerleri
varsayilan degerlere geri ylkler:

* motor verileri ve ID run sonuglari
* G/C genigletme moduli ayarlari

 Ozellestirilmis uyarilarla hatalar ve suricu adi
gibi son kullanici metinleri

« kontrol paneli/PC iletisimi ayarlar

« haberlesme adaptéru ayarlari

« kontrol makrosu segimi ve parametre
varsayilanlari

» parametre 95.01 Besleme gerilimi

* 95.20 HW secgenekleri word'li 1 ve 95.21 HW
secenekleri word'li 2 parametreleriyle uygulanan
farklilastirlmis varsayilanlar

« kullanici kilidi yapilandirma parametreleri
96.100...96.102.

96.06 Parametre geri
ylikleme, Varsayilanlari
geri yiikle segimi

Tam haberlesme
ayarlarini sifirla

Haberlesme ve haberlesme ile ilgili tim ayarlari
varsayilan degerlerine geri yikler.

Not: Haberlesme, kontrol paneli ve PC araci
haberlesmesi geri yukleme sirasinda kesintiye
ugradi.

96.06 Parametre geri
ylikleme, Tim
haberlesme ayarlarini
sifirla segimi

Motor verilerini ve ID
run sonuglarini sifirla

TUm motor nominal degerlerini ve motor ID run
sonuglarini varsayilan degerlere geri yukler.

96.06 Parametre geri
ylikleme, Motor verilerini

sifirla segimi
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Meni 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Tam parametreleri
sifirla

Asagidakiler harig, tim duzenlenebilir degerleri

varsayllan deg@erlere geri yukler:

» Ozellestiriimis uyarilarla hatalar (harici hatalar ve
degistirilmis hatalar) ve slriici adi gibi son
kullanici metinleri

« kontrol paneli/PC iletigimi

« ayarlari kontrol makrosu secimi ve parametre
varsayllanlari

* 95.01 Besleme gerilimi parametresi

* 95.20 HW segenekleri word'ii 1 ve 95.21 HW
secenekleri word'li 2 parametreleriyle uygulanan
farklilagtinlmis varsayilanlar

« kullanici kilidi yapilandirma parametreleri
96.100...96.102

* 49 Panel port iletisimi grubu parametreleri.

96.06 Parametre geri
ylikleme, Hepsini sil
segimi

Son kullanici
metinlerini sifirla

Sdiricu adi, iletisim bilgileri, 6zellestiriimis hata ve
uyari metinleri, PID birimi ve para birimi de dahil
tum son kullanici metinleri icin varsayilan degerleri
geri yukler.

96.06 Parametre geri
yiikleme, Son kullanici
metinlerini sifirla segimi

Tumunu fabrika
varsaylilanlarina
sifirla

95.20 HW segenekleri word'l 1 ve bu parametre ile

tamamlanan farklilastirlmis varsayilanlar harig,

* 95.20 HW segenekleri word'ii 1 ve 95.21 HW
secenekleri word'li 2 parametreleri tarafindan
uygulanan farkhlastiriimis varsayilanlar.

96.06 Parametre geri
ylikleme, Fabrika
varsayilanlarina sifirla
segimi
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G/C meniisu

Lokal @ ™ ACS480 200 Hz
G/C

Diz: 4 Yon dedistirme »
0i3: 0 Bircok yarde kullanlir »
D40 Bircok yerde kullanlir »
050 Rampa ayan 2've gec »
Geri 21:.07 Sec

Ana goriinimden G/G menustine gitmek i¢in, Menti - G/G 6Jesini segin.

Gergek G/C kablo baglantilarinin kontrol programindaki G/C kullanimina uydugundan
emin olmak igin, G/IG menlsunu kullanin. Asagidaki sorular yanitlar:

* Her bir giris ne igin kullanihyor?

* Her bir ¢ikisin anlami nedir?

G/C mendusinde, her bir satir agagidaki bilgileri saglar:

« Terminal adi ve numarasi

» Elektriksel durum

+ Sirlicinin mantiksal anlami

Her bir satir ayrica, menu 6gesi hakkinda daha fazla bilgi saglayan ve G/C
baglantilarinda degisiklik yapmaniza izin veren bir alt menu saglar.

Asagidaki tabloda G/G menusinde bulunan farkli alt menulerin iceridi hakkinda
ayrintili bilgiler saglanir.

Menii 6gesi Aciklama
DI1 Bu alt meni DI1'i giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
DI2 Bu alt meni DI2'yi giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
DI3 Bu alt meni DI3'u giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
Dl4 Bu alt meni DI4'U giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
DI5 Bu alt meni DI5'i giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler. Konektor,
dijital giris ya da frekans girisi olarak kullanilabilir.
DI6 Bu alt menu DI6'yi giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
Al1 Bu alt meni Al1'i giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
Al2 Bu alt menu Al2'yi giris olarak kullanan fonksiyonlari listeler.
RO1 Bu alt mend réle ¢ikisi 1'e hangi bilgilerin gittigini listeler.
RO2 Bu alt meni réle ¢ikisi 2'ye hangi bilgilerin gittigini listeler.
RO3 Bu alt menu réle ¢ikisi 3'e hangi bilgilerin gittigini listeler.
AO1 Bu alt meni AO1'e hangi bilgilerin gittigini listeler.
AO2 Bu alt meni AO2'ye hangi bilgilerin gittigini listeler.
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Teshis meniusiu

Lokal ¢

™ ACS480

+0.0 Hz

Teshisler

Lirnit durumnu

Hata ve olay gonlagi

na/durdurma

referans dzet »

[ 3

Geri 2108

Sec

Ana gorinimden Teshis menusune gitmek i¢in, Menii - Teshis 6gesini segin.

Teshis menisu size hatalar ve uyarilar gibi teghis bilgileri saglar ve olasi sorunlari

¢6zmenize yardimc
menuyu kullanin.

1 olur. Stirtict ayarinin dogru ¢alistiindan emin olmak igin

Asagidaki tabloda Teghis menlsinde bulunan farkli gériinimlerin icerigi hakkinda
ayrintili bilgiler saglanir.

Menii 6gesi

Aciklama

Basglatma, durdurma,
referans ozeti

Bu gértinim, sdriiciiniin mevcut durumda start ile stop komutlarini ve
referansi nereden aldigini goésterir. Gériinim gercek zamanli glincellenir.
Siricl beklendigi gibi start ve stop etmiyorsa veya istenmeyen hizda
galisiyorsa, kontroliin nereden geldigini bulmak i¢in bu gérinuma
kullanin.

Limit durumu

Bu gértinim, mevcut durumda galismayi etkileyen herhangi bir limiti
aciklar.

Sdricu istenmeyen hizda calisiyorsa, sinirlamalardan herhangi birinin
etkin olup olmadigini bulmak igin bu gorinimu kullanin.

Etkin hatalar

Bu gériiniim, mevcut durumda etkin olan hatalari gésterir ve bu hatalarin
nasil dizeltilip resetlenecedi hakkinda bilgi saglar.

Etkin uyarilar

Bu gérinum, mevcut durumda etkin olan uyarilari gésterir ve bu
uyarilarin nasil diizeltilecegi hakkinda bilgi saglar.

Etkin engellemeler

Bu goriinum, etkin start engellemelerini ve bunlarin nasil diizeltilecegini
gosterir.

Hata ve olay gunligu

Bu gérinum, slriicide meydana gelen hatalari, uyarilari ve diger olaylari
listeler.

Saklanan her bir hata igin, hata zamaninda saklanan hata kodunu,
zamani ve 05.80...05.88 parametrelerinin (gergek sinyaller ve durum
aciklamasi) deg@erlerini gérmek icin Ayrintilar'a basin

Haberlesme Bu gérinum, durum bilgileriyle sorun giderme i¢in haberlesmeye
goénderilen ve haberlesmeden alinan verileri saglar.
Yk profili Bu gértinim, yuk dagitimina (yani, her bir yik seviyesinde surlctnin

calisma zamaninin ne kadarinin harcanacagina) iligkin bilgileri ve tepe

yuk seviyelerini saglar.
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Sistem bilgileri menisii

Lokal¢ ™ ACS480 =50.0 Hz
Sistem bilgileri

Sirici

Kumanda paneli

OF code

Geri 1717 Sec

Ana goérinimden Sistem bilgileri menisine gitmek icin, Mentii - Sistem bilgileri
6gesini segin.
Sistem bilgileri menusu surtcl ve kontrol paneli hakkinda bilgileri géruntuler. Sorun

olmasi durumunda, strtctnin ABB servisi icin QR kodu Uretmesini isteyebilirsiniz.
Bdylece size daha iyi yardimci olabiliriz.

Asagidaki tabloda Sistem bilgileri menusuindeki farkli gériiniimler gésterilmektedir.

Menii 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre
Siruci Sdrict hakkinda asagidaki bilgiler gérintulenir:  |07.05 Yazilim sdirdmdi
07.07 Yiikleme paketi
Lokal$ ™ ACS480 +50.0 Hz siirdmii
Siiriicii
Panel ver yolu kimhgi: 1
Uriin adr: ACS480
Uriin tipi: ACS480
Ayt Yazihim strimi: ASOKA
w2.05.0.0
LP saramin AsDDA w2.05.00
Yordelklame siirimii 007 nnann
Geri 1717 |
Kontrol paneli Kontrol paneli hakkinda asagidaki bilgiler

goruntdlenir:

Lokal®> ™ ACS480 +50.0 Hz

Kumanda paneli —————

Uriin tipi: ALS-AP-S
H

Donamm sirimi:

Flash AT32/E
Aygr Yazilim s0rimi: GPAPS w570
Seri numaras: H71706555B
Uretim tarihi: 15.05.2017

Geri 1717
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Meni 6gesi Aciklama Karsilik gelen
parametre

QR kodu Suricd, strlctnidn tanimlanma verilerini, son
olaylar hakkinda bilgileri ve durum ile sayac
parametrelerinin degerlerini igeren bir QR kodu
(veya bir dizi QR kodu) Uretir. QR kodu, daha sonra
analiz i¢in QR kodunu ABB'ye génderen ABB
servis uygulamasi bulunan mobil bir cihazla
okunabilir.

=
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Enerji verimliligi menisu

Lokalg

(™ ACS480

+50.0 Hz

Enerji verimliligi

asarruf edilen enerji
45.07 Tasarruf edilen miktar

4510 Toplam tasaruf .
07.50 Gecerli saat kilsa
07.57 énceki saat kWsa

INEES
. 0.0 metrik tan
0.00 kiw'h
0.00 k'

Geri 717

Giriintiile

Ana gorinimden Enerji verimliligi menisune gitmek icin, Menii - Enerji verimliligi

6gesini segin.

Enerji verimliligi menusi enerji tasarrufu ve enerji tiketimi gibi enerji verimliligi
bilgileri saglar. Ayrica enerji hesaplama ayarlarini yapilandirabilirsiniz.

Asagidaki tabloda Enerji verimliligi menisinde gosterilen enerji verimliligi
degerlerinin yani sira yapilandirilabilir enerji hesaplama ayarlari listelenir.

Menii 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Enerji tasarrufu

Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh
cinsinden tasarruf edilen enerji.

45.04 Enerji tasarrufu

Para tasarrufu

Dogrudan motor baglantisina kiyasla karsilik gelen
para tasarrufu.

Yapilandirma alt menUsunde kullanmak istediginiz
para birimini tanimlayabilirsiniz.

45.07 Parasal tasarruf

Tasarruf edilen
toplam CO2

Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton
cinsinden CO2 emisyonlarinda azalma.

45.10 Tasarruf edilen
toplam CO2

Mevcut saat kWh

Mevcut saat enerji tiketimi Bu, bir takvim saatinin
degil, surticunln ¢alistigi son 60 dakikanin (strekli
olmak zorunda degil) enerjisidir.

01.50 Gegerli saat kWh

Onceki saat kWh

Onceki saat enerji tiikketimi 01.57 Onceki saat kWh
degeri, degerleri 60 dakika boyunca birikince
burada saklanir.

01.51 Onceki saat kWh

Gegerli gin kWh

Mevcut gun eneriji tiketimi. Bu, bir takvim guninun
degil, strGictinun galistigi son 24 saatin (sirekli
olmak zorunda degil) enerjisidir.

01.52 Gegerli giin kWh

Onceki giin kWh

Onceki giin enerji tiiketimi. 01.53 Onceki giin kWh
degeri, degerleri 24 saat boyunca birikince burada
saklanir.

01.53 Onceki giin kWh

Yapilandirma

Bu alt mentde enerji hesaplama ayarlarini
yapilandirabilirsiniz.
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Meni 6gesi

Aciklama

Karsilik gelen
parametre

Enerji optimize edici

Enerji optimizasyon fonksiyonunu
etkinlestirir/devre digi birakir. Fonksiyon, suricu
nominal yukin altinda calisirken toplam eneriji
tuketimini ve motor sesi dlizeyini azaltacak sekilde
motor akisini optimize eder. Toplam verim (motor
ve slrucl), yik momentine ve hizina bagli olarak
%1...20 arasinda arttirilabilir.

45.11 Enerji optimize
edici

Enerji tarifesi 1

Enerji tarifesi 1'i (enerji fiyati/kWh) tanimlar. 45.14
Tarife secimi parametresinin ayarina bagl olarak,
para tasarrufu hesaplanirken referans olarak bu
deger ya da 45.13 Enerji tarifesi 2 kullanilir.

45.12 Enerji tarifesi 1

Enerji tarifesi 1

Enerji tarifesi 2'yi (enerji fiyati/kWh) tanimlar.

45.13 Enerji tarifesi 2

Tarife segimi

Kullanilacak olan énceden tanimlanmig enerji
tarifesini seger (ya da bunu segen bir kaynak
tanimlar).

45.14 Tarife se¢imi

CO2 donustirme
faktoru

Tasarruf edilen enerjinin CO2 emisyonlarina
donustirilmesi igin bir faktor tanimlar (kg/kWh
veya tn/MWh).

45.18 CO2 dbniistiirme
faktérii

Gl¢ karsilastirma

Motor dogrudan baglandiginda ve uygulamayi
calistirirken cektigi gercek guc. Bu deger enerji
tasarruflari hesaplanirken referans olarak kullanilir.

45.19 Glg karsilastirma

Enerji hesaplamalari
resetleme

45.04 Enerji tasarrufu...45.10 Tasarruf edilen
toplam CO2 gibi tasarruf sayaci parametrelerini
resetler.

45.21 Enerji
hesaplamalari reset

Para birimi

Enerji hesaplamalarinda kullanmak istediginiz para
birimini tanimlar.
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Yedekler meniisii

Lokal® ™ ALS40 $00Hz| |Lokald ¥y ACE480 0.0 dev/dak
Yedeklemeler ACS480 1912200
Yedekleme olugtur
ACS480 (3) 16.12.2016 autoba... » %A Tam parametrelen geri yikle
ACS480 19.12.2016 - Farametre geri yikleme grubu..  »
ACS480 (2)19.12.2016 3 Kullamer gruplanni seg
Uriin data dgelerini sec
Geri 14:02 Sec Geri 0g:32 Hay

Ana goérinimden Yedekler menusiine gitmek igin, Menii - Yedekler 6desini segin.

Yedekler ve geri yiiklemeler icin bkz. bolim Yedekleme ve geri yiikleme, sayfa 169.
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Kontrol makrolari

Bu bolimiun igerigi
Bu bélimde uygulamalarin kullanim amaglari, galismasi ve varsayilan kontrol

baglantilari agiklanir. Bolimuin sonunda, tim makrolar i¢in ayni olmayan parametre
varsaylilan de@erlerini gésteren tablolar bulunur.

Genel

Kontrol makrolari, belli bir kontrol konfiglirasyonu igin uygun olan varsayilan
parametre degerleri grubudur. Kullanici, strtcuyu ¢alistirirken, genellikle en uygun
kontrol makrosunu baslangi¢ noktasi olarak secer ve ardindan ayarlari amacina
uyarlamak igin gerekli degdisiklikleri yapar. Bu sekilde, geleneksel sirtcu
programlama ydntemine kiyasla genellikle ok daha az sayida kullanici
diizenlemesine ihtiyag duyulur.

Not: Makrolarin gogu sadece G/C moduli takih oldugunda bulunan G/C'leri kullanir.
Kullanmiyorsaniz, ABB sinirli makrosunu segin veya parametreleri kullanarak G/C
varsayilan kullanimini degistirin.

Kontrol makrolari Birincil ayarlar menisiinde Menii - Birincil ayarlar - Makro
0gesiyle veya 96.04 Makro se¢imi parametresiyle (sayfa 379) segilebilir.
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Not: iki siirimii bulunan ABB standardi hari¢
tim makrolar skaler kontrol igin yapilmistir.
Vektor kontroll, kullanmak istiyorsaniz
asagidakileri yapin:

* Makroyu segcin.

* Motorun nominal degerlerini kontrol edin:
Menii - Birincil ayarlar - Motor - Nominal
degerler.

* Motor kontrol modunu vektdre degistirin:

M Kimlik calistr

Motor limitlerini kontr... W]

Bu motor limitlert vektdr kontroli icin
gecerlidir. Gerekirse degerleri
ayarlayin:

Minirmum hiz -1500.00 dev dak »

Maksimum hiz 1500.00 dew’d 3

[ ! s BN

Geri 08:31 ileri

Menii - Birincil ayarlar - Motor - Kontrol modu ve talimatlari uygulayin (sagdaki

sekle bakin).




ABB standart makrosu

Bu, hazir deger makrodur. Ug sabit frekansli genel amacli, 2 kablolu bir G/C
yapilandirmasi saglar. Bir sinyal motoru baslatip durdurmak igin, bagka bir sinyal de
yénu segmek igin kullanilir. ABB standart makrosu skaler kontrol kullanir, vektor
kontrol icin ABB standart (vektér) makrosunu kullanin (sayfa 75).

Bu makro sadece G/C modiili takili oldugunda bulunan G/C'leri kullanir.

ABB standart makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilar

Kontrol makrolari
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Referans gerilimi ve analog giriglerle gikiglar ;':r:“:'b‘l‘lz:eg,z':::
1...10 kohm 1 SCR_[Sinyal kablosu blendaji (ekran)
2 Al1 Cikig frekansi referansi: 0...10 V
3 AGND |Analog giris devresi ortak ucu
4 +10V__ |Referans gerilimi 10 V DC
5 Al2 Yapilandiriimadi
6 AGND | Analog giris devresi ortak ucu
7 AO1 Cikig frekansi: 0...20 mA
8 AO2 |Motor akimi: 0...20 mA
9 AGND | Analog cikis devresi ortak ucu
Maks. X2 ve X3 Yardimci gerilim gikisi ve programlanabilir DI'lar
500 ohm +24\V | Yardimei gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA X
DGND | Yardimci gerilim cikigi DI'lar igin ortaktir X
DCOM | Timd igin dijital giris ortak ucu X
DI1 Stop (0) / Start (1) X
DI2__|lleri (0) / Geri (1) X
DI3 | Sabit frekans segimi)
DI4  [Sabit frekans segimi”
DI5 |Rampa ayari 1 (0) / Rampa ayan 2 (1)
DI6 Yapilandiriimadi
X6, X7, X8 Role cikigi
RO1C Calismaya hazir X
S RO1A :; 250 VAC/30VDC X
EH RO1B | 2A X
RO2C Galisiyor
2 RO2A :l 250 VAC/30VDC
KII [ H RO2B 2A
RO3C Hata (-1)
S RO3A :; 250 VAC/30VDC
A H RO3B |— > 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili
A- haberlesme arabirimi (EFB), aracmg/yla
DGND |haberlesme kontrolii bdlumu, sayfa 461
_ TERM | Seri veri baglantisi sonlandirma anahtari
Giivenli moment kapatma
34 SGND_ | Gijvenli moment kapatma. Fabrika X
35 OUT _ |baglantisi. Striiciiniin baglamasi icin her iki X
4) E 36 IN1 devre kapatiimalidir. Bkz. striici donanim X
37 IN2 kilavuzunda Giivenli moment silme bolimu. X
X11 Yedek yardimci gerilim gikigi
Bir sonraki 42 +24 V| Yardimci gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA
sayfadaki notlara 43 DGND | Yardimci gerilim cikigi ortak ucu
bakin. 44 DCOM | Tumdi igin dijital giris ortak ucu
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)
Notlar:

1) Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - Sabit frekanslar
veya 28 Frekans referans zinciri parametre grubu.

DI3 DI4 Caligma/Parametre
0 0 Al1 Uzerinden frekans ayari
1 0 28.26 Sabit frekans 1
0 1 28.27 Sabit frekans 2
1 1 28.28 Sabit frekans 3

2) Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Rampalar veya 28 Frekans referans zinciri parametre
grubu.

DI5 |Rampa ayar1 |Parametreler

0 1 28.72 Frek hizlanma stiresi 1
28.73 Frek yavaglama stiresi 1
1 2 28.74 Frek hizlanma stliresi 2

28.75 Frek yavaglama siiresi 2

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

4) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.
5 Dijital sinyaller i¢in blendajli bukimli ¢ift kablo kullanin.
Girig sinyalleri

* Analog frekans referansi (Al1)
« Start/stop segimi (DI1)

+ lleri/geri (DI2)

+ Sabit frekans secimi (DI3, DI4)
* Rampa grubu secimi (DI5)

Cikis sinyalleri

* Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Rdle cikigl 1: Calismaya hazir

* Role ¢ikisi 2: Cahsiyor

* Role ¢ikisi 3: Hata (-1)
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ABB standart makrosu (vektor)

ABB standart (vektdr) makrosu vektor kontroli kullanir; bunun disinda ABB standart
makrosuyla benzerdir, i¢ sabit hiza sahip olan genel amagli 2 kablolu G/C

yapilandirmasi saglar. Bir sinyal motoru baslatip durdurmak igin, baska bir sinyal de
yénu segmek igin kullanihir. Makroyu etkinlestirmek igin, Birincil ayarlar mentisiinde
segin veya 96.04 Makro segimi parametresini ABB standart (vektér) olarak ayarlayin.

Bu makro sadece G/C modiili takili oldugunda bulunan G/C'leri kullanir.
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ABB standart (vektér) makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilari

1...10 kohm_

Referans gerilimi ve analog giriglerle ¢ikislar

Temel iinitede kul-
lanilabilen G/G'ler

SCR | Sinyal kablosu blendaji (ekran)
A1 |Gikis hizi referansi: 0...10 V!
AGND | Analog giris devresi ortak ucu
+10V__ | Referans gerilimi 10 V DC
Al2 Yapilandiriimadi
AGND | Analog giris devresi ortak ucu
AO1 Cikis frekansi: 0...20 mA
AO2 Motor akimi: 0...20 mA
AGND | Analog ¢ikis devresi ortak ucu
Yardimci gerilim ¢ikisi ve programlanabilir DI'lar
+24V | Yardimci gerilim gikigi +24 VDC, maks. 250 mA X
DGND | Yardimci gerilim cikisi DI'lar igin ortaktir X
DCOM | Tumdi igin dijital girig ortak ucu X
" DI1 Stop (0) / Start (1) X
" DI2 ileri (0) / Geri (1) X
" DI3  [Sabit hizseg 1"
— DI4  [Sabit hiz seg 27
e DI5 [Rampa 1(0)/Rampa 2 (1)
DI6 Yapilandiriimadi
ari
RO1C Galigmaya Hazir X
ﬂ 250 VAC /30 VDC X
— 2A X
Caligiyor
ﬂ 250 VAC/30VDC
- 2A
Hata (-1)
{| 250 VAC /30 VDC
RO3B 2A
EIA-485 Modbus RTU
29 B+ Dahili Modbus RTU (EIA-485), bkz. bélim
30 A- Dabhili haberlesme arabirimi (EFB)
31 DGND |araciligiyla haberlesme kontrolii, sayfa 461.
TERM | Seri veri baglantisi sonlandirma anahtar
X4 Giivenli moment kapatma
34 SGND | Guivenli moment kapatma iglevi. Fabrika X
2) 35 ouT baglantisi. Siriclnin baslamasi igin her iki X
E 36 IN1 devre kapatiimalidir. Bkz. suriici donanim X
37 IN2 kilavuzunda Giivenli moment kapatma islevi. X
X11 Yedek yardimci gerilim cikisi
42 +24 V| Yardimei gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA
LX) DGND | Yardimci gerilim kaynagi ortak ucu
44 DCOM | Tumdi igin dijital girig ortak ucu
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Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14...1,5 mm2

Sikma momentleri: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Dahili panelden referans.

1) Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - Sabit hizlar veya
22 Hiz referansi se¢imi parametre grubu.

Motor verileri gérinimunden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

DI3 |Dl4 |Caligma/Parametre

0 0 Al1 Gzerinden hiz ayari
1 0 22.26 Sabit hiz 1

0 1 22.27 Sabit hiz 2

1 1 22.28 Sabit hiz 3

2) Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Rampalar veya 23 Hiz referansi rampasi parametre
grubu.

DI5 |Rampa ayari |Parametreler

0 1 23.12 Hizlanma stiresi 1
23.13 Yavaglama stiresi 1
1 2 23.14 Hizlanma stiresi 2

23.15 Yavaslama siiresi 2

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin. Kablonun dig blendajini kontrol
kablolarinin topraklama rafindaki topraklama kelepgesinin altinda 360 derece
topraklayin.

4) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

5) Dijital sinyaller igin blendajli bikumlu ¢ift kablo kullanin.
Girig sinyalleri

* Analog hiz referansi (Al1)

+ Start/Stop sec¢imi (DI1)

« lleri (0) / Geri (1) (DI2)

+ Sabit hiz segimi (DI3, DI4)

* Rampa ayari 1 (0) / Rampa ayar 2 (1) segimi (DI5)
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Cikis sinyalleri

Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi
Analog ¢ikis AO2: Motor akimi
Roéle ¢ikisi 1: Calismaya hazir
Role ¢ikisi 2: Calisiyor

Role ¢ikisi 3: Hata (-1)
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ABB sinirh 2 kablolu makro
Bu makro sadece temel Unitede bulunan sinirli sayidaki G/C igin kullanilir.
Makroyu etkinlestirmek igin, Birincil ayarlar menisunde segin veya 96.04 Makro
secimi parametresini ABB limited 2 kablo olarak ayarlayin.
ABB sinirli 2 kablolu makro igin varsayilan kontrol baglantilar
X2, X3 Harici gerilim kaynagi ve programlanabilir dijital girigler
+24V Yardimci gerilim ¢ikisi +24 VDC, maks. 200 mA
DGND Yardimci gerilim cikigi DI'lar icin ortaktir
N DCOM Tamd icin dijital giris ortak ucu
—" DI1 Stop (0) / Start (1)
—" DI2 Hiz (1) / frekans secimi (2)
X6, X7, X8 Role cikiglan
P §81§ Role cikigi 1
7 -
2 —’Q'D— RO1B 1 Hata yok [Hata (-1)]
X4 Giivenli moment kapatma
34 SGND Guvenli moment kapatma islevi. Fabrika baglantisi.
35 ouT Siirlict sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa baglar.
1 E 36 IN1 Bkz. sirlicii donanim kilavuzunda Giivenli moment
37 IN2 kapatma iglevi.

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14...1,5 mm?

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
') Fabrikada jumper'larla baglanir.

2) Dijital sinyaller icin blendajli bikimlu ift kablo kullanin.

Girig sinyalleri

+ Start/ Stop (DI1)

* Cikis frekansi veya motor hizi referansi (DI2)

Cikig sinyalleri
* Rodle cikisi 1: Hata (-1)
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3 kablolu makro

Bu makro, siiriicii gegici butonlar ile kontrol edildiginde kullanilir. Ug sabit hiz saglar.
Makroyu etkinlestirmek igin, Birincil ayarlar menusunde secin veya 96.04 Makro
secimi parametresini 3 kablo olarak ayarlayin.

3 kablolu makro igin varsayilan kontrol baglantilar

Referans gerilimi ve analog girislerle cikiglar

Temel iinitede kul-
lanilabilen G/G'ler

1...10 kohm

SCR

Sinyal kablosu blendaji (ekran)

All

Harici hiz/frekans ref 1: 0... 10 V7

AGND

Analog giris devresi, ortak kullanim

+10V

Referans gerilimi 10 V. DC

Al2

Yapilandiriimadi

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

AO1

Cikis frekansi: 0...20 mA

AO2

Motor akimi: 0...20 mA

©oo~NOOGRWN=

AGND

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

g/loa()ks-h ve X3 Harici gerilim kaynagi ve programlanabilir dijital girigler
enm +24V | Yardimci gerilim kayna@i +24 VDC, maks. 250 mA X
DGND | Yardimci gerilim ¢ikigi DI'lar igin ortaktir. X
L DCOM |Tumdi icin dijital giris ortak ucu X
DI1__|Start (pals 4 ) X
DI2 | Durdur (darbe ¥ ) X
DI3 [lleri (0) / Geri (1)
" DI4  [Sabit hiz/frekans segimi?)
—" DI5 [ Sabit hiz/frekans segimi?)
5) " DI6  |Yapilandiriimadi
1
RO1C Calismaya hazir X
:x 250 VAC/30V DC X
— 2A X
Calisiyor
:L 250 VAC/30V DC
— 2A
Hata (-1)
:| 250 VAC/30VDC
RO3B 2A
EIA-485 Modbus RTU
B+ Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. bolim
A- Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
DGND | haberlesme kontrolii (sayfa 467).
_ TERM | Seri veri baglantisi sonlandirma anahtari
X4 Giivenli moment kapatma
34 SGND | Guvenli moment kapatma. Fabrika baglantisi. X
35 OUT | Suriicuniin baglamasi igin her iki devre X
4) E 36 IN1 kapatiimalidir. Bkz. siriicii donanim X
37 IN2 |kilavuzunda Giivenli moment silme bolima. X
X11 Yedek yardimci gerilim gikig!
42 +24 V| Yardimei gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA
Bir sonraki 43 DGND | Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
44 DCOM |Tumdi icin dijital giris ortak ucu

sayfadaki notlara

bakin.
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 (0,4 Ibf-ft)

Notlar:

1) Vektor kontroliintn secilmis olmasi halinde hiz referansi olarak Al1 kullanilir.
2)

Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma,
referans - Sabit frekanslar veya 28 Frekans referans zinciri parametre grubu.

Vektor kontrolde: Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans -
Sabit hizlar veya 22 Hiz referansi segimi parametre grubu.

DIi4 |DI5 Calisma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontroli
0 0 Al1 Uzerinden frekans ayari Al1 Gzerinden hiz ayari
1 0 28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
0 1 28.27 Sabit frekans 2 22.27 Sabit hiz 2
1 1 28.28 Sabit frekans 3 22.28 Sabit hiz 3

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepcgesinin altinda 360 derece topraklayin.

4) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

5) Dijital sinyaller igin blendajli bukumlu gift kablo kullanin.

Girig sinyalleri

» Analog hiz/frekans referansi (Al1)
 Start, pals (DI1)

» Stop, pals (DI2)

* Yon secimi (DI3)

» Sabit hiz/frekans segimi (DI4, DI5)

Cikisg sinyalleri

* Analog cikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Rodle cikisi 1: Calismaya hazir

* Role cikisi 2: Calisiyor

* Role cikisi 3: Hata (-1)
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Alternatif makro

Bu makro, bir sinyalin motoru ileri ydnde ve bir bagka sinyalin motoru geri ydnde
baslattigi bir G/C konfiglirasyonu saglar. Makroyu etkinlestirmek igin, Birincil ayarlar
menusinde segin veya 96.04 Makro se¢imi parametresini Alternatif olarak ayarlayin.

Alternatif makro igin varsayilan kontrol baglantilari

Temel iinitede kul-

Referans gerilimi ve analog giriglerle gikiglar lanilabilen G/G'ler

SCR | Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Al1 Harici hiz/frekans ref 1: 0...10 V
AGND |Analog giris devresi ortak ucu

+10V_ [Referans gerilimi 10 V DC

Al2  |Yapilandinimadi
AGND |[Analog giris devresi ortak ucu

AO1 | Cikis frekansi: 0...20 mA

AO2 |Motor akimi: 0...20 mA
AGND |Analog ¢ikis devresi ortak ucu
X3 Yardimci gerilim cikigi ve programlanabilir DI'lar
+24\/ | Yardimei gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA
DGND |Yardimci gerilim ¢ikisi DI'lar igin ortaktir
DCOM | Timu icin dijital giris ortak ucu

DI1 _[ileri start; DI1 = DI2 ise: stop

DI2 | Geri start

DI3 |Sabit hiz/frekans segimi’)

DI4 _|Sabit hiz/frekans segimi”

DI5 |Rampa ayari 1 (0) / Rampa ayari 2 (1)7

DI6 |Galigmaya izin verilir, O ise surlicinin
calismasina izin veriimez.
X6, X7, X8 Role cikisi
RO1C
bl RO1A
KH 1+ RO1B
RO2C
4 RO2A
<H_H RO2B
RO3C Hata (-1)

b RO3A 250 VAC/30VDC

—<H M RO3B [~ 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU

B+ _|Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili

A- haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
DGND | haberlesme kontrolii bolimi, sayfa 461.

_ TERIM |[Seri veri baglantisi bias direngleri anahtari
X4 Giivenli moment kapatma

34 SGND Glvenli moment kapatma. Fabrika baglantisi. Stri-
4 E 35 OUT | ciiniin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir.

1...10 kohm

CoOoNOORWN=

Maks.
500 ohm

XXX [X X

Calismaya hazir X
250 VAC/30VDC
2A X
Calisiyor

250 VAC/30VDC
2A

x

dldla

36 IN1 Sdructnin Donanim el kitabi'nda Giivenli moment
37 IN2 kapatma islevi bdlimune bakin.

X |IX | X | X

X11 Yedek yardimci gerilim ¢ikisi
Bir sonraki 42 +24 '\ | Yardimei gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA
ks)gﬁﬂdakl notlara 43 DGND |[Yardimci gerilim kaynagi ortak ucu
’ 44 DCOM | Tumd igin dijital giris ortak ucu
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)
Notlar:

1) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma,
referans - Sabit frekanslar veya 28 Frekans referans zinciri parametre grubu.

Vektor kontrolde: Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans -
Sabit hizlar veya 22 Hiz referansi se¢imi parametre grubu.

DI3 |Dil4 Calisma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 0 Al1 Uzerinden frekans ayari Al1 Gzerinden hiz ayari
1 0 28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
0 1 28.27 Sabit frekans 2 22.27 Sabit hiz 2
1 1 28.28 Sabit frekans 3 22.28 Sabit hiz 3

2) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Rampalar veya 28
Frekans referans zinciri parametre grubu.

Vektor kontrolde: Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Rampalar veya 23 Hiz referansi
rampasi parametre grubu.

DI5 |Rampa Parametreler
ayari |Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 1 28.72 Frek hizlanma stiresi 1 23.12 Hizlanma siiresi 1
28.73 Frek yavaglama stiresi 1 23.13 Yavaglama stiresi 1
1 2 28.74 Frek hizlanma sliresi 2 23.14 Hizlanma stiresi 2
28.75 Frek yavaglama stiresi 2 23.15 Yavaslama siiresi 2

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

4) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

5 Dijital sinyaller icin blendajli bikimlu ift kablo kullanin.

Girig sinyalleri

Analog hiz/frekans referansi (Al1)
Motoru ileri yénde start et (DI1)
Motoru geri yonde start et (DI2)
Sabit hiz/frekans segimi (DI3, DI4)
Rampa grubu (1 / 2) segimi (DI5)
Calisma izni (DI6)

Cikig sinyalleri

Analog cikis AO1: Cikis frekansi
Analog ¢ikis AO2: Motor akimi
Roéle ¢ikisi 1: Calismaya hazir
Role gikisi 2: Caligiyor

Role ¢ikisi 3: Hata (-1)
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Motor potansiyometresi makrosu

Bu makro, iki dUgmenin yardimiyla hizi ayarlamak igin bir ydntem veya motorun
hizini sadece dijital sinyalleri kullanarak degistiren PLC’ler igin disuk maliyetli bir
arabirim saglar. Makroyu etkinlestirmek igin, Birincil ayarlar menisunde secin veya
96.04 Makro secimi parametresini Motor potansiyometresi olarak ayarlayin.

Motor potansiyometresi makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Temel iinitede kul-

Referans gerilimi ve analog giriglerle gikisglar lanilabilen G/C'ler

SCR | Sinyal kablosu blendaiji (ekran)

Al1 | Yapilandiriimadi
AGND |Analog giris devresi ortak ucu

+10V_ |Referans gerilimi 10 V DC

Al2  |Yapilandinimadi
AGND |Analog giris devresi ortak ucu

AO1 | Cikig frekansi: 0...20 mA

AO2 |Motor akimi: 0...20 mA
AGND |[Analog ¢ikis devresi ortak ucu
X3 Yardimci gerilim gikisi ve programlanabilir DI'lar
+24V | Yardimci gerilim cikigi +24 V DC, maks. 250 mA
DGND | Yardimci gerilim gikisi DI'lar icin ortaktir.
DCOM | Timi igin dijital giris ortak ucu

DI1_ [Stop (0) / Start (1)

DI2 [ileri (0) / Geri (1)

DI3  [Referans yukan”

DI4 |Referans agag”

DI5 |[Sabit frekans/hiz 17

DI6 |Galigma izni; O ise, surlict durur
X6, X7, X8 Role gikigi
RO1C
RO1A
RO1B
RO2C
RO2A

—
P
G
I}’I
< '— RO2B
e

OWOoO~NOOOEAWN=

XXX [X[X

Galismaya hazir X
250 VAC/30VDC
2A X
Caligiyor
250 VAC/30VDC
2A
Hata (-1)
RO3A 250 VAC/30VDC
RO3B 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU

B+ | Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili

A- haberlesme arabirimi (EFB) aracilidiyla
DGND | haberlesme kontrolii bélimu, sayfa 461.
_ TERM | Seri veri baglantisi sonlandirma anahtari
X4 Giivenli moment kapatma
34 SGND | Giivenli moment kapatma. Fabrika baglantisi. Stirlicl-
35 OUT | niin baslamasi icin her iki devre kapatiimalidir. Stiriicii-

IN1 nln Donanim el kitabinda Giivenli moment kapatma
IN2 islevi bélimine bakin.

x

RO3C

dldd

X |IX | X | X

K]
w|w
S

X11 Yedek yardimci gerilim gikisi
42 +24V | Yardimci gerilim cikisi +24 V DC, maks. 250 mA
Bir sonraki 43 DGND | Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

Egﬁfﬁdaki notlara 44 DCOM [ Tiimii igin dijital giris ortak ucu
n.
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notlar:

) Hem DI3 hem de DI4 aktif veya devre disiysa frekans/hiz referansi degismez.
Mevcut frekans/hiz referansi suriicii dururken ve besleme gerilimi kesildiginde
saklanir.

2) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma,
referans - Sabit frekanslar veya 28.26 Sabit frekans 1 parametresi.

Vektor kontrolde: Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans -
Sabit hizlar veya 22.26 Sabit hiz 1 parametresi.

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

4) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

5 Dijital sinyaller icin blendajli bukimli ¢ift kablo kullanin.

Girig sinyalleri

+ Start/Stop segimi (DI1)

* Yon secimi (DI2)

» Referans yukari (DI3)

* Referans asagi (D14)

+ Sabit frekans/hiz 1 (DI5)
* Calisma izni (DI6)

Cikig sinyalleri

* Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Role cikisi 1: Calismaya hazir

* Rodle cikisi 2: Caligiyor

* Role cikigi 3: Hata (-1)
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Man/Oto makrosu

Bu makro, iki harici kontrol cihazi arasinda gecis yapmak gerektiginde kullanilabilir.
Her iki harici kontrol cihazinin da kendi kontrol ve referans sinyalleri vardir. Bir sinyal
bu ikisi arasinda geg¢is yapmakta kullanilir. Makroyu etkinlestirmek igin, Birincil
ayarlar menusinde secin veya 96.04 Makro se¢imi parametresini El/Oto olarak
ayarlayin.

Man/Oto makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Temel iinitede kul-

Referans gerilimi ve analog giriglerle gikiglar Janilabilen GIGler

1...10 kohm SCR _[Sinyal kablosu blendaiji (ekran)

Al1__ | Cikis hiziffrekansi, ref. (Manuel): 0...10 V

AGND | Analog giris devresi ortak ucu

+10V | Referans gerilimi 10 V DC

A2 _[Cikis hizi/frek, ref. (Otomatik): 4...20 mAT)

AGND |Analog giris devresi ortak ucu

AO1 |Cikis frekansi: 0...20 mA

AO2 |Motor akimi: 0...20 mA

OWoO~NOOORLWN=

Maks. AGND |Analog ¢ikis devresi ortak ucu

500 ohm X2 ve X3 Yardimci gerilim cikisi ve programlanabilir DI'lar

+24\/ | Yardimci gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA

DGND | Yardimci gerilim cikigi DI'lar igin ortaktir

DCOM | Tumi icgin dijital giris ortak ucu

DI1 | Stop (0) / Start (1) (Manuel)

XXX |X X

DI2 [ileri (0) / Geri (1) (Manuel)

DI3 _[Manuel kontrol (0) / Otomatik kontrol (1)

DI4 | Galigma izni; 0 ise, slricl durur

DI5 |ileri (0) / Geri (1) (Otomatik)

DI6 | Stop (0) / Start (1) (Otomatik)

X6, X7, X8 Réle gikigt

RO1C Calismaya hazir X

RO1A 250 VAC/30VDC X

D

RO1B 2A X

RO2C Galigiyor

RO2A 250 VAC/30VDC

J L

N

RO2B 2A

RO3C Hata (-1)

RO3A 250 VAC/30VDC

dldid

| 4

RO3B 2A

i

X5 EIA-485 Modbus RTU

B+ _|Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili

A-_ | haberlesme arabirimi (EFB). arac:llglyla
DGND | haberlesme kontrolii bdlum, sayfa 461.

_ TERM | Seri veri badlantisi bias direngleri anahtari

X4 Giivenli moment kapatma

w

)

36 OUT |ciiniin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir.

E 34 SGND Guvenli moment kapatma. Fabrika baglantisi. Siirii-

37 IN1 Sdrucunin Donanim el kitabinda Giivenli moment

X [X X |x

38 IN2 kapatma islevi boliimune bakin.

X11 Yedek yardimci gerilim cikisi

42 +24 \/ | Yardimci gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA

Bir sonraki L X] DGND | Yardimci gerilim kaynagi ortak ucu

sayfadaki notlara 44 DCOM | Tiimii igin dijital giris ortak ucu

bakin.
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notlar:

R Sinyal kaynaginin giic kaynagi haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siiriici
yardimci gerilim ¢ikisi tarafindan beslenen sensérleri kullanmak igin, stiriciiniin
Donanim kilavuzu'nda Elektrik kurulumu balimii iki kablolu ve (i¢ kablolu sensér
bagdlanti érnekleri kismina bakin.

2) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepcgesinin altinda 360 derece topraklayin.

3) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

4) Dijital sinyaller igin blendajli bukumlu ift kablo kullanin.

Giris sinyalleri

+ Iki hiz/frekans analog referansi (Al1, Al2)

» Kontrol konumu (Manuel veya Otomatik) segimi (DI3)
» Start/Stop secimi, Manuel (DI1)

* Yon secimi, Manuel (DI2)

+ Start/Stop segimi, Otomatik (DI6)

* Yon secimi, Otomatik (DI5)

* Calisma izni (DI4)

Cikig sinyalleri

* Analog cikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Rdle cikisi 1: Calismaya hazir

* Role ¢ikisi 2: Cahisiyor

* Role cikisi 3: Hata (-1)
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Man/PID makrosu

Bu makro, surtcuyl dahili bir proses PID kontrol cihaziyla kontrol eder. Ayrica, bu
makronun dogrudan hiz/frekans kontrol modu igin ikinci bir kontrol konumu vardir.
Makroyu etkinlestirmek icin, Birincil ayarlar menusiinde secin veya 96.04 Makro
secimi parametresini Manuel/PID olarak ayarlayin.

Man/PID makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilari

1...10 kohm

CWoO~NOOOAWN=

Maks.
500 ohm

Referans gerilimi ve analog giriglerle gikiglar

Temel iinitede kul-
lanilabilen G/C'ler

SCR

Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Al1

Harici Manuel ref. veya Harici PID ref.: 0...10 v

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

+10V

Referans gerilimi 10 V DC

Al2

Gergek PID geribildirimi: 4...20 mA?)

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

AO1

Cikig frekansi: 0...20 mA

AO2

Motor akimi: 0...20 mA

AGND

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

X2 ve X3 Yardimci gerilim ¢ikigi ve programlanabilir DI'lar

+24V

Yardimci gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA

DGND

Yardimci gerilim ¢ikigi DI'lar icin ortaktir

DCOM

Tumu igin dijital girig ortak ucu

DI1

Stop (0) / Start (1) Manuel

DI2

Manuel (0) / PID (1) secimi

XX |IX [X [ X

DI3

Sabit frekans segimi®)

Dl4

Sabit frekans segimi®)

DI5

Caligma izni; 0 ise, siriicli durur

DI6

Stop (0) / Start (1) PID

X6, X7, X8 Role ¢iki

(]

RO1C

Calismaya hazir

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

RO2C

Caligiyor

RO2A

250 VAC/30VDC

RO2B

2A

RO3C

Hata (-1)

RO3A

250 VAC/30VDC

RO3B

dldd

2A

X5

EIA-485

Modbus RTU

B+

Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili

A-

haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla

DGND

haberlesme kontrolii bolumu, sayfa 461.

TERM

Seri veri baglantis| sonlandirma anahtari

Giivenli

moment kapatma

SGND

Guvenli moment kapatma. Fabrika baglantisi. Stri-

ouTt

cuiniin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir.

IN1

Sirlctnin Donanim el kitabinda Giivenli moment

IN2

kapatma islevi bolimuane bakin.

X [X X |x

X10
42
43
44

Bir sonraki
sayfadaki notlara
bakin.

Yedek yardimci gerilim gikisi

+24 V

Yardimci gerilim kaynagdi +24 VDC, maks. 250 mA

DGND

Yardimci gerilim kaynag ortak ucu

DCOM

Timu icin dijital giris ortak ucu
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notlar:

) Manuel: 0...10 V -> frekans referansi.
PID: 0...10V - %0...%100 PID ayar noktasi.

2) Sinyal kaynaginin giic kaynagi haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siiriicii
yardimci gerilim ¢ikisi tarafindan beslenen sensérleri kullanmak igin, stirticinin
Donanim kilavuzu'nda Elektrik kurulumu bdlimu iki kablolu ve (i¢ kablolu sensér
baglanti érnekleri kismina bakin.

3) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. Menii - Birincil ayarlar - Start, stop, referans
- Sabit frekanslar veya 28 Frekans referans zinciri parametre grubu-

DI3 |DI4 |Calisma (parametre)

0 |0 |Al1 Gzerinden frekans ayari
0 | 28.26 Sabit frekans 1

1

1

28.27 Sabit frekans 2
28.28 Sabit frekans 3

1
0
1

4) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

5) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

6) Dijital sinyaller igin blendajli bikumlu ¢ift kablo kullanin.

Girig sinyalleri

* Analog referans (Al1)

» PID'den gergek geribildirim (Al2)

+ Kontrol konumu (Manuel veya PID) secimi (DI2)
+ Start/Stop secimi, Manuel (DI1)

+ Start/Stop secimi, PID (DI6)

+ Sabit frekans secimi (DI3, DI4)

* Calisma izni (DI5)

Cikig sinyalleri

* Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Role cikisi 1: GCalismaya hazir

* Rdle cikisi 2: Calisiyor

* Role cikigl 3: Hata (-1)
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PID makrosu

Bu makro, basing kontroll, debi kontroll gibi kapali devre kontrol sistemleri igin
parametre ayarlarini saglar. Makroyu etkinlestirmek igin Birincil ayarlar menusiinde
segin veya 96.04 Makro se¢imi parametresinin degerini PID olarak ayarlayin.

PID makrosu igin varsayilan kontrol baglantilan

Temel iinitede kul-
lanilabilen G/G'ler

Referans gerilimi ve analog girislerle gikiglar

SCR | Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Al Harici PID referansi: 0...10 V
AGND | Analog giris devresi ortak ucu
+10V__|Referans gerilimi 10 V DC

A2 [Gergek PID geribildirimi: 4...20 mA"
AGND |Analog giris devresi ortak ucu

AO1 |Cikis frekansi: 0...20 mA

AO2 |Motor akimi: 0...20 mA

AGND | Analog ¢ikis devresi ortak ucu

?oaoki'hm X2 ve X3 Yardimci gerilim ¢ikigi ve programlanabilir DI'lar
[ — +24V | Yardimci gerilim kaynagi +24 VDC, maks. 250 mA
DGND |Yardimci gerilim cikigi DI'lar igin ortaktir
DCOM [Tidmdi igin dijital giris ortak ucu

DI1 Stop (0) / Start (1) PID

DI2 |Danhili ayar noktasi seg 1°)

DI3__[Dahili ayar noktasi seg2®

DI4 _[Sabit frekans 1%

DI5 |Galigma izni; 0 ise, suricl durur

DI6 Yapilandiriimadi
X6, X7, X8 Rdle cikisi
RO1C

1...10 kohm

WoO~NOOOAWN=

XXX |X|X

Calismaya hazir X

250 VAC/30VDC
2A X
Caligiyor
250 VAC/30VDC
2A
Hata (-1)
b RO3A 250 VAC/30VDC
1 RO3B 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili
A- haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
DGND | haberlesme kontrolii bélumu, sayfa 461.
TERM |[Seri veri baglantisi sonlandirma anahtari
X4 Giivenli moment kapatma
34 SGND | Glivenli moment kapatma. Fabrika
5) E 35 OUT  |bagdlantisi. Siirliclinlin baglamasi igin her iki

S ROTA
<H_+ RO1B
RO2C
S RO2A

G- RO2B

RO3C

x

didd

36 IN1 devre kapatilmalidir. Bkz. siiriicii donanim
37 IN2 kilavuzunda Givenli moment silme bolimi.
Bir sonraki X11 Yedek yardimci gerilim cikisi

sayfadaki notlara 42 +24 V| Yardime gerilim gikigi +24 V DC, maks. 250 mA
bakin. 43 DGND | Yardimci gerilim ¢ikisl, ortak kullanim

44 DCOM | Timdi igin dijital giris ortak ucu

X [X X | X
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notlar:

R Sinyal kaynaginin giic kaynagi haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siiriici
yardimci gerilim ¢ikisi tarafindan beslenen sensérleri kullanmak igin, stiriciiniin
Donanim kilavuzu'nda Elektrik kurulumu balimii iki kablolu ve (i¢ kablolu sensér
bagdlanti érnekleri kismina bakin.

2) Sabit frekans etkinlestirilirse PID kontrol cihazi ¢gikisindan gelen referansi gegersiz
kilar.

3) Bkz. parametreler 40.19 Ayar 1 dabhili ayar noktasi se¢1 ve 40.20 Ayar 1 dahili ayar
noktasi se¢2 kaynak tablosu.

Kaynak 40.719 par. | Kaynak 40.20 par. |Dahili ayar noktasi etkin
ile tanimlanur. ile tanimlanur.
DI2 DI3
0 0 Ayar noktasi kaynagi: Al1 (par. 40.16)
1 0 1 (parametre 40.21)
0 1 2 (parametre 40.22)
1 1 3 (parametre 40.23)

4) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

5) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

6) Dijital sinyaller icin blendajli bikimlu ift kablo kullanin.

Girig sinyalleri

* Analog referans (Al1)

» PID'den gergek geribildirim (Al2)
+ Start/Stop secimi, PID (DI1)

+ Sabit ayar noktasi 1 (DI2)

+ Sabit ayar noktasi 1 (DI3)

+ Sabit frekans 1 (DI4)

* Calisma izni (DI5)

Cikis sinyalleri

* Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Rodle cikisi 1: Calismaya hazir

* Rdle cikisi 2: Caligiyor

* Role ¢ikisi 3: Hata (-1)
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Panel PID makrosu

Bu makro, surtcinin her zaman PID tarafindan kontrol edildidi ve ayar noktasinin kontrol paneli
tarafindan tanimlandigi uygulamalar i¢in uygundur. Makroyu etkinlestirmek icin, Birincil ayarlar
menisulnde segin veya 96.04 Makro se¢imi parametresini Panel PID olarak ayarlayin.

XI Referans gerilimi ve analog girislerle gikiglar
SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
Al Yapilandiriimadi

AGND Analog giris devresi ortak ucu

Panel PID makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilari
+10V Referans gerilimi 10 V. DC
Al2 Gergek PID geribildirimi: 4...20 mA 7

1...10kohm§ i :,._
AGND Analog giris devresi ortak ucu

maks. % AOT1 Gikis frekansi: 0...20 mA

AO2 Motor akimi: 0...20 mA
AGND Analog gikis devresi ortak ucu
Yardimci gerilim cikigi ve programlanabilir DI'lar
+24V Yardimci gerilim cikisi +24 V DC, maks. 250 mA

DGND Yardimci gerilim gikigi DI'lar igin ortaktir.
DCOM Tumd igin dijital giris ortak ucu
" DI1 Stop (0) / Start (1) PID
" DI2 Yapilandiriimadi
e DI3 Yapilandiriimadi
— Dl4 Sabit frekans 1: parametre 28.26 )
I:; DI5 Caligma izni; 0 ise, sirici durur
DI6 Yapilandiriimadi

RO1C Galismaya hazir

S :; 250 VAC/30V DC

A - 2A

™~

Galisiyor
S :; 250 VAC/30V DC
\’q — 2A
Hata (-1)
bl d :; 250 VAC/30V DC
<} RO3B__ |- 2A
EIA-485 Modbus RTU
29 B+ Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dabhili
30 A- haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
31 DGND haberlesme kontrolii bolimi, sayfa 461.
TERM Seri veri bagdlantisi bias direngleri anahtari
X4 Givenli moment kapatma
34 SGND Givenli moment kapatma. Fabrika baglantisi.
35 IN1 Siriiciinin baslamasi igin her iki devre
E 36 IN2 kapatiimalidir. Siriciiniin Donanim el kitabi'nda
4) 37 N1 Glvenli moment kapatma bolimine bakin.
X10 Yedek yardimci gerilim ¢ikis!
) ) 42 +24 Yrd. gerilim cikisi +24 VDC, maks. 250 mA
Bir sonraki 43 DGND Yardimci gerilim kaynag ortak ucu
sayfadaki notlara 44 DCOM | TGm igin dijital giris ortak ucu

bakin.
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Terminal boyutlari: 0,14...1,5 mm?2
Sikma momentleri: 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

Notlar:

R Sinyal kaynaginin gii¢ kaynag haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siriicii yardimel
gerilim gikigl tarafindan beslenen sensorleri kullanmak igin, stiriictiniin Donanim kilavuzu'nda
Elektrik kurulumu bdlimii Iki kablolu ve (i¢ kablolu sensér baglanti rnekleri kismina bakin.

2) sabit frekans etkinlestirilirse, PID kontrol cihazi ¢ikisindan gelen referansi gegersiz kilar.

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama kelepgesinin

altinda 360 derece topraklayin.

4) Fabrikada jumper'lara baglanmistir.

Girig sinyalleri

* Kontrol panelinden verilen PID ayar noktasi
* PID'den gergek geribildirim (Al2)

» Start/Stop secimi, PID (DI1)

* Sabit ayar noktasi 1 (DI2)

* Sabit ayar noktasi 1 (DI3)

* Sabit frekans 1 (DI4)

* Calisma izni (DI5)

Cikis sinyalleri

* Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi
* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Role gikigl 1: Caligsmaya hazir

* Rodle ¢ikisi 2: Galigiyor

* Role gikigl 3: Hata (-1)
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PFC makro

Sdrlcinln réle gikiglari Gzerinden birden fazla pompayi veya fani kontrol etmek igin
pompa ya da fan kontrol lojigi. Makroyu etkinlestirmek icin, Birincil ayarlar
menusunde segin veya 96.04 Makro segimi parametresini PFC olarak ayarlayin.

PFC makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Referans

gerilimi ve analog giris ile ¢ikig

Temel iinitede kul-
lanilabilen G/G'ler

1...10 kohm

SCR

Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Al

PID ayar noktasi kaynagi: 0...10 V

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

+10V

Referans gerilimi 10 V DC

Al2

Gergek PID geribildirimi: 4...20 mAT

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

AO1

Cikig frekansi: 0...20 mA

AO2

Motor akimi: 0...20 mA

OCoONOOGAWN-

AGND

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

X2 ve X3 Yardimci

gerilim cikisi ve programlanabilir DI'lar

+24V

Yardimci gerilim kaynag +24 VDC, maks. 250 mA

DGND

Yardimci gerilim ¢ikigl adresi DI'lar igin ortaktir

DCOM

Tumu icin dijital giris ortak ucu

DI1

Stop (0) / start (1) (EXT1)

DI2

Caligmaya izin verilir; 0 ise iletim durur

XXX | X [X

DI3

Yapilandiriimadi

Dl4

Yapilandiriimadi

DI5

Yapilandiriimadi

DI6

Stop (0) / start (1) (EXT2)

X6, X7, X8 Réle giki

RO1C

CGalisiyor

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

RO2C

Hata (-1)

RO2A

250 VAC/30VDC

RO2B

2A

RO3C

PFC2 (2. motor = birinci yardimci

RO3A

motor)

RO3B

djdjd)

250 VAC /30 VDC

X5

EIA-485 Modbus RTU

B+

Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili

A-

haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla

DGND

haberlesme kontrolii bolimu, sayfa 461.

ISHOONN TERM

Seri veri baglantisi sonlandirma anahtari

X4

Giivenli moment kapatma

SGND

Givenli moment kapatma. Fabrika baglantisi.

ouT

SirGcunin baslamasi igin her iki devre

IN1

Fﬁ

kapatiimalidir. Bkz. sirtict donanim kilavuzunda

IN2

Glivenli moment silme bdlimu.

X [X X |x

Yedek yardimci gerilim cikisi

Bir sonraki 24V

Yardimci gerilim ¢ikisi +24 V DC, maks. 250 mA

sayfadaki notlara DGND

Yardimci gerilim cikigi ortak ucu

bakin

DCOM

Tumu icin dijital giris ortak ucu
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Terminal boyutu: 0,14...1,5 mm?
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notlar:

R Sinyal kaynaginin gii¢ kaynag haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siiriici
yardimci gerilim ¢ikisi ile role (izerinden gii¢ besleme durumunda, bkz. Donanim
kilavuzu iginde Elektrik kurulumu bélimu.

2) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama
kelepgesini kontrol ederek 360 derece topraklayin.

3) Fabrikada jumper'larla baglanmistir.

4) Dijital sinyaller icin blendajli bikimlu ift kablo kullanin.
Girig sinyalleri

* PID igin ayar noktasi (Al1)

» PID gergek geri bildirim (Al2)

+ Start/stop sec¢imi, EXT1 (DI1)

+ Calistirmayi etkinlestir (DI2)

+ EXT1/EXT2 segimi (DI3)

+ Start/Stop sec¢imi, EXT2 (DI6)

Cikis sinyalleri

* Analog ¢ikis AO1: Cikis frekansi

* Analog ¢ikis AO2: Motor akimi

* Rdle cikisi 1: Calisiyor

* Rdle cikisi 2: Hata (-1)

* Role ¢ikisi 3: PFC2 (birinci PFC yardimci motoru)
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Farkli makrolar i¢in parametre degerleri

Parametreler bélumu 173. sayfada ABB standart makrosu (fabrika makrosu) igin tim
parametrelerin varsayilan degerleri gosterilmektedir. Bazi parametrelerin diger

makrolar icin farkli varsayilan degerleri vardir. Asagidaki tablolar her bir makro igin bu
parametrenin varsayilan de@erlerini listeler.

96.04 Makro segimi 1= 17 = 1"= 12 = 13=

ABB standart | ABB standart |3 kablo Alternatif Motor potan-
(vektor) siyometresi

10.24 ROT1 kaynagi 2 = Calismaya |2 = Calismaya |2 = Calismaya |2 = Calismaya |2 = Calismaya
hazir hazir hazir hazir hazir

10.27 RO2 kaynagi 7 = Calisiyor |7 = Calisiyor |7 = Calisiyor |7 = Calisiyor |7 = Calisiyor

10.30 RO3 kaynagi 15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1)

12.20 Al1 maks'da 6lgek- | 50,000 1500,000 50,000 50,000 50,000

lendirilen Al1

13.12 AOT1 kaynagi 2 = Cikis 1= Kullanilan |2 = Cikis 2 = Cikis 2 = Cikis
frekansi motor hizi frekansi frekansi frekansi

13.18 AOT1 kaynagi 50,0 1500,0 50,0 50,0 50,0

maks

19.11 Ext1/Ext2 segimi |0 = EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1

20.01 Ext1 komutlari 2 =In1 Start; |2 =In1 Start; |5 =In1P Start; 3= Int lleri start; |2 = In1 Start;
In2 Yén In2 Yén In2 Stop; In3 Yén | In2 Geri start In2 Yén

20.03 Ext1in1 kaynagi |2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1

20.04 Ext1in2 kaynagi |3 = DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2

20.05 Ext1in3 kaynagi |0 = Herzaman |0 = Her zaman |4 = DI3 0 = Her zaman |0 = Her zaman
kapall kapall kapall kapall

20.06 Ext2 komutlari 0 = Segilmedi |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi

20.08 Ext2in1 kaynagi |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman
kapali kapali kapali kapali kapali

20.09 Ext2in2 kaynagi |0 = Herzaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman

kapall

kapall

kapall

kapall

kapall

20.12 Calisma izni 1 1 = Segildi 1 = Segcildi 1 = Segildi 7=DI6 7=DI6
kaynagdi
22.11 Ext1 hiz ref1 1=AI1élgek- |1=Al1élgek- |1=Al1élgek- |1 = Al1 élgek- |15 = Motor potan-
lendirilmig lendirilmig lendirilmis lendirilmig siyometresi
22.18 Ext2 hiz ref1 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir
22.22 Sabit hiz se¢imi 1 |4 = DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
22.23 Sabit hiz se¢imi 2 |5 = DI4 5=Dl4 6 =DI5 5=Dl4 0 = Her zaman

kapall
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96.04 Makro segimi 2= 3= 14 = 16 = 16 =
El/Oto Manuel/PID PID Panel PID PFC
10.24 RO1 kaynagi 2 = Galismaya |2 = Galismaya |2 = Galismaya |2 = Galismaya |7 = Calisiyor
hazir hazir hazir hazir
10.27 RO2 kaynagi 7 = Calisiyor |7 = Calisiyor |7 = Calisiyor |7 = Calisiyor |15 = Hata (-1)
10.30 RO3 kaynagi 15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1) |15 = Hata (-1) |46 = PFC2
12.20 Al1 maks'da 6lgek- | 50,000 50,000 50,000 50,000 50,000
lendirilen Al1
13.12 AOT1 kaynagi 2 = Cikis 2 = Cikis 2 = Cikis 2 = Cikis 2 = Cikis
frekansi frekansi frekansi frekansi frekansi
13.18 AOT kaynagi 50,0 50,0 50,0 50,0 50,0
maks
19.11 Ext1/Ext2 se¢imi |5 = DI3 4=DI2 0=EXT1 0=EXT1 5=DI3
20.01 Ext1 komutlari 2 =In1 Start; |1 =1In1 Start 1=In1 Start 1=In1 Start 1=In1 Start
In2 Yén
20.03 Ext1in1 kaynagi (2= DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ext1in2 kaynagi |3 = DI2 0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman
kapali kapali kapali kapali
20.05 Ext1in3 kaynagi |0 = Herzaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman
kapali kapali kapali kapali kapali
20.06 Ext2 komutlari 2 =In1 Start; |1=1In1Start |0 = Seg¢ilmedi |0 = Segilmedi |1 =In1 Start
In2 Yén
20.08 Ext2in1 kaynagi |7 = DI6 7=DI6 0 = Her zaman |0 = Her zaman |7 = DI6
kapali kapali
20.09 Ext2in2 kaynagi |6 = DI5 0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman
kapall kapall kapall kapall
20.12 Calisma izni 1 5=Dl4 6=DI5 6=DI5 6=DI5 3=DI2
kaynagdi
22.11 Ext1 hiz ref1 1=AI1 élgek- |1=AIl1blgek- |16 = PID 16 = PID 1=Al1 élgek-
lendirilmis lendirilmis lendirilmis
22.18 Ext2 hiz ref1 2 =AI2 élgek- |16 = PID 0 = Sifir 0 = Sifir 16 = PID
lendirilmis
22.22 Sabit hiz segimi 1 |0 = Her zaman |4 = DI3 5=DI4 5=DIl4 0 = Her zaman
kapall kapalil
22.23 Sabit hiz seg¢imi 2 |0 = Her zaman |5 = DI4 0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman

kapall

kapall

kapali

kapali
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96.04 Makro segimi 4 = ABB limited 2 kablo
10.24 RO1 kaynagi 2 = Galismaya hazir
10.27 RO2 kaynagi 7 = Calisiyor

10.30 RO3 kaynagi 15 = Hata (-1)

12.20 Al1 maks'da dlgeklendirilen Al1 50,000

13.12 AO1 kaynagi 3 = Cikis frekansi

13.18 AO1 kaynagi maks 50,0

19.11 Ext1/Ext2 segimi 0=EXT1

20.01 Ext1 komutlar 1=1In1 Start

20.03 Ext1 in1 kaynagi 2=DI1

20.04 Ext1in2 kaynagi 0 = Her zaman kapall
20.05 Ext1in3 kaynagi 0 = Her zaman kapali
20.06 Ext2 komutlari 0 = Secilmedi

20.08 Ext2 in1 kaynagi 0 = Her zaman kapall
20.09 Ext2 in2 kaynagi 0 = Her zaman kapali
20.12 Calisma izni 1 kaynagi 1 = Secildi

22.11 Ext1 hiz ref1 18 = Kontrol paneli (ref saklandi)
22.18 Ext2 hiz ref1 0 = Sifir

22.22 Sabit hiz segimi 1 3=DI2

22.23 Sabit hiz segimi 2 0 = Her zaman kapali
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96.04 Makro segimi 1= 17 = 1= 12= 13=
ABB standart | ABB standart |3 kablo Alternatif Motor potan-
(vektor) siyometresi
22.71 Motor potansiyo- |0 = Devre disi {0 = Devre disi |0 = Devre disi |0 = Devre digi |1=Devrede
metresi fonksi- (stop edince/glic
verildiginde/ bas-
yonu Jat)
22.73 Motor potansiyo- |0 = Bos 0= Bos 0= Bos 0= Bos 4=DI3
metresi ylik-
seltme kaynagi
22.74 Motor potansiyo- |0 = Bos 0= Bos 0= Bos 0= Bos 5=DI4
metresi diistirme
kaynagi
23.11 Rampa grubu 6=DI5 6=DI5 0= Hiz./Yav. |6=DI5 0 = Hiz./Yav.
secgimi stiresi 1 stiresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 1= Al1 bigek- |1 =Al1 6lgek- |1 =Al1 6lgek- |1 = Al1 blgek- |15 = Motor potan-
lendirilmis lendirilmis lendirilmis lendirilmis siyometresi
28.15 Ext1 frekans ref2 |0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir
28.22 Sabit frekans 4=DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
secgimi 1
28.23 Sabit frekans 5=Dl4 5=Dl4 6=DI5 5=Dl4 0 = Her zaman
sec¢imi 2 kapall
28.71 Frek ramp grubu |6 = DI5 6=DI5 0=Hiz./Yav. |6=DI5 0 = Hiz./Yav.
secimi stiresi 1 stiresi 1
40.07 Proses PID 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali
calisma modu
40.16 Ayar 1 ayar 11 =Al1 11 =Al1 11 =Al1 11 =Al1 11 =Al1
noktasi 1 kaynagi | ylizdesi ylizdesi ylizdesi ylizdesi ylzdesi
40.17 Ayar 1 ayar 0 = Segilmedi |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi
noktasi 2 kaynagi
40.19 Ayar 1 dahili ayar |0 = Secilmedi |0 = Secilmedi |0 = Secilmedi |0 = Secilmedi |0 = Secilmedi
noktasi se¢1
40.20 Ayar 1 dahili ayar |0 = Segilmedi |0 = Sec¢ilmedi |0 = Sec¢ilmedi |0 = Segilmedi |0 = Seg¢ilmedi
noktasi seg2
40.32 Ayar 1 kazang 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
40.33 Ayar 1 entegras- |60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
yon siresi
76.21 Coklu pompa 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali
yapilandirmasi
76.25 Motor sayisi 1 1 1 1 1
76.27 lzin verilen maks |1 1 1 1 1
motor sayisi
99.04 Motor kontrol 1 = Skaler 0 = Vektor 1 = Skaler 1 = Skaler 1 = Skaler

modu
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96.04 Makro segimi 2= 3= 14 = 15= 16 =
El/Oto Manuel/PID PID Panel PID PFC
22.71 Motor 0 = Devre disi |0 = Devre disi |0 = Devre disi |0 = Devre disi |0 = Devre disi
potansiyometresi
fonksiyonu
22.73 Motor potansiyo- |0 = Bos 0 = Bos 0 = Bos 0 = Bos 0 = Bos
metresi yik-
seltme kaynagi
22.74 Motor potansiyo- |0 = Bos 0 = Bos 0 = Bos 0 = Bos 0 = Bos
metresi diiglirme
kaynagi
23.11 Rampa grubu 0 = Hiz./Yav. 0 = Hiz./Yav. 0 = Hiz./Yav. 0 = Hiz./Yav. 0 = Hiz./Yav.
segimi stiresi 1 stiresi 1 stiresi 1 stiresi 1 stiresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 |1 = Al1 éicek- |1 = Al1 élcek- |16 = PID 16 = PID 1= Al1 élgek-
lendirilmig lendirilmig lendirilmig
28.15 Ext1 frekans ref2 |2 = Al2 élgek- |16 = PID 0 = Sifir 0 = Sifir 16 = PID
lendirilmis
28.22 Sabit frekans 0 = Her zaman |4 = DI3 5=Dl4 5=Dl4 0 = Her zaman
segimi 1 kapali kapali
28.23 Sabit frekans 0 = Herzaman |5 = DI4 0 = Her zaman |0 = Her zaman |0 = Her zaman
segimi 2 kapali kapali kapali kapali
28.71 Frekramp grubu |0 = Hiz./Yav. |0=Hiz./Yav. |0=Hiz/Yav. |0=Hiz./Yav. |0=Hiz./Yav.
segimi stiresi 1 stiresi 1 stiresi 1 stiresi 1 stiresi 1
40.07 Proses PID 0 = Kapali 2 = Sdriici 2 = Sdriici 2 = Sdriici 2 = Sdriici
calisma modu calisirken agik |calisirken agik |calisirken agik |galisirken agik
40.16 Ayar 1 ayar 11 =Al1 11 =Al1 11 =Al1 13 = Kontrol 11 =Al1
noktasi 1 kaynagi | ytizdesi ylizdesi ylizdesi paneli (ref ylizdesi
40.17 Ayar 1 ayar 0 = Secgilmedi |0 = Segilmedi |2 = Dabhili ayar |0 = Segilmedi |0 = Segilmedi
noktasi 2 kaynagi noktasi
40.19 Ayar 1 dahili ayar |0 = Secilmedi |0 = Secilmedi |3 = DI2 0 = Secilmedi |0 = Secilmedi
noktasi se¢1
40.20 Ayar 1 dahili ayar |0 = Segilmedi |0 = Secilmedi |4 = DI3 0 = Segilmedi |0 = Segilmedi
noktasi se¢2
40.32 Ayar 1 kazang 1,00 1,00 1,00 1,00 2,50
40.33 Ayar 1 60,0 60,0 60,0 60,0 3,0
entegrasyon
76.21 Coklu pompa 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 2=PFC
yapilandirmasi
76.25 Motor sayisi 1 1 1 1 2
76.27 lzin verilen maks |1 1 1 1 2
motor sayisi
99.04 Motor kontrol 1 = Skaler 1= Skaler 1= Skaler 1= Skaler 1= Skaler

modu
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96.04 Makro segimi 4 = ABB limited 2 kablo
22.71 Motor potansiyometresi fonksiyonu 0 = Devre disi

22.73 Motor potansiyometresi ylikseltme kaynagi |0 = Bos

22.74 Motor potansiyometresi diistirme kaynagi 0 = Bos

28.11 Ext1 frekans ref1 18 = Kontrol paneli (ref sakland)
28.15 Ext1 frekans ref2 0 = Sifir

28.22 Sabit frekans segimi 1 3=DI2

28.23 Sabit frekans segimi 2 0 = Her zaman kapali
28.71 Frek ramp grubu segimi 0 = Hiz./Yav. stiresi 1
40.07 Proses PID ¢alisma modu 0 = Kapali

40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi 0 = Secilmedi

40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi 0 = Segilmedi

40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi 0 = Secilmedi

40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢1 0 = Secilmedi

40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢2 0 = Segilmedi

40.32 Ayar 1 kazang 1,00

40.33 Ayar 1 entegrasyon sliresi 60,0

41.08 Ayar 2 geribildirim 1 kaynagi 0 = Segilmedi

41.16 Ayar 2 ayar noktasi 1 kaynagi 0 = Secilmedi

50.01 FBA A devrede 1 = Devrede

58.01 Protokol etkinlestir 0 = Yok

71.08 Geri bildirim 1 kaynagi 0 = Segilmedi

71.16 Ayar noktasi 1 kaynagi 0 = Secilmedi
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96.04 Makro secimi 4 = ABB limited 2 kablo
76.21 Coklu pompa yapilandirmasi 0 = Kapali

76.25 Motor sayisi 1

76.27 Izin verilen maks motor sayisi 1
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Program ozellikleri

Bu bolimun igindekiler

Bu béliimde, kontrol programindaki bazi daha énemli fonksiyonlar, bunlarin
kullaniimasi ve bunlarin ¢alistirimak tzere programlanmasi agiklanmaktadir. Ayrica,
kontrol konumlarini ve galisma modlarini agiklar.

Lokal kontrol — harici kontrol kargilastirmasi

ACS480'in iki temel kontrol konumu bulunur: harici ve lokal. Kontrol konumu, PC
aracindaki ya da kontrol panelindeki Loc/Rem tusuyla segilir.
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Siirticu
r = = gL . — 1
LSS | Harici kontrol |
D} Gch PLC |
r T T T A (= Programlanabilir
| Lokal kontrol | | lojik kontrol cihazi)|
| | e b =T !
| T : = Yerlesik haberlesme | |
3 ! arabirimi

%@h BB |

| | JRa
| | ' |

Haberlesme adaptori (Fxxx)
| Kontrol paneli veya Siiriicti | I I
| dizenleyici bilgisayar araci | | |
(opsiyonel)
L — — — — — - I I
L o = d
1) Suriicti yuvasina opsiyonel G/C genisletme modiilleri takilarak ekstra girig/cikis
eklenebilir.

Lokal kontrol

Kontrol komutlari, striicii lokal kontroldeyken kontrol paneli tug takimindan veya
Siritcu dizenleyici bulunan bir PC'den verilir. Vektdér motor kontrol modunda hiz ve
moment kontrol modlari bulunur; frekans modu, skaler motor kontrol modu
kullanilirken mevcuttur; (bkz. 19.716 parametresi).

Lokal kontrol genellikle devreye alma ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli,
lokal kontrolde kullanildiginda, her zaman igin harici kontrol sinyal kaynaklarindan
oncelikli konumdadir. Kontrol konumunun lokal olarak degistiriimesi 719.17
parametresi ile engellenebilir.

Kullanici, bir parametre (49.05) ile surtcunin kontrol paneli veya PC araci ile
iletisimin kesilmesine nasil tepki verecegini ayarlayabilir. (Parametrenin harici kontrol
Uzerinde etkisi yoktur.)

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 19.16 Lokal kontrol modu...19.17 Lokal kontrol devre digi birakma
(sayfa 222) ve 49.05 iletisim kaybi eylemi (sayfa 350).

Olaylar: -
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Harici kontrol

Sirtcu harici (uzak) kontrol durumundayken, kontrol komutlari

» G/C terminalleri (dijital ve analog girigler) veya opsiyonel G/C genisletme
moddilleri

* haberlegsme arabirimi (dahili haberlesme arabirimi veya istege bagh bir
haberlesme adaptdr modili araciligiyla) tizerinden verilir.

iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. Kullanicl, start ve stop
komutlarinin kaynaklarini her bir konum igin ayri olarak Birincil ayarlar menusiinden
(Menii - Birincil ayarlar - Basglatma, durdurma, referans) veya 20.01...20.10
parametrelerini ayarlayarak seger. Calisma modunun her bir konum igin bagimsiz
olarak secilebilmesiyle, 6rnegin hiz ve moment kontrolu gibi farkli ¢calisma modlari
arasinda hizli anahtarlama saglanir. EXT1 ve EXT2 arasindaki se¢im bir dijital giris
veya haberlesme kontrol word'l gibi herhangi bir ikili kaynak araciligiyla yapilir
(Menii - Temel ayarlar - Baslatma, durdurma, referans - ikincil kontrol konumu
veya 19.11 parametresi). Referans kaynagi her bir galisma modu icin bagimsiz olarak
segilebilir.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 20.01 Ext1 komutlar1...20.10 Ext2 in3 kaynagi (sayfa 222), ve 19.11
Ext1/Ext2 se¢imi (sayfa 221).

Olaylar: -

iletisim hatasi iglevselligi

iletisim hatasi islevselligi, kesinti olmadan siirekli proses saglar. iletisim kaybi olursa,
suridci kontrol konumunu otomatik olarak EXT1'den EXT'ye degistirir. Bu prosesin
ornegin, slriict PID kumanda cihaziyla kontrol edilmesini saglar. Orijinal kontrol
konumu kurtuldugunda, suricu kontroli otomatik olarak iletisim agina (EXT1) gegirir.
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Blok semasi: Hiz kontrolii igin EXT1/EXT2 seg¢imi

Girig 1 —— Ext1 hiz reft Fonksiyon
Giris 2 — 22.11 Ext1 hiz ref1 veya
Giris 3 —| Ext1 hiz ref1 ile EXT1
ExtT hiz ref2
- 6gelerinin mate.
Girig 1 —| Ext1 hiz ref2 f(gnksiyonu
Giris 2 — 22,12 i
Girig 3 —| 22.13 Segim
Varsayilan =
6 — EXT1
Girig 1 —{ Ext2 hiz ref1 Fonksiyon 7977
Girig 2 — 22.18 Ext2 hiz ref1 veya .
Girig 3 __| Ext2 hiz reff ile Ext1/Ext2 segimi
Ext2 hiz ref2
- 6gelerinin mate.
Giris 1 —| Ext2 hiz ref2 fonksiyonu EXT2
Giris 2 — 22,19
Giris 3 —] 22.20
Blok semasi: Frekans kontrolii icin EXT1/EXT2 se¢imi
Girig 1 — Ext1 frekans ref1 Fonksiyon
Girig 2 —{ 28.11 Ext1 frekans ref1
Girig 3 | veya Ext1 frekans EXT1
ref1 ile Ext1
- frekans ref2
Giris 1 — Ext1 frekans ref2 égelerinin mate.
Giris 2 — 28.12 fonksiyonu -
Girig 3 —| 28.13 Segim
Varsayilan =
6 — EXT1y
Giris 1 — Ext2 frekans ref1 Fonksiyon TRT]
Giris 2 — 28.15 Ext2 frekans ref1 -
Girig 3 __| veya Ext2 frekans Ext1/Ext2 segimi
ref1 ile Ext2
- frekans ref2
Giris 1 — Ext2 frekans ref2 dgelerinin mate. EXT2
Giris 2 —| 28.16 fonksiyonu
Girig 3 —| 28.17
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Blok semasi: EXT1 i¢in Calisma izni kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol konumu igin galisma izni arabirimini segen
parametreler gésteriimektedir.

. Segilmedi Segim

) Secildi

DI D1 EXT1
: DI6 6 — Run
DI6

Dahili haberlesme EFB MCW bit 3 20.12
Haberlesme adaptori FBAA MCW bit 3

Zamanlamali Zamanlamali fonksiyon 1...3

fonksiyon ]

Denetim Denetim 1...3
Diger [bit]

Bir parametredeki bir
bit

Avyarlar ve teshisler

Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - ikincil kontrol konumu;
Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans

Parametreler: 19.11 Ext1/Ext2 se¢imi (sayfa 221) ve 20.01 Ext1 komutlari...20.10
Ext2 in3 kaynagi (sayfa 222).

Olaylar: -
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Siurucu ¢calisma modilan

Sirtcu, farkh referans tirleri ile gesitli galisma modlarinda galisabilir. Mod, 719
Calisma modu parametre grubunda her bir kontrol konumu (Lokal, EXT1 ve EXT2)
icin segcilebilir. Farkl referans tlrlerine ve kontrol zincirlerine genel bakis asagida

gOsterilmistir.

PID
1
fFr==-=-=-=-=====* R 1
Moment referansi Hiz referansi Frekans referansi
Parametre grubu 26 Parametre grubu 22 Hiz Parametre grubu 28
Moment referans zinciri referansi segimi Frekans referans zinciri

v

Vektdr motor kontrol modu | Skaler motor kontrol modu

Moment kontrol cihazi Frekans kontrol cihazi

Asagida, referans turlerinin ve kontrol zincirlerinin daha ayrintil bir gosterimi
sunulmaktadir. Sayfa numaralari Kontrol zinciri semalari b6limundeki ayrintili
semalara atifta bulunur.
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Proses PID ayar noktasi ve geri
bildirim kaynak segimi
(s. 520)

L

Proses PID kontrol cihazi
(s. 521)

Moment referansi Hiz referansi Frekans referansi
kaynak segimi ve degisimi kaynak segimi | kaynak segimi ve degisimi
(s. 517) (s. 512) (s. 510...511)

Ly 2

\

Hiz referansi kaynak segimi Il
(s. 513)

L

Hiz referansi rampa ve
sekillenmesi
(s. 514)

L

Hiz hatasi hesaplama
(s. 515)

Hiz kontrol cihazi
(s. 516)

Vi

Moment kontrol cihazi igin
referans segimi
(s. 517)

7

Moment sinirlamasi
(s. 519)

Vektér motor kontrol modu | Skaler motor kontrol modu

Moment kontrol cihazi Frekans kontrol cihazi
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Hiz kontrolii modu

Motor surlctiye verilen bir hiz referansini izler. Bu mod, geri bildirim olarak tahmini
hiz ile kullanilabilir.

Hiz kontroli modu lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir. Yalnizca vektér motor
kontroliinde desteklenir.

Hiz kontroli hiz referans zincirini kullanir. 22 Hiz referansi segimi grubundaki
parametrelerle (sayfa 241) hiz referansini segin.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 22 Hiz referansi segimi (sayfa 241).

Olaylar: -

Moment kontrolii modu

Motor momenti surticlye verilen bir moment referansini izler. Moment kontrolii modu
lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir. Yalnizca vektér motor kontroliinde
desteklenir.

Moment kontrolii moment referans zincirini kullanir. 26 Moment referans zinciri
grubundaki parametrelerle (sayfa 259) moment referansini segin.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 26 Moment referans zinciri (sayfa 259)

Olaylar: -

Frekans kontrolii modu

Motor surUctiye verilen bir frekans referansini izler. Frekans kontroli modu lokal ve
harici kontrolde bulunmaktadir. Yalnizca skaler motor kontroliinde desteklenir.

Frekans kontrolii frekans referans zincirini kullanir. 28 Frekans referans zinciri
grubundaki parametrelerle (sayfa 263) frekans referansini segin.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 28 Frekans referans zinciri (sayfa 263)

Olaylar: -



Program ézellikleri 111

Ozel kontrol modlar

Yukarida bahsedilen kontrol modlarina ek olarak asagidaki 6zel kontrol modlari da
bulunmaktadir:

Proses PID kontrolli. Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Proses PID kontroli
(sayfa 126).

Acil stop modlari OFF1 ve OFF3: Siriici tanimlanan yavaslama rampasinda
durur ve surict moduilasyonu durur.

Joglama modu: Siriict joglama sinyali etkinlestirildiginde galisir ve tanimlanan
degere kadar hizlanir. Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Joglama (sayfa 147).

On miknatislanma: Motor start ediimeden motorun DC miknatislanmasi. Daha
fazla bilgi igin, bkz. bélim On miknatislanma (sayfa 143).

DC tutma: Normal ¢alismanin ortasinda rotoru (yaklasik) sifir hizda kilitleme.
Daha fazla bilgi icin, bkz. bélim DC tutma (sayfa 144).

On 1sitma (motor 1sitmasi): Siiriicii durdugunda motoru sicak tutar. Daha fazla
bilgi igin, bkz. bdlim On isitma (Motor 1sitmasi) (sayfa 145).

Avarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 06 Kontrol ve durum word'leri (sayfa 185), 20 Start/stop/ydn
(sayfa 222), 22 Hiz referansi se¢imi (sayfa 241), 23 Hiz referansi rampasi (sayfa 250
ve 40 Proses PID grubu 1 (sayfa 320).

Olaylar: -
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Surucu konfigirasyonu ve programlamasi

Sdrlci kontrol programi; hiz, moment ve frekans kontrold, suriict lojik sistemi
(start/stop), G/C, geri bildirim, iletisim ve koruma iglevleri gibi ana kontrol iglevlerini
gerceklestirir. Kontrol programi iglevleri, parametreler ile konfigire edilir ve
programlanir.

Siiruicu kontrol programi

Hiz kontroll

Moment kontrolii
Frekans kontroli

PID kontrol

Sirici lojik sistemi
G/C arabirimi
Haberlesme arabirimi
Korumalar

Parametrelerle yapilandirma

Parametreler tim standart surticu islemlerini yapilandirabilir ve
* Kontrol paneli bélimunde agiklandigi gibi kontrol paneli ile

*  Drive composer user’s manual (3AUA0000094606 [ingilizce]) kilavuzunda
aciklandigi gibi Sirlict diizenleyici PC araci ile veya

» Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolli ve Bir
haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrolii bdlumlerinde agiklandigi gibi
haberlesme arabirimi ile ayarlanabilir.

Tum parametre ayarlari otomatik olarak suriicinin kalici bellegine depolanir. Yine
de, slrlcu kontrol Unitesi igin harici +24 V DC gu¢ kaynagdi kullaniliyorsa, herhangi bir
parametre degisikligi gerceklestirildikten sonra, kontrol Gnitesinin glicinu
kapatmadan 6nce 96.07 Parametre manuel kaydi parametresi kullanilarak kayit
isleminin zorlanmasi ABB tarafindan 6nemle tavsiye edilir.

Gerekirse, varsayilan parametre degerleri 96.06 Parametre geri yiikleme parametresi
ile geri ylklenebilir.

Ayarlar ve teshisler

Parametreler: 96.06 Parametre geri ylikleme...96.07 Parametre manuel kaydi
(sayfa 380).

Olaylar: -



Program ézellikleri 113

Adaptif programlama

Kullanici genel olarak suricunin kontroliini parametreler araciligiyla kontrol edebilir.
Ancak, standart parametrelerin sabit segenekler grubu veya ayar araligi vardir.
Sirtcunin ¢alismasini daha fazla 6zellestirmek igin bir dizi islev blokundan adaptif
bir program olusturulabilir.

Drive composer pro bilgisayar aracinin (siirim 1.10 veya Uzeri, ayri olarak mevcut)
Ozel program olusturmak icin grafiksel kullanici arabirimine sahip bir Adaptif
programlama dzelligi vardir. islev bloklari bilinen aritmetik ve mantiksal fonksiyonlarin
yani sira 6érnegin segim, kiyaslama ve zamanlama bloklarini da igerir.

Fiziksel girisler, surliici durumu bilgileri, gercek degerler, sabitler ve parametreler
program icin giris olarak kullanilabilir. Program c¢ikisi, érnegdin bir start sinyali, harici
olay veya referans olarak kullanilabilir ya da surtcu ¢ikislarina baglanabilir.
Kullanilabilir girig ve ¢ikislarin listesi igin asagidaki tabloya bakin.

Adaptif programin ¢ikisini bir isaret parametresi olan segim parametresine
baglarsaniz, segim parametresi yazmaya karsi korumali olacaktir.

Ornek

31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi bir adaptif programlama blok ¢ikisina
baglanirsa, parametre degeri bir kontrol panelinde veya PC aracinda Adaptif program
olarak gosterilir. Parametre yazmaya karsi korumalidir (= se¢im degistiriliemez).

Adaptif programin durumu 07.30 Adaptif program durumu parametresiyle gosterilir.
Adaptif program 96.70 Adaptif programi devre digi birak parametresi ile devre digl
birakilabilir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Adaptive programming application guide
(BAXD50000028574 [ingilizce].

Adaptif programin kullanabilecegi girigler

Girig [Kaynak

G/C

DI1 10.02 DI gecikmis durumu, bit O
DI2 10.02 DI gecikmis durumu, bit 1
DI3 10.02 DI gecikmis durumu, bit 2
Dl4 10.02 DI gecikmis durumu, bit 3
DI5 10.02 DI gecikmis durumu, bit 4
DI6 10.02 DI gecikmis durumu, bit 5
Al 12.11 Al1 gergek degeri

Al2 12.21 Al2 gergek degeri
Gergek sinyaller

Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi

Motor akimi 01.07 Motor akimi

Motor momenti 01.10 Motor momenti

Motor safti glici 01.17 Motor safti glicii

Durum

Devrede 06.16 Siirticli durum word'i 1, bit 0
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Adaptif programin kullanabilecegi girisler

Girig Kaynak

Engellendi 06.16 Siirticti durum word'i 1, bit 1
Start igin hazir 06.16 Sdirdcl durum word'i 1, bit 3
Tripped 06.11 Ana durum word'l, bit 3

Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'l, bit 8
Sinirlama 06.16 Sdirdict durum word'i 1, bit 7
Ext1 etkin 06.16 Sdrticti durum word'ti 1, bit 10
Ext2 etkin 06.16 Stirticti durum word'i 1, bit 11

Veri depolama

Veri depolama 1 real32

47.01 Veri depolama 1 real32

Veri depolama 2 real32

47.02 Veri depolama 2 real32

Veri depolama 3 real32

47.03 Veri depolama 3 real32

Veri depolama 4 real32

47.04 Veri depolama 4 real32

Adaptif programin kullanabilecegi cikiglar

Cikis Hedef

G/C

RO1 10.24 RO1 kaynagi
RO2 10.27 RO2 kaynagi
RO3 10.30 RO3 kaynagi
AO1 13.12 AO1 kaynagi
AO2 13.22 AO2 kaynagi
Start kontrolii

Ext1/Ext2 segimi

19.11 Ext1/Ext2 se¢imi

Calisma izni 1

20.12 Calisma izni 1 kaynagi

Ext1in1 komutu

20.03 Ext1in1 kaynagi

Ext1 in2 komutu

20.04 Ext2 in2 kaynagi

Ext1 in3 komutu

20.05 Ext1 in3 kaynagi

Ext2 in1 komutu

20.08 Ext2 in1 kaynagi

Ext2 in2 komutu

20.09 Ext2 in2 kaynagi

Ext2 in3 komutu

20.10 Ext2 in3 kaynagi

Hata resetleme

31.11 Hata reset segimi

Hiz kontrol

Ext1 hiz referansi

22.11 Ext1 hiz ref1

Hiz oransal kazanci

25.02 Hiz oransal kazanci

Hiz integral slresi

25.03 Hiz entegrasyon sdresi

Hizlanma stresi 1

23.12 Hizlanma stiresi 1

Yavaslama siresi 1

23.13 Yavaglama stiresi 1

Frekans kontroli

Ext1 frekans referansi

28.11 Ext1 frekans ref1

Moment kontrolii

Ext1 moment referansi

26.11 Moment ref1 segimi

Ext2 moment referansi

26.12 Moment ref2 segimi

Limit fonksiyonu

Minimum moment 2

30.21 Min moment 2 kaynak

Maksimum moment 2

30.22 Maks moment 2 kaynak

Olaylar

Harici olay 1

31.01 Harici olay 1 kaynagi

Harici olay 2

31.03 Harici olay 2 kaynagi




Adaptif programin kullanabilecegi cikislar

Cikis Hedef

Harici olay 3 31.05 Harici olay 3 kaynagi
Harici olay 4 31.07 Harici olay 4 kaynagi
Harici olay 5 31.09 Harici olay 5 kaynagi

Veri depolama

Veri depolama 1 real32

47.01 Veri depolama 1 real32

Veri depolama 2 real32

47.02 Veri depolama 2 real32

Veri depolama 3 real32

47.03 Veri depolama 3 real32

Veri depolama 4 real32

47.04 Veri depolama 4 real32

Proses PID

Ayar 1 ayar noktasi 1

40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi

Ayar 1 ayar noktasi 2

40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi

Ayar 1 geribildirim 1

40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi

Ayar 1 geribildirim 2

40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi

Ayar 1 kazang

40.32 Ayar 1 kazang

Ayar 1 integral suresi

40.33 Ayar 1 entegrasyon stiresi

Ayar 1 izleme modu

40.49 Ayar 1 izleme modu

Ayar 1 izleme referansi

40.50 Ayar 1 izleme ref segimi

Adaptif program hatasi ve yardimci kod formatlari
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Yardimci kodun formati:

[ Bit 0-15: hata kodu

[Bit 24-31: Durum numarasi | Bit 16-23: blok numarasi

Durum sayisi sifirsa ve blok numarasinin degeri varsa, hata temel programdaki bir
fonksiyon bloguyla iliskilidir. Hem durum numarasi hem de blok numarasi sifirsa, hata
belli bir blokla ilgili olmayan genel bir hatadir.

Bkz. hata 64A6.

Sekans programi

Bir adaptif program temel programi ve sekans programi pargalarini igerebilir. Adaptif
program ¢alisma modundayken temel program surekli ¢calisir. Temel programin
islevselligi fonksiyon bloklarini ve sistem girisleri ile ¢ikiglarini kullanarak
programlanir.

Sekans programi bir durum makinesidir. Bu da bir kerede sekans programinin
sadece bir durumu caligir demektir. Durumlari ekleyip temel programdakiyle ayni
program &gelerini kullanarak durum programlarini programlayarak bir sekans
programi olusturabilirsiniz. Durum programlarina durum gegis ¢ikiglarini ekleyerek
durum gegislerini programlayabilirsiniz. Durum gegis kurallari fonksiyon bloklari
kullanilarak programlanir.

Sekans programinin etkin durum numarasi 07.317 AP sekans durumu parametresi ile
gosterilir.
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Avarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 01 Gergek degerler (sayfa 177), 06 Kontrol ve durum word'leri
(sayfa 185), 07 Sistem bilgisi (sayfa 190), 10 Standart DI, RO (sayfa 192),

12 Standart Al (sayfa 205), 13 Standart AO (sayfa 210), 19 Calisma modu

(sayfa 220), 20 Start/stop/ydn (sayfa 222), 23 Hiz referansi rampasi (sayfa 250),
25 Hiz kontrolii (sayfa 254), 26 Moment referans zinciri (sayfa 259), 30 Limitler
(sayfa 273), 31 Hata fonksiyonlari (sayfa 281), 40 Proses PID grubu 1 (sayfa 320),
47 Veri depolama (sayfa 349), ve 96 Sistem (sayfa 378).

Olay: 64A6 Adaptif program (sayfa 453).
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Kontrol arabirimleri

Programlanabilir analog girigler

Kontrol nitesinin iki adet programlanabilir analog girisi bulunmaktadir. Her giris
bagimsiz sekilde, parametreler ile gerilim (0/2...10 V) ya da akim (0/4...20 mA) girigi
olarak ayarlanabilir. Her giris filtrelenebilir, ters ¢evrilebilir ve 6lgeklendirilebilir.

Avyarlar ve teshisler
Parametre grubu: 12 Standart Al (sayfa 205).

Olaylar: -

Programlanabilir analog ¢ikiglar

Kontrol Unitesinin iki adet akim (0...20 mA) analog ¢ikisi bulunmaktadir. Analog ¢ikis
1, bir parametre ile gerilim (0/2...10 V) ya da akim (0/4...20 mA) ¢ikisi olarak
ayarlanabilir. Analog ¢ikis 2 her zaman akimi kullanir. Her ¢ikis filtrelenebilir, ters
cevrilebilir ve dlgeklendirilebilir.

Avyarlar ve teshisler
Parametre grubu: 13 Standart AO (sayfa 210).

Olaylar: -

Programlanabilir dijital girigler ve ¢ikiglar
Kontrol Unitesinin alti dijital girisi bulunmaktadir.
Dijital giris DI5 frekans girisi olarak kullanilabilir. Panel sadece uygun segimi gdsterir.
Avyarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 10 Standart DI, RO (sayfa 192) ve 11 Standart DIO, Fl, FO
(sayfa 200).

Olaylar: -

Programlanabilir frekans girigi ve ¢ikisi
Dijital giris DI5 frekans girisi olarak kullanilabilir.
Avyarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 10 Standart DI, RO (sayfa 192) ve 11 Standart DIO, FI, FO
(sayfa 200).

Olaylar: -
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Programlanabilir réle gikiglar

Kontrol Uinitesinde Ug¢ adet role ¢ikisi bulunmaktadir. Cikiglar tarafindan gosterilecek
olan sinyal, parametreler ile segcilebilir.

Avarlar ve teshisler
Parametre grubu: 10 Standart DI, RO (sayfa 192).

Olaylar: -

Programlanabilir G/ genisletmeleri

BIO-01 ¢ok fonksiyonlu genisletme moduili veya dijital giris genisletme moduli
kullanarak giris ve ¢ikis eklenebilir. Modiil kontrol Uinitesinde opsiyon yuvasina monte
edilir.

Asagidaki tabloda temel Unite ile standart strticti modelinin (RIIO-01) G/C
modulinin yani sira opsiyonel BIO-01 ve BREL-01 modullerindeki G/C sayisi
gOsterilmektedir.

Dijital Dijital Dijital Analog Analog Role
Konum girigler cikiglar G/G'lar girisler cikiglar cikiglan
(DI) (DO) (DIO) (Al) (AO) (RO)
Temel Unite 2 - - - - 1
R110-01 4 - - 2 2 2
BREL - - - - - 4
BIO-01 3 1 - 1 - -

Not: Her bir konfiglirasyon parametresi grubunda, genisletme moduliindeki giris
degderini gosteren parametreler bulunur. Bu parametreler bir G/C genigletme

modulinin, giriglerin sinyal kaynagi olarak kullaniimasinin tek yoludur.

Avyarlar ve teshisler
Parametre gruplari: 10 Standart DI, RO (sayfa 192), 11 Standart DIO, FI, FO

(sayfa 200), 12 Standart Al (sayfa 205) ve 13 Standart AO (sayfa 210).

Olaylar: -
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Haberlesme kontrolii

Sirtci, haberlesme arabirimleri araciligiyla birgok farkli otomasyon sistemine
baglanabilir. Bkz. bélim Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme
kontrolii (sayfa 461) ve Bir haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrolii (sayfa 4917).

Avyarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 50 Haberlesme adaptérii (FBA) (sayfa 352), 51 FBA A ayarlari
(sayfa 356), 52 FBA A veri girisi (sayfa 357), ve 53 FBA A veri ¢ikisi (sayfa 358) ve
58 Dahili haberlesme (sayfa 358).

Olaylar: -

Uygulama kontroli

Referans rampa

Hizlanma ve yavaglama rampa sureleri hiz, moment ve frekans referansi igin
bagimsiz olarak ayarlanabilir (Menii - Birincil ayarlar - Rampalar).

Bir hiz veya frekans referansi ile, rampalar surictnin sifir hiz veya frekans ile 46.01
veya 46.02 parametresi ile tanimlanan deger arasinda hizlanmasi ya da yavaglamasi
icin gecen slre olarak tanimlanir. Kullanici dijital giris gibi bir ikili kaynak kullanarak
onceden ayarlanmisg iki rampa grubu arasinda gegis yapabilir. Hiz ve frekans
referansi igin rampanin sekli de kontrol edilebilir.

Bir moment referansi ile, rampalar referansin sifir ve nominal motor momenti
(parametre 01.30) arasinda degisiklik gostermesi igin gecen sure olarak tanimlanir.

Degisken egim
Degisken egim, bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini kontrol

eder. Bu 6zellik ile surekli degigken bir rampa kullanilabilir. Bkz. 23.28 ve 23.29
parametresi.

Degisken egim sadece uzaktan kontrolde desteklenir.

Ozel hizlanmalyavaglama rampalari

Joglama fonksiyonu igin hizlanma/yavaglama streleri bagimsiz olarak tanimlanabilir;
bkz. bolim Joglama (sayfa 147).

Motor potansiyometresi fonksiyonunun degisim hizi (sayfa 132) ayarlanabilir. Ayni hiz
her iki ydnde de gegcerlidir.

Acil stop (“Off3” modu) igin bir yavaglama rampasi tanimlanabilir.
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Avarlar ve teshisler

Meni - Birincil ayarlar - Rampalar

Parametreler:

* Hiz referansi rampasi: Parametreler 23.11 Rampa grubu se¢imi...23.15
Yavaslama stiresi 2 (sayfa 250) ve 46.01 Hiz éigeklendirme (sayfalar 345).

* Moment referansi rampasi: Parametreler 01.30 Nominal moment éigedi
(sayfa 178), 26.18 Moment rampa ¢ikis stiresi ve 26.19 Moment rampa inis
stiresi (sayfa 262).

» Frekans referansi rampasi: Parametreler 28.71 Frek ramp grubu
secimi...28.75 Frek yavaglama siiresi 2 (sayfa 270) ve 46.02 Frekans
6lgeklendirme (sayfalar 346).

+ Joglama: Parametre 23.20 Joglama hiz zamani ve 23.21 Joglama yavsl/
zamani (sayfa 2517).

* Motor potansiyometresi: Parametre 22.75 Motor potansiyometresi rampa
stiresi (sayfa 249).

» Acil stop (“Off3” modu): Parametre 23.23 Acil stop siiresi (sayfa 251).

+ Degisken egim: Parametreler 23.28 Degisken egimi etkinlestirme (sayfa 252)
ve 23.29 Degisken edim orani (sayfa 252).

Olaylar: -

Sabit hizlar/frekanslar

Sabit hizlar ve frekanslar, 6rnegin dijital girisler araciligiyla hizli bir sekilde
etkinlestirilebilen 6nceden tanimlanan referanslardir. Hiz kontrolu igin 7 hiza, frekans
kontroli igin 7 sabit frekansa kadar tanimlama yapmak mimkunduir.

UYARI: Hizlar ve frekanslar, referansin nereden geldigine bakilmaksizin
normal referansi gegersiz kilar.

Avarlar ve teshisler

Menu - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - Sabit frekanslar,
Men - Birincil ayarlar - Baslatma, durdurma, referans - Sabit hizlar

Parametre gruplari: 22 Hiz referansi segimi (sayfa 241) ve 28 Frekans referans zinciri
(sayfa 263).

Olaylar: -
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Kritik hizlar/frekanslar

Kritik hizlar (bazen “atlama hizlan” olarak adlandirilir), 6rnedin mekanik rezonans
sorunlari sebebiyle belli motor hizlarindan veya hiz araliklarindan kaginmanin
gerektigi uygulamalar igin 6nceden tanimlanabilir.

Kritik hizlar fonksiyonu, referansin uzun slre boyunca kritik bir bant dahilinde
bulunmasini énler. Degisen bir referans (22.87 Gergek hiz referansi 7) kritik araliga
girdiginde, referans araliktan gikana dek fonksiyonun ¢ikisi (22.01 Hiz ref sinirsiz)
donar. Cikistaki herhangi bir anlik degisim referans zincirinin ilerisindeki bir rampa
fonksiyonu tarafindan dizeltilir.

Sirucu izin verilen ¢ikis hizlarini/frekanslarini sinirlandirdiginda, hiz referansi st
kritik hiz/frekans limitinin Gzerinde olmadidi siirece durma noktasindan hizlanirken
mutlak en disuk kritik hiza (kritik hiz diigiik veya kritik frekans diisik) sinirlandirir.

Frekans referansi ile skaler motor kontroli igin de bu fonksiyon bulunur. Fonksiyonun
girisi 28.96 Gergek frekans ref 7 ile gosterilir.

Ornek
Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1380 - 1560 rpm araliklarinda titresim yapar. Strtcinin bu
hiz araliklarindan kaginmasini saglamak igin:

» 22.51 Kritik hiz fonksiyonu parametresinin 0. bitini acarak kritik hizlar
fonksiyonunu etkinlestirin ve

+ kritik hiz araliklarini asagdidaki sekilde gdsterildigi gibi ayarlayin.

22.01 Hiz ref sinirsiz (rpm)
(fonksiyon ¢ikisi)
A

1 Par. 22.52 = 540 rpm
1560 2 Par. 22.53 = 690 rpm
3 Par. 22.54 = 1380 rpm
1380 P
4 Par. 22.55 = 1560 rpm
690
540

—— » 22.87 Gergek hiz referansi 7 (rpm)
1 2 3 4 (fonksiyon girisi)
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Avarlar ve teshisler

Parametreler:

» Kritik hizlar: Parametreler 22.01 Hiz ref sinirsiz (sayfa 241), 22.51 Kritik hiz
fonksiyonu...22.57 Kritik hiz 3 yliksek (sayfa 247) ve 22.87 Gergek hiz referansi 7
(sayfa 249).

» Kiritik frekanslar: Parametreler 28.51 Kritik frekans fonksiyonu...28.57 Kritik
frekans 3 yliksek (sayfa 270) ve 28.96 Gergek frekans ref 7 (sayfa 273).

Olaylar: -

Hiz kontrol cihazi otomatik ayari

Sdrucundn hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu kullanilarak otomatik olarak
ayarlanabilir. Otomatik ayarda, motorun ve makinenin mekanik zaman sabitinin
(atalet) tahmini temel alinir.

Otomatik ayar rutini motoru, 25.40 parametresi ile miktari ayarlanabilecek bir dizi
hizlanma/yavaslama dongtistinden gegirir. Yiksek degerler, 6zellikle baslangi¢
hizlari ile maksimum hizlar arasindaki fark kugtikse daha dogru sonuclar verir.

Otomatik ayar sirasinda kullanilan maksimum moment referansi, maksimum moment
limiti (30 Limitler parametre grubu) veya nominal motor momenti (99 Motor verileri) ile
sinirlanmadigi surece baslangic momenti (6rn. rutin etkinlestirildigindeki moment) art
25.38 olacaktir. Rutin sirasinda hesaplanan maksimum hiz, 30.712 veya 99.09
parametresi ile sinirlanmadigi stirece baslangi¢ hizi (6r. rutin etkinlestirildigindeki hiz)
+ 25.39 olur.

Asagidaki sema otomatik ayar rutini sirasindaki hiz ve moment davranigini gésterir.
Bu ornekte, 25.40 2 olarak ayarlanir.

Baslangic momenti + [25.38]

Baslangigc momenti

Baslangig hizi + [25.39]

Baslangic hizi
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Notlar:

+ Siricu rutin sirasinda gerekli frenleme giiciini Uretemezse, sonuglar yalnizca
hizlanma asamalarina dayanir ve tam frenleme gliciindeki kadar dogru olmaz.

* Motor her bir hizlanma asamasinin sonunda hesaplanan maksimum hizi bir
miktar asar.

Otomatik ayar rutinini etkinlestirmeden 6nce

Otomatik ayar rutini gergeklestirmek icin 6n kosullar sunlardir:

* Motor tanimlama galistirmasi (ID run) basariyla tamamlandi

* Hiz ve moment limitleri (30 Limitler parametre grubu) ayarlandi
« Sdrucu baglatildi ve hiz kontrol modunda ¢alisiyor.

Bu kosullar karsilandiktan sonra, otomatik ayar 25.33 parametresi ile (veya
parametre tarafindan segilen sinyal kaynagi ile) etkinlestirilebilir.

Otomatik ayar modlari

Otomatik ayar, 25.34 parametresinin ayarina baglh olarak Ug farkl sekilde yapilabilir.
Sarsintisiz, Normal ve Dinamik segimleri, sirici moment referansinin, ayar islemi
sonrasinda hiz referansi adimina nasil yanit vermesi gerektigini tanimlar. Sarsintisiz
yavas ama guvenli bir yanit Gretir; Dinamik hizl bir yanit tretir ancak bazi
uygulamalar igin ¢ok ylksek kazang degerleri olusur. Asagidaki sekil bir hiz referansi
adimindaki hiz yanitlarini géstermektedir (genelde %1...20).

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
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Otomatik ayar sonugclari

Basarili bir otomatik ayar rutininin sonunda, sonuglar otomatik olarak parametrelere
iletilir.

» 25.02 (hiz kontrol cihazinin oransal kazanimi)

* 25.03 (hiz kontrol cihazinin entegral siresi)

« 25.37 (motor ile makinenin mekanik zaman sabiti)

Bununla birlikte, kontrol cihazi kazancini, integral suresini ve tlirev suresini manuel
olarak ayarlamak mumkunddr.

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

Turev
hizlanma
kompanzasyonu

Oransal

Hiz + _ Hata integral + * Moment
referansi -3 degeri Qgireferan&

Tlrev

Gergek hiz

Uyari gosterimleri

Otomatik ayar rutini basariyla tamamlanmazsa, AF90 uyari mesaji olusturulur. Daha
fazla bilgi igin bkz. bélim Hata izleme (sayfa 437).

Ayarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 25 Hiz kontrolii (sayfa 254), 30 Limitler (sayfa 273) ve 99 Motor
verileri (sayfa 393).

Parametreler: 25.02 Hiz oransal kazanci (sayfa 255), 25.03 Hiz entegrasyon stiresi
(sayfa 255), 25.33 Hiz kontrol cihazi otomatik ayari...25.40 Otomatik ayar tekrar
stireleri (sayfa 258), 30.12 Maksimum hiz (sayfa 275) ve 99.09 Motor nominal hizi
(sayfa 394).

Olaylar: AF90 Hiz kontrolérii otomatik ayari (sayfa 448).



Program ézellikleri 125

Kullanici yiik egrisi

Kullanici yUk egrisi, giris sinyalini frekans veya hiz ile yikun bir fonksiyonu olarak
izleyen bir denetleme fonksiyonu saglar. izlenen sinyalin durumunu gésterir ve
kullanici taniml profilin ihlaline bagli olarak bir uyari veya hata verebilir.

Kullanici yUk egrisi, bir asin yuk ile bir diislik yik egrisinden veya egrilerin yalnizca
birinden olugsmaktadir. Her egri, frekansin veya hizin bir fonksiyonu olarak izlenen
sinyali temsil eden bes nokta tarafindan olusturulur.

Asagidaki 6rnekte, kullanici yik egrisi %10 pay eklenen ve ¢ikarilan motor nominal
momentinden olusturulur. Pay egrileri, zarfin digina sapmalarin denetlenmesi,
zamanlanmasi ve tespit edilebilmesi igin motorda galigir bir zarf tanimlar.

Motor momenti / Nominal moment

1,2

1,0 /
0,8 /

0,6 /

0,4 /

0,2 (1]
(2)—
0,0 __—@)/
-0,2 4 T T T T T T T T
0 1 20

5
Cikis frekansi (Hz)
1 = Asir yuk egrisi (bes nokta)

2 = Nominal proses yuk egrisi
3 = Duslk yik egrisi (bes nokta)

izlenen sinyal, tanimlanan bir siire boyunca siirekli olarak asiri yiik egrisinin izerinde
olursa bir asiri yiik uyarisi ve/veya hatasi ayarlanabilir. izlenen sinyal, tanimlanan bir
suire boyunca surekli olarak diisiik yikiin altinda olursa bir diistik yUk uyarisi ve/veya
hatasi ayarlanabilir.

Asiri yik, 6rnegin bir doner testerenin bir digiime garpmasini veya fan yuki
profillerinin ¢ok ylksek olmasini izlemek igin kullanilabilir.

Dusuk yuk, érnegin yukin dislp tasima kayiglarini veya fan kayiglarini kirmasini
izlemek icin kullanilir.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 37 Kull. Yiik egrisi (sayfa 316).
Olaylar: -
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Kontrol makrolari

Kontrol makrolari dnceden tanimlanan parametre diizenlemeleri ve G/C
yapilandirmalaridir. Bkz. bélim Kontrol makrolari (sayfa 71).

Proses PID kontrolii

Sdrlcide iki dahili proses PID kontrolort (PID ayar 1 ve PID ayar 2) bulunmaktadir.
Bu kontrolér borudaki basing veya debi ya da tank sivi duzeyi gibi proses
degdiskenlerini kontrol etmekte kullanilabilir.

Proses PID kontrollinde, siriicliye hiz referansi yerine bir proses referansi (set
degeri) baglanir. Ayni zamanda bir gergek deger bilgisi (proses geri bildirimi) de
suriictiye geri génderilir. Proses PID kontroli, élgiilen proses miktarini (gergek deger)
istenen seviyede (set degeri) tutabilmek igin siirlici hizini ayarlar. Bu, kullanicinin
suruictiye bir frekans/hiz‘’moment referansi ayarlamasina gerek olmadigi ancak
suructnin galismasini proses PID'ye gore ayarladidi anlamina gelir.

Asagidaki sadelestiriimis blok semasi, proses PID kontrolini géstermektedir. Daha
ayrintili blok semalari igin, bkz. sayfa 520 ve 521.

Ayar noktasi ——

Sinirlama

Proses Hiz veya frekans
Filtre PID _>7~£_> referansi zinciri

Al Proses _>£ —
Al2 — gergek

degerleri

FBA —»

Sirucude, gerektiginde degistirilebilen iki tam proses PID kontrol cihazi ayar grubu
bulunur; bkz. parametre 40.57 PID set1/set2 seg¢imi.

Not: Proses PID kontroli sadece harici kontrolde kullanilabilir; bkz. bolim Lokal
kontrol — harici kontrol karsilastirmasi (sayfa 103).
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Proses PID kontrolii hizli konfigiirasyonu

1. Proses PID kontrol cihazini etkinlestirin: Menii - Birincil ayarlar - PID - PID
kontrolleri

2. Bir geri bildirim kaynagi segin: Menii - Birincil ayarlar - PID - Geri bildirim
3. Ayar noktasi kaynagi secin: Menii - Birincil ayarlar - PID - Ayar noktasi

4. Kazanci, integral suresini, tlirev suresini ayarlayin: Meni - Birincil ayarlar - PID -
Ayarlama

5. PID cikig limitlerini ayarlayin: Ment - Birincil ayarlar - PID - PID gikisi

6. PID kontrol cihazi ¢ikisini, 6rn. 22.11 Ext1 hiz ref1 parametresini kaynak olarak
segin: Meni - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - Referans
kaynagi

Proses PID kontrolii icin uyku ve ek siire fonksiyonlari

Uyku fonksiyonu, temiz su pompalama sistemleri gibi tiiketimin degisiklik gésterdigi
PID kontrol uygulamalari i¢in uygundur. Kullanildiginda, dusuk talep esnasinda
pompay! etkin ¢calisma araliginin altinda yavasca calistirmak yerine tamamen
durdurur. Agagidaki 6rnek, fonksiyonun galismasini gorsellestirmektedir.

Ornek: Siiriicl, bir basing yiikseltme pompasini kontrol eder. Su tiiketimi gece
boyunca diiser. Bunun sonucunda proses PID kontrol cihazi motor hizini disarir.
Ancak, borulardaki dogal kayiplar ve disuk hizlarda santriftjli pompanin disik
verimliligi dolayisiyla motor dénusu kesinlikle durmaz. Uyku fonksiyonu yavas
dénusu tespit eder ve uyku gecikmesi gectikten sonra olugan gereksiz pompalamayi
keser. Surlcli uyku moduna geger ancak basinci izlemeye devam eder. Basing izin
verilen minimum limitin altina distince ve uyanma gecikmesi gegtikten sonra
pompalama devam eder.

Kullanicl, yikseltme igleviyle PID uyku suresini uzatabilir. YUkseltme islevi, stricu
uyku moduna girmeden 6nce, énceden tanimlanan bir slire boyunca proses ayar
noktasini artirir.
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Ayar noktasi Uyku ek stire zamani (40.45)
« N

» Zaman

Uyanma gecikmesi
(40.48)

Gergek deger !
A .

Ters gevrilmemis
(40.31 = Cevrilmedi (Ref - Grbs))

Uyanma seviyesi

(Ayar noktasi - Uyanma sapmasi [40.47])

» Zaman

Gergek deger
A

Uyanma seviyesi

Zaman

Motor hizi

tsg = Uyku gecikmesi (40.44) Uyku modu

L t<tsg

(40.43)

- Zaman
START
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izleme

izleme modunda, PID blok cikisi dogrudan 40.50 (veya 41.50) Ayar 1 izleme ref
secimi parametresinin degerine ayarlanir. PID kontrol cihazinin dahili | terimi, ¢ikis
Uzerine ge¢cmek icin hicbir gegise izin veriimeyecek sekilde ayarlanir. Boylece izleme
modundan ¢ikildiginda normal proses kontrolt ¢calismasi belirgin bir ¢cikis yapmadan
devam edebilir.

Avyarlar ve teshisler

Menu - Birincil ayarlar - PID
Parametre: 96.04 Makro se¢imi (sayfa 379) (makro segimi)

Parametre gruplari: 40 Proses PID grubu 1 (sayfa 320) ve 41 Proses PID grubu 2
(sayfa 336).

Olaylar:-

Pompa ve fan kontrolii (PFC)

Pompa ve fan kontrolu (PFC) bir stirticii ve birden fazla pompa veya fandan olusan
pompa ya da fan sistemlerinde kullanilir. Striici, pompalardan/fanlardan birinin hizini
kontrol eder ve ek olarak diger pompalari/fanlari dogrudan kontaktérlerin besleme
sebekesine baglar (ve baglantiyi keser).

PFC kontrol lojigi, prosesteki kapasite degisikliklerinin gerektirdigi tzere yardimci
motorlari agar veya kapatir. Ornegin bir pompa uygulamasinda, siiriicii birinci
pompanin motorunu kontrol ederek pompa ¢ikisini kontrol etmek igin motor hizini
degistirir. Bu pompa hiz ayarli pompadir. Talep (proses PID referansi ile temsil edilir)
birinci pompanin kapasitesini astiginda, PFC lojigi otomatik olarak bir yardimci
pompay! baslatir. Lojik ayrica birinci pompanin (siirlici tarafindan kontrol edilen)
hizini yardimci pompanin toplam sistem ¢ikisina eklenmesini hesaba katmak i¢in
azaltir. Bundan sonra énceden oldugu gibi PID kontrol cihazi birinci pompanin
hizini/frekansini ayarlar, boylece sistem ¢ikisi proses ihtiyacglarini karsilar. Talep
artmaya devam ederse, PFC lojigi az 6nce agiklanana benzer sekilde daha fazla
yardimci pompa ekler.

Talep diserken birinci pompanin hizini minimum bir limitin altina disirdiginde
(kullanici tanimli bir hiz/frekans limiti), PFC lojigi bir yardimci pompayi otomatik
olarak durdurur. PFC lojigi ayrica durdurulan yardimci pompanin eksik gikisini
hesaba katarak suriicu kontrolli pompanin hizini arttirir.

Pompa ve fan kontrolii (PFC) sadece harici kontrol konumu EXT2'de desteklenir.
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Oto degisim

Baslatma sirasinin otomatik dénlisii veya Otomatik degistirme islevselligi, cogu PFC
tlrt ayarlarda iki amaca hizmet eder. Biri, pompalarin/fanlarin es yaglanmalarini
saglamak igin galisma siirelerini zaman iginde esit tutmaktir. Obiirii de herhangi bir
pompanin/fanin birimin ttkanmasina neden olacak kadar uzun siire bosta durmasini
onlemektir. Bazi durumlarda (6rnegin, prosese etkisini en aza indirmek igin) baglatma
sirasini sadece tim birimler durdugunda degistirmek tercih edilebilir.

Otomatik degistirme ayrica Zamanlamali fonksiyonla da tetiklenebilir (bkz.
sayfa 138).

i kilit

PFC sistemindeki i¢ kilit sinyallerini her bir motor igin tanimlama segenegi vardir.
Motorun ig kilit sinyali Kullanilabilir oldugunda, motor PFC baslangi¢ dizilimine katilir.
Sinyal kilitlendiyse, motor hari¢ tutulur. Bu 6zellik, PFC lojigine motorun kullanilabilir

olmadidini (6rnegdin, bakim veya elle dogrudan gevrimigi baslatma nedeniyle)
bildirmede kullanilabilir.

Yumusak pompa ve fan kontrolii (SPFC)

Yumusak pompa ve fan kontroll lojigi, yeni bir yardimci motor baslatilacagi zaman
daha dusuk basing artislarinin tercih edildigi pompa ve fan uygulamalar igcin PFC
lojiginin bir tlridir. SPFC l0jigi dogrudan gevrimigi (yardimci) motorlarda yumusak
baslatmayi uygulamanin kolay bir yoludur.

Klasik PFC ile SPFC lojigi arasindaki ana fark SPFC lojigin yardimci motorlari
cevrimici baglamasidir. Yeni bir motoru baslatma kriteri (yukari bakin)
karsilandiginda, SPFC lojigi striict kontrolli motoru besleme sebekesine hizli start
ile (yani motor hala serbest durus yaparken) baglar. Siirici bunun ardindan, sonraki
baslatilacak pompa/fan birimini baglar ve énceki kontrol edilen birim bir kontaktor
tizerinden dogrudan ¢evrimici baglanirken bu birimin hizini kontrol etmeye baslar.
Daha fazla (yardimci) motor benzer sekilde baslatilir. Motor durdurma rutini normal
PFC rutiniyle aynidir.

Bazi durumlarda PFC yardimci motorlara gevrimigi baglanirken baglatma akimini
yumusatmay! mumekin kilar. Sonug olarak borularda ve pompalarda daha disiik
basing artiglari elde edilebilir.

Ayarlar ve teshisler

Parametre: 96.04 Makro se¢imi (sayfa 379) (makro secimi)

Parametre gruplari: 10 Standart DI, RO (sayfa 192), 40 Proses PID grubu 1
(sayfa 320), 76 PFC yapilandirmasi (sayfa 368) ve 77 PFC bakimi ve izleme
(sayfa 375).

Olaylar: -
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Zamanlamali fonksiyonlar

Gunuln saatine, haftanin giintine, yilin mevsimine gére bir Zamanlayici etkin olabilir.
Zamanla ilgili bu parametrelere ek olarak, Zamanlayiciyi etkinlestirme (tatil veya is
glini olarak yapilandirilabilecek) istisna giinlerde de etkilenebilir. Bir Zamanlayici
istisna glinlerde aktif veya pasif olarak ayarlanabilir.

Bir Zamanlamali fonksiyona birden fazla Zamanlayici VEYA fonksiyonuyla
baglanabilir. Bylece, bir Zamanlamali fonksiyona bagli olan Zamanlayicilardan biri
aktifse, Zamanlamali fonksiyon da aktif olur. Zamanlamali fonksiyon ardindan
suriiciyl baglatmak, dogru hizi veya PID déngu kontrol6ri igin dogru ayar noktasini
secgmek gibi normal fonksiyonlari sirasiyla kontrol eder.

Bir fanin veya pompanin Zamanlamali fonksiyonla kontrol edildigi gogu durumda,
zamanlamali programi kisa bir slire igin gecgersiz kilma imkani genelde gereklidir.
Gegersiz kilma islevselligi Yikseltme olarak adlandirilir. Yukseltme, segcili
Zamanlamali fonksiyonlari dogrudan etkiler ve 6nceden belirlenen bir siire boyunca
acar. Yukseltme modu genelde dijital bir giris Gzerinden etkinlestirilir ve galisma
suresi parametrelerde ayarlanir.

Zamanlamali fonksiyon varliklarinin iligkilerini gdsteren bir sema asagida gosterilmektedir.

Sirict kontrold, or. start,
hiz kontroli

f

Zamanlamali fonksiyon (3)

! i

Zamanlayici (12) Yukseltme

A ¢
} i

Giniin saati istisna

4

Tatil Is glinii

i ! }

Guniln saati Haftanin guni Mevsim

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 34 Zamanlamali fonksiyonlar (sayfa 296).

Olaylar: -
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Motor potansiyometresi

Motor potansiyometresi aslinda, de@eri 22.73 Motor potansiyometresi yiikseltme
kaynagi ve 22.74 Motor potansiyometresi diisiirme kaynagi parametreleri ile secilen
iki dijital sinyal kullanilarak yikseltilebilen veya dugurulebilen bir sayagtir.

22.71 Motor potansiyometresi fonksiyonu ile etkinlestirildiginde, motor
potansiyometresi 22.72 Motor potansiyometresi baslangi¢c degeri ile ayarlanan degeri
kabul eder. 22.71 parametresinde secilen moda bagli olarak, motor potansiyometresi
degderi korunur ya da bir gli¢ gevriminin ardindan resetlenir.

Degisim orani 22.75 Motor potansiyometresi rampa siiresi parametresinde, dederin
minimumdan (22.76 Motor potansiyometresi min degeri) maksimuma (22.77 Motor
potansiyometresi maks degeri) ya da tam tersi degisiklik gostermesi igin gegen siire
olarak tanimlanir. Yikseltme ve disirme sinyalleri ayni anda acilirsa, motor
potansiyometresi degeri degismez.

Ana segici parametrelerinde dogrudan referans kaynagi olarak ayarlanabilen ya da
skaler ve vektor kontrollin her ikisinde de diger kaynak segici parametreleri tarafindan
giris olarak kullanilabilen fonksiyon ¢ikisi 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek ile
gOsterilir.

Asagidaki 6rnekte motor potansiyometresi degerinin davranisi gosterilmektedir.

1
22.73 f
0

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80
0

22.76

I
/

22.75

Parametre 22.73 Motor potansiyometresi ylikseltme kaynagi ve 22.74 Motor
potansiyometresi diislirme kaynagdi hizi veya frekansi sifirdan maksimum hiza veya
frekansa kadar kontrol eder.
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Donus yoni 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametresiyle degistirilebilir. Asagidaki 6rnege
bakin.

2004 1 . : . : : - .
Ext2 in1 [ ! , ! o |
0 ; : : Do '

kaynagi

20.04 ! . —
Ext2 in2 . ' . : o \
kaynagi O ; : Lo X

1 : : | :
22.73 ¢ ! ' . :
0 — .
] . .
22.74 |
0 .

* Cikis hizi veya frekansi referans degere ulasti.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 20.04 Ext2 in2 kaynagi (sayfa 225) ve 22.71 Motor potansiyometresi
fonksiyonu ...22.80 Motor potansiyometresi ref gercek (sayfa 247).

Olaylar: -

Mekanik fren kontroli

Siirlicu stop ettiginde veya gi¢ olmadiginda, motor ve galistirilan makineyi sifir hizda
tutmak i¢in bir mekanik fren kullanilabilir. Fren kontrol mantigi 44 Mekanik fren
kontrolii parametre grubunun ayarlarini ve birkag harici sinyali izler ve 134. sayfadaki
semada gdsterilen durumlar arasinda gegis yapar. Durum semasinin altindaki
tablolarda, durumlarin ve gegcislerin ayrintilar gésterilmektedir. 136. sayfadaki
zamanlama semasinda bir kapatma-agma-kapatma sekansi 6rnegi gosterilmektedir.

Fren kontrol lojigi girigleri

Sirlcinin start komutu (06.16 Sirticti durum word'ii 1 parametresinin 5. biti) fren
kontrol lojiginin temel kontrol kaynagidir.

Fren kontrol lojigi cikislar

Mekanik fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilmelidir.
Bu bit bir réle ¢ikisinin (veya ¢ikis modunda bir dijital giris/cikis) kaynagi olarak
secilmelidir. Daha sonra bir réle tzerinden fren aktiatoriine baglanir. 137. sayfadaki
kablo baglantisi 6rnegine bakin.
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Fren kontrol lojigi ¢esitli durumlarda surtict kontrol lojiginin motoru tutmasini veya
hizi rampa ile distrmesini talep eder. Bu talepler 44.01 Fren kontrol durumu
parametresinde gorulebilir.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 44 Mekanik fren kontrolli (sayfa 340).

Parametreler: 06.16 Siiriicii durum word'ii 1 (sayfa 187) ve 44.01 Fren kontrol
durumu (sayfa 340).

Olaylar: -

Fren durum semasi

(herhangi bir (herhangi bir
durL@ian) dun@ian)
FREN DEVRE DISI FREN KAPALI FREN ACMA

— @

® 6 Q

FREN KAPATMA FREN ACIK

FREN KAPATMA -
GECIKMESI

©

FREN KAPATMA [

A |

of

BEKLEMESI
Durum agiklamalari
Durum adi Aciklama
FREN DEVRE DISI Fren kontrolli devre disi birakildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme =

0 ve 44.01 Fren kontrol durumu b4 = 0). Agma sinyali etkin durumda (44.01
Fren kontrol durumu b0 = 1).

FREN ACMA: Fren agma talebinde bulunuldu. (44.01 Fren kontrol durumu b2 = 1). Agma
sinyali etkinlestirildi (44.071 Fren kontrol durumu b0 ayarlandi). 44.08 Fren agma
gecikmesi sona erinceye kadar yuk surucl hiz kontrolu ile yerinde tutulur.

FREN ACIK Fren agik (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Tutma talebi kaldirilir (44.01 Fren
kontrol durumu b2 = 0) ve slruclnin referansi izlemesine izin verilir.
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Durum adi Aciklama

FREN KAPATMA:

FREN KAPATMA Fren kapatma talebinde bulunuldu. Siriici lojiginden stop edene kadar hizi

BEKLEMESI rampa ile distirmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu b3 = 1). Agma
sinyali etkin durumda tutulur (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1).Fren lojigi,
motor hizi 44.14 Fren kapatma seviyesi degerinin altinda olana dek bu
durumda kalir.

FREN KAPATMA Kapatma kosullari saglandi. Agma sinyali etkin durumda (44.01 Fren kontrol

GECIKMESI durumu b0 — 0). Rampa ile yavaslama talebi strdurullr (44.01 Fren kontrol
durumu b3 = 1). 44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erinceye kadar fren lojigi
bu durumda kalacaktir.
Bu noktada, lojik FREN KAPALI durumuna geger.

FREN KAPALI Fren kapali (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 0). Slriici modulasyon
yapmayabilir.

Durum dedgisim kosullari ( (n) )

© 00N O WN -

Fren kontroll devre disi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme— 0).
06.11 Ana durum word'i, bit 2 = 0.

Fren agma talebinde bulunuldu.

44.08 Fren agma gecikmesi sona erdi.

Fren kapatma talebinde bulunuldu.

Motor hizi 44.14 Fren kapatma seviyesi kapatma hizinin altinda.

44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erdi.

Fren agma talebinde bulunuldu.

Fren kontroli etkinlestirildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme— 1).
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Zamanlama semasi

Asagidaki sadelestiriimis zamanlama semasi, fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini

gOsterir. Yukaridaki durum semasina bakin.

Start komutu
(06.16 b5) |_|

Modl’]lasyonda| >
(06.16 b6) '—"tmd

Hazir ref (06.11 b2) |

Hiz referansi | |
!
T

|
I
Fren kontrol sinyali o
(44.01 b0) |—|' tod *
|

|

|

|

T

|

|
T
| | Nes . ¥ .

I8

FREN KAPATMA GECIKMESI

Durdurulan konumda | } | | |
tutma talebi ‘
(44.01 b2) | 1 1 | |
Durdurulan konuma |
I | |
rampa talebi
(44.01 b3) ! I | -
Durum FREN KAPALI FREN ACMA FREN ACIK BCW I BCD KZRP‘,EAALII
FREN KAPATMA
1 2 3 4 5 6 7 8
tmd Motor miknatislama gecikmesi
tod Fren agma gecikmesi (parametre 44.08 Fren agma gecikmesi)
Nes Fren kapama hizi (parametre 44.14 Fren kapatma seviyesi)
teg Fren kapama gecikmesi (parametre 44.13 Fren kapatma gecikmesi)
BCW FREN KAPATMA BEKLEMESI
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Kablo baglantisi 6rnegi

Asagidaki sekilde bir fren kontrolli kablo baglantisi 6rnegi gésterilmektedir. Fren
kontrol donanimi ve kablo baglantilari misteri tarafindan saglanmali ve kurulmaldir.

UYARI! gine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmis olan
makinenin personel guvenlik dizenlemelerine uydugundan emin olun.
Siricinin (IEC 61800-2'de tanimlanan Tam bir Strlci Modili veya Temel Siriici

Modili) Avrupa Makine Yonergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir gtivenlik
cihazi olarak géz 6nlinde bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tiim
makinenin personel glvenligi, belli bir suriicu 6zelligine baglh olmamahdir (fren
kontrol fonksiyonu gibi) ancak uygulamaya 6zel duzenlemelerde tanimlandidi gibi
gerceklestiriimelidir.

Fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilir. Bu érnekte,
10.24 RO1 kaynadi parametresi Fren komutu olarak ayarlanir (6rn. 44.01 Fren
kontrol durumu 0. biti.)

™ " Fren kontrol | | Siiriicii kontrol {initesi
i donanimi ' | X8
. 115/230 VAC . ' 20 [ROTA

19 [RO1C 7

[NTM RO1B |
]
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Motor kontrolii

Motor tipleri
Sdrlci, asenkron AC endiiksiyon motorlarini, sabit miknatisli (PM) motorlari ve
senkron relliktans motorlarini (SynRM) destekler.

Motor tanimlama

Vektor kontrolliniin 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 siresince miknatislanip motor
ile motor kablosu direngleri dlgulir ve béylece motor modeli yaratilir. Bu tanimlama
yéntemi bir gok uygulama i¢in uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayri bir Tanimlama galistirmasi (ID run) gerceklestirilebilir.

Avarlar ve teshisler

Parametre: 99.13 ID run talep edildi (sayfa 395).

Olaylar: -

Skaler motor kontroli

Skaler motor kontrolu, varsayilan motor kontrol ydntemidir. Skaler kontrol modunda
sUrtict bir frekans referansi ile kontrol edilir. Ancak, skaler kontrolde vektor
kontroliiniin mikemmel performansi elde edilemez.

Asagidaki durumlarda skaler motor kontrol modunun etkinlestiriimesi ABB tarafindan

onerilir:

» Gergcek nominal motor de@erleri kullanilamiyorsa veya siructunin devreye alma
safthasindan sonra farkli motor ¢alistirmasi gerekirse

» Kisa bir devreye alma stresi gerekliyse ve ID run istenmiyorsa

» Cok motorlu sistemlerde: 1) eger yik motorlar arasinda esit olarak
dagitiimamigsa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlamasi (ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim degeri sliricinin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da
kiclkse

» Eger suricu bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegdin, test amagli olarak)
» Surucu, step-up transformatéri araciligiyla orta gerilim motorunu g¢alistiriyorsa.
» Suricu bir sinls filtresiyle donatiimissa,

Skaler kontrolde bazi standart dzellikler kullanilamaz.

Ayrica bkz. bolim Sdirticli galisma modlari, (sayfa 108).
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Skaler motor kontrolii i¢in IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu (gerilim yikseltme -
olarak da bilinir), sadece motor kontrol | Motor gerilimi
modu skaler oldugunda kullanilabilir. IR | A

kompanzasyonu etkinlestirildiginde IR kompanzasyonu
surlcu dusuk hizlarda motora ekstra

gerilim yuklemesi yapar. IR /
kompanzasyonu, pozitifi yer degistirmeli

pompalar gibi yiiksek koparma momenti

. -— Kompanzasyon yok
gerektiren uygulamalarda faydalidir.

> (Hz)

Vektdr kontrolde, IR kompanzasyonu
mumkun degildir veya otomatik olarak uygulandigindan gerekli degildir.

Avarlar ve teshisler

Menu - Birincil ayarlar - Motor - IR kompanzasyonu
Parametre grubu: 28 Frekans referans zinciri (sayfa 263).

Parametreler: 97.13 IR kompanzasyonu (sayfa 390) ve 99.04 Motor kontrol modu
(sayfa 393).

Olaylar: -

Vektor kontroli

Vektor kontrolu, yuksek kontrol dogrulugunun gerekli oldugu uygulamalar igin olan bir
motor kontrol modudur. TUm hiz aralig1 boyunca, 6zellikle yliksek momentli duistik
hizin gerekli oldugu uygulamalarda, daha iyi kontrol saglar. Devreye almada bir kimlik
calistirmasi gerektirir. Vektor kontroli tiim uygulamalarda kullanilamaz (6rnegin,
sinUs filtreleri kullanildiginda veya tek sirliclye birden fazla motor bagli oldugunda).

Gerekli stator akisini ve motor momentini elde etmek icin, ¢ikis yari iletkenleri
arasindaki gegis kontrol edilir. Moment kontroll igin referans deger, hiz kontrolliinden
ya da dogrudan bir harici moment referans kaynagindan gelir.

Stator akisi, motor geriliminin vektdr uzayinda toplanmasiyla hesaplanir. Rotor akisi
stator akisindan ve motor modelinden hesaplanabilir. Motor momenti, akim rotor
akisindan 90 derecede kontrol edilerek Uretilir. Belirlenen motor modelini kullanarak,
rotor akisi daha iyi tahmin edilir. Motor kontroll i¢in gergek motor safti hizina gerek
yoktur.

Ayrica bkz. bélim Hiz kompanzasyonlu stop (sayfa 150).
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Avarlar ve teshisler

Men - Birincil ayarlar - Motor - Kontrol modu

Parametreler: 99.04 Motor kontrol modu (sayfa 393) ve 99.13 ID run talep edildi

(sayfa 395).
Olaylar: -

Hiz kontrolii performans sekilleri

Asagidaki tabloda hiz kontroli igin standart performans degerleri verilmistir.

Hiz kontrolii Performans T %
7. (%A
Statik dogruluk Motor nominal N
kaymasinin %20'si 100 +
Dinamik dogruluk %100 moment

adimiyla < %10 sn
(varsayilan hiz kontrol
cihazi ayariyla)

Tload

t(s)

Ayarlanmig hiz %100 moment
kontrolorlyle dinamik adimiyla < %2 sn Nact-Nref
dogruluk. nN

[JAlan<%10s

Ty = nominal motor momenti
ny = nominal motor hizi

Nyt = gercek hiz

Nyt = hiz referansi

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 25 Hiz kontrolii (sayfa 254).
Olaylar: -
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Moment kontrolii performans degerleri

Sirtci, motor milinden herhangi bir hiz geri bildirimi olmadan hassas moment
kontroli gercgeklestirebilir. Asagidaki tabloda moment kontroli igin standart
performans degerleri verilmistir.

Moment kontrolii  Performans ?T (%))
. . N Tref /\
Dogrusalsizhk nominal moment 1004+ —
ile = %5 90-|- - - |- Tact

(en zorlu galisma
noktasinda + %20)

Moment adimi artis  nominal moment ile
suresi <10ms

10-|- - - -

t(s)

-~
<5ms
Ty = nominal motor momenti
Tief = moment referansi
Tact = gergcek moment

Gli¢ kaybinda ¢calismaya devam etme

Bkz. bdlum Ddigtik gerilim kontrolii (glic kaybinda calismaya devam etme), sayfa 151.

U/f orani

UIf fonksiyonu yalnizca frekans kontrolu kullanan skaler motor kontrol modunda
kullanilabilir.

Fonksiyonun iki modu vardir: dogrusal ve kare.

Dogrusal modda, gerilim/frekans orani alan zayiflama noktasinin altinda sabittir. Bu,
frekans araligi boyunca motor nominal momenti degerinde veya bu degere yakin
moment tUretmenin gerekli oldugu sabit moment uygulamalarinda kullanilir.

Kare modda (varsayilan), gerilim/frekans orani alan zayiflama noktasinin altindaki
frekansin karesi olarak artar. Bu genellikle santrifiijli pompa veya fan
uygulamalarinda kullanilir. Bu uygulamalar igin, gerekli moment frekans ile kare
iliskisine uyar. Bu ylzden, gerilim kare iliskisini kullanarak degistirilirse, motor bu
uygulamalarda artan verimlilik ve disuk gurultt seviyelerinde galisir.

UIf fonksiyonu enerji optimizasyonuyla birlikte kullanilamaz; 45.11 Enerji optimize
edici parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, 97.20 U/F orani parametresi yok
sayllir.
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Avarlar ve teshisler

Menu - Birincil ayarlar - Motor - U/f orani
Parametreler: 45.11 Enerji optimize edici (sayfa 343) ve 97.20 U/F orani (sayfa 397).
Olaylar: -

Flux braking

Sdrlci, motordaki miknatislama seviyesini artirarak daha fazla yavaglama saglar.
Motor akisini artirarak motorda frenleme sirasinda Uretilen enerji motor termik
enerjisine donusturdlebilir.

Motor hizi Tgr
7 (%)
A NA Tg; = Frenleme momenti
Ty = 100 Nm
Aki frenleme yok 60-
40 Aki frenleme

204
1 Akl frenleme yok
> £ (s) . . . . » f (Hz)

Aki frenleme

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. Aki frenlemenin diger faydalari sunlardir:

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

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

» Ak frenleme endiksiyon motorlariyla ve sabit miknatisli senkron motorlarla
kullanilabilir.

iki frenleme giicii seviyesi bulunmaktadir:

» Orta frenleme aki frenlemenin devre digi oldugu durumlara kiyasla daha hizlh
yavaslama saglar. Motorun agiri derecede i1sinmasini dnlemek i¢in motorun aki
seviyesi sinirlandiriimistir.

« Tam frenleme, mekanik frenleme enerjisini motor termik enerjisine dénlstirmek
icin neredeyse mevcut tim akimi kullanir. Frenleme siresi orta frenlemeye gére
daha kisadir. Déngusel kullanimda motor fazla isinabilir.

UYARI: Motorun aki frenlemesi ile Uretilen termik enerjiyi absorbe edecek
sekilde ayarlanmasi gerekir.
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Avyarlar
Mend - Birincil ayarlar - Motor - Aki frenleme

Parametre: 97.05 Aki frenleme (sayfa 388).
Olaylar: -

DC miknatislanmasi

Sdrici, motorun farkh start/dénmef/stop fazlari igin farkli miknatislama
fonksiyonlarina sahiptir: 6n miknatislama, DC tutma, son miknatislama ve 6n isitma
(motor 1sitmasi).

On miknatislanma

On miknatislanma motor start edilmeden motorun DC miknatislanmasini ifade eder.
Secilen start moduna (21.01 Start modu veya 21.19 Skaler start modu) bagl olarak,
motor nominal momentinin %200'iine kadar ulasan olasi en yUksek kirilma
momentini garanti etmek igin 6n miknatislanma uygulanabilir. On miknatislanma
suresi (21.02 Miknatislama siiresi) ayarlanarak, érnegin motor start islemi ve bir
mekanik frenin serbest birakilmasi senkronize edilebilir.

Avyarlar ve teshisler

Parametreler: 21.01 Start modu (sayfa 232), 21.02 Miknatislama siiresi (sayfa 233)
ve 21.19 Skaler start modu (sayfa 238).

Olaylar: -
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DC tutma

Bu fonksiyon normal ¢alismanin ortasinda rotorun (yaklasik) sifir hizda kilittenmesini
mumkin kilar. DC tutma, 21.08 DC akim kontrolii parametresi ile etkinlestirilir. Hem
referans hem de motor hizi belirli bir seviyenin (parametre 21.09 DC tutma hizi) altina
distiginde, suricu sintsodial akim Giretmeyi durdurur ve motora DC géndermeye
baslar. Akim 21.10 DC akim referansi parametresi ile ayarlanir. Referans 21.09 DC
tutma hizi parametresini astiginda, normal siriici galismasi devam eder.

Motor hizi g DC tutma

Referans

\)

21.09 DC tutma hizi

Y

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 21.08 DC akim kontrolii (sayfa 236) ve 21.09 DC tutma hizi
(sayfa 236).

Olaylar: -

Son miknatislama

Bu fonksiyon durdurma sonrasinda motoru belirli bir stire (parametre 21.11 Son
miknatislama stiresi) miknatislanmis durumda tutar. Bu, bir mekanik frenin
uygulanmasindan énce oldugu gibi, makinelerin ylk altinda hareket etmesini énler.
Son miknatislanma 21.08 DC akim kontrolii parametresi ile etkinlestirilir.
Miknatislanma akimi 21.10 DC akim referansi parametresi ile ayarlanir.

Not: Son miknatislanma sadece rampa stop modu (bkz. parametre 27.03 Stop
modu) segildiginde kullanilabilir.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 21.03 Stop modu (sayfa 233), 21.08 DC akim kontrolii (sayfa 236) ve
21.11 Son miknatislama sliresi (sayfa 236).

Olaylar: -
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On 1sitma (Motor 1sitmasi)

On 1sitma fonksiyonu motoru sicak tutar ve siriicti durdugunda motoru DC akimla
besleyerek motor igcinde yogusmayi onler. Isitma yalnizca suriict durdurulmus
durumdayken acik olabilir ve strlclyu start etmek isitmayi durdurur.

On 1sitma etkinlestirildiginde ve stop komutu verildiginde, siiriicii sifir hiz limitinin
altinda calisiyorsa 6n isitma hemen baslar (bkz. 06.19 Hiz kontrolii durum word'(i
parametresinde bit 0). Surlcu sifir hiz limitinin Uzerinde galisiyorsa, 6n 1sitma asiri
akimi énlemek icin 60 saniye geciktirilir.

Fonksiyon, sirici durduruldugunda daima etkin olmak uzere tanimlanabilir ya da
dijital bir giris, haberlesme, zamanlamali fonksiyon veya denetim fonksiyonu
tarafindan etkinlegtirilebilir. Ornegin, 1sitma sinyal denetim fonksiyonunun yardimiyla
motordan gelen bir sicaklik él¢iim sinyali tarafindan etkinlestirilebilir.

Motora beslenen 6n 1sitma akimi nominal motor akiminin %0...%30'u olarak
tanimlanabilir.

On i1sitma aktifken, motora akim beslendigini géstermek igin durum gubugunda bir
simge gériuntulenir, bkz. sayfa 42.
Notlar:

* Modilasyon durduktan sonra motorun uzun bir siire boyunca dénmeyi
durdurdugu uygulamalarda, 6n i1sitma etkinlestirildiginde rotordaki ani bir cekmeyi
Onlemek i¢in 6n I1sitmayla birlikte rampa stop kullanilmasi ABB tarafindan dnerilir.

* Isitma fonksiyonu STO devresinin kapali olmasini veya agik olmaya
tetiklenmemesini gerektirir.

 Isitma fonksiyonu sirticliniin hata vermemis olmamasini gerektirir.
»  Onisitma, akim lretmek igin DC tutmay kullanir.

Avarlar ve teshisler

Menii - Birincil ayarlar - Motor - On i1sitma

Parametreler: 21.14 On isitma giris kaynadi (sayfa 236) ve 21.16 On isitma akimi.
(sayfa 237).

Olaylar: -
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Enerji optimizasyonu

Fonksiyon, striici nominal yUkin altinda galigirken toplam enerji tiiketimini ve motor
sesi dlizeyini azaltacak sekilde motor akisini optimize eder. Toplam verim (motor ve
surlicl), yik momentine ve hiza bagh olarak %1...20 arasinda arttirilabilir.

Not: Sabit miknatisl motorlarda ve senkron reliiktans motorlarinda, eneriji
optimizasyonu her zaman etkindir.

Avarlar ve teshisler

Menii - Enerji verimliligi
Parametre: 45.11 Enerji optimize edici (sayfa 343).
Olaylar: -

Anahtarlama frekansi

Sdrucundn iki anahtarlama frekansi vardir: referans anahtarlama frekansi ve
minimum anahtarlama frekansi. Surici termik olarak mimkunse izin verilen en
yUksek anahtarlama frekansini (= referans anahtarlama frekansi) korumaya c¢alsir ve
sonra surlclnin sicakligina baglh olarak referans ile minimum anahtarlama
frekanslari arasinda dinamik olarak ayarlama yapar. Siriicii minimum anahtarlama
frekansina erigtiginde (= izin verilen en dislk anahtarlama frekansi), iIsinma devam
ettikce ¢cikis akimini sinirlamaya baslar.

Deger kaybi igin strtctinin Donanim kilavuzu'nda Teknik veriler bélimunde
Anahtarlama frekansi deder kaybi kismina bakin.

Ornek 1: Anahtarlama frekansini EMC C1 veya siniis filtreleri gibi bazi harici
filtrelerde (bkz. Siirticiiniin donanim el kitabi) belli bir degere sabitlemeniz gerekirse,
referans ve minimum anahtarlama frekansinin ikisini de bu degere ayarlarsaniz
surlcl bu anahtarlama frekansini korur.

Ornek 2: Referans anahtarlama frekansi 12 kHz olarak ayarlandiysa ve minimum
anahtarlama frekansi olabilecek en kiiguk deger olarak ayarlandiysa, suriici motor
gUriltisini azaltmak igin mimkin olan en yiksek anahtarlama frekansini korur ve
yalnizca surucu 1sindiginda anahtarlama frekansini azaltir. Bu, 6rnegin dustik
guriltinin gerekli oldugu ancak tam ¢ikis akimi gerektiginde daha ylksek gurdltundn
tolere edilebildigi uygulamalarda faydalidir.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 97.01 Anahtarlama frekansi referansi ve 97.02 Minimum anahtarlama
frekansi (sayfa 376).

Olaylar: -
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Kontrol

Moment kontrollinde, yiikiin aniden kaybolmasi durumunda motor potansiyel olarak
hizlanabilir. Kontrol programinda, motor hizi 30.11 Minimum hiz veya 30.12
Maksimum hiz de@erini astiginda moment referansini disiren bir kontrol fonksiyonu
bulunur.

Motor hizi A
Asiri hiz hata seviyesi

} 31.30 Asiri hiz hata payi

30.12 A

-

~ > VZaman
Kontrol etkin

30.11

} 31.30 Asiri hiz hata payi

Y Asiri hiz hata seviyesi

Fonksiyon bir PI kontrol cihazina dayanir. Oransal kazang ve entegrasyon suresi
parametreler ile tanimlanabilir. Bunlar sifir olarak ayarlamak kontrol programini
devre digi birakir.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 30.11 Minimum hiz (sayfa 275), 30.12 Maksimum hiz (sayfa 275) ve
31.30 Asiri hiz hata payi (sayfa 279).

Olaylar: -

Joglama

Joglama fonksiyonu motoru kisa sureyle déndirmek igin bir gegici anahtar
kullanimini etkinlestirir. Joglama islevi genelde bir makineyi lokal olarak kontrol etmek
amaciyla servis islemleri veya devreye alma icgin kullanilr.

Her biri kendi etkinlestirme kaynaklarina ve referanslarina sahip iki joglama
fonksiyonu (1 ve 2) bulunur. Sinyal kaynaklari 20.26 Joglama 1 start kaynagi ve 20.27
Joglama 2 start kaynagi parametreleri tarafindan segcilir (Menii - Birincil ayarlar -
Baslatma, durdurma, referans - Joglama). Joglama etkinlestirildiginde, striict
baslatilir ve tanimlanan joglama hizlanma rampasi boyunca (23.20 Joglama hiz
zamani) tanimlanan joglama hizina (22.42 Joglama 1 ref veya 22.43 Joglama 2 ref)
kadar hizlanir. Etkinlestirme sinyali kesildikten sonra, striclu tanimlanan joglama
yavaglama rampasi (23.21 Joglama yavsl zamani) boyunca stop edene kadar
yavasglar.
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Asagidaki sekilde ve tabloda siriicliniin joglama sirasinda galismasina iliskin bir
ornek gosterilmektedir. Bu 6rnekte, rampa stop modu
kullaniimaktadir (bkz. parametre 21.03 Stop modu).

Joglama komutu = 20.26 Joglama 1 start kaynagi veya 20.27 Joglama 2 start
kaynagi ile ayarlanan kaynak durumu

Joglama = 20.25 Joglama izni ile ayarlanan kaynak durumu
Start komutu = Sirucu start komutu durumu.
} I } o (. [ I I

JOQ kOmUtU | | | | | L L | Ll |

| I | I I I I I I LI | I
Jog || [ 1 I 1 [l | | | | [N [
startkomuy | 11T ||-|_'—¢—‘ | Sl

T T | I |

Hiz
I [ I
I I O I (I [0
| | [ |
|1 I (I |
12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718
Jog Start

Faz Komutu Jog komutu Aciklama

1-2 1 1 0 Sdricd, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina gikar.

2-3 1 1 0 Sdrilcu jog referansini izler.

3-4 0 1 0 Siriicl joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

4-5 0 1 0 Siruci durur.

5-6 1 1 0 Siricl, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina gikar.

6-7 1 1 0 Sirlcu jog referansini izler.

7-8 0 1 0 Sirlcu joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

8-9 0 1->0 0 Sdrlcu durur. Jog sinyali agik oldudu sturece, start
komutlari yok sayilr. Jog kapandiktan sonra, yeni bir
start komutu gerekir.

9-10 X 0 1 Sirlcu segilen hizianma rampasi (parametre
23.11...23.15) boyunca hiz referansina gikar.

10-11 X 0 1 Sirtcl hiz referansini takip eder.
11-12 X 0 0 Sdrlcu segilen yavaslama rampasi (parametre
23.11...23.15) boyunca sifir hiza yavaslar.
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Jog Start

Faz komutu Jog komutu Aciklama

12-13 X 0 0 Sirtcd durur.

13-14 X 0 1 Siiriict segilen hizlanma rampasi (parametre
23.11...23.15) boyunca hiz referansina ¢ikar.

14-15 X 0->1 1 Sirtcl hiz referansini takip eder. Start komutu agik
oldugu sirece, jog sinyali yok sayilir. Start komutu
kapandiginda jog sinyali agik olursa, joglama hemen
etkinlestirilir.

15-16 0->1 1 0 Start komutu kapanir. Suricl segilen yavaslama
rampasl! (parametre 23.71...23.15) boyunca
yavaglamaya baslar.

Jog komutu acildiginda, yavaslayan surucu joglama
fonksiyonunun yavaslama rampasini kullanir.

16-17 1 1 0 Sirucl jog referansini izler.

17-18 0 1->0 0 Siirtici joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

Ayrica 574. sayfadaki blok semasina bakin.

Notlar:
+ Siricu lokal kontroldeyken, joglama kullanilamaz.

+ Siricu start komutu agik durumdayken veya joglama devre digiyken siriicl start
ettiginde joglama etkinlestirilemez. Joglama kapandiktan sonra suricinin
baslatilmasi i¢in yeni bir start komutu gerekir.

UYARI! Start komutu agik durumdayken joglama etkinlestirilirse, joglama start
komutu kapandigl anda devreye girecektir.

» Her iki joglama fonksiyonu etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen fonksiyon dncelige
sahiptir.

» Joglama vektor kontroli kullanir.

* Haberlesme (bkz. 06.01 Ana kontrol word'i, bit 8...9) darbeli yol verme
fonksiyonlari joglama i¢in tanimlanan referanslari ve rampa surelerini kullanir, jog
sinyaline gerek duyulmaz.

Avarlar ve teshisler

Menii - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - Joglama

Parametreler: 20.25 Joglama izni...20.27 Joglama 2 start kaynagi (sayfa 230), 22.42
Joglama 1 ref...22.43 Joglama 2 ref (sayfa 246) ve 23.20 Joglama hiz zaman...23.21
Joglama yavsl zamani (sayfa 251).

Olaylar: -
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Hiz kompanzasyonlu stop

Konveydrin stop komutunu aldiktan sonra belirli bir mesafe hareket etmesi gereken
uygulamalar gibi durumlarda hiz kompanzasyonlu durdurma kullanilabilir. Motor
maksimum hizda, seyahat edilmis mesafeyi ayarlamak igin kullanici tanimli
gecikmenin uygulanmasindan sonra tanimlanan yavaslama rampasi boyunca normal
olarak durur. Maksimum hizin altinda durma, motor durma noktasina rampalanana
kadar suriici mevcut hizda galistirilarak biraz daha geciktirilir. Sekilde gosterildigi
gibi, durma komutundan sonra kat edilen mesafe her iki durumda aynidir, yani A alani
+ B alani C alanina esittir.

Motor hizi D1 = 21.31 parametresi tarafindan
tanimlanan gecikme
A stop

ki t D2 = Hiz kompanzasyonlu
Maks. qmu ! ‘ durdurma tarafindan
hesaplanan ek gecikme

AAlani + B Alani = C Alani
Kullanilan
hiz

Hiz kompanzasyonu, sekil zamanlarini (parametreler 23.32 Sekil stiresi 1 ve 23.33
Sekil siiresi 2) dikkate almaz. Pozitif sekil zamanlari seyahat edilen mesafeyi uzatir.

Hiz kompanzasyonu ileri veya geri dénls yonu ile sinirlanabilir.

Hiz kompanzasyonu hem vektér hem de skaler motor kontroliinde desteklenir.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 21.30 Hiz kompanzasyonlu durdurma modu...21.32 Hiz komp stop
esigi (sayfa 240).

Olaylar: -



Program ézellikleri 151

DC gerilim kontroli

Yiiksek gerilim kontroli

Ara DC baglantisinin yiiksek gerilim kontroliine genellikle motor jenerator
modundayken gerek duyulur. Motor yavaslarken veya yiik motor saftini kontrol
ederken enerji Ureterek saftin uygulanan hizdan veya frekanstan daha hizli
dénmesine neden olur. DC geriliminin ylksek gerilim kontrol sinirini agsmasinin
engellenmesi icin yuksek gerilim kontrol cihazi, sinira ulasildiginda otomatik olarak
olusturulan momenti azaltir. Limite ulasilirsa yiksek gerilim kontrol cihazi da
programlanan tiim yavaslama zamanlarini artirir; daha kisa yavaslama zamanlari
elde etmek igin, bir fren kiyici ve direng gerekebilir.

Avarlar ve teshisler

Parametre: 30.30 Yiiksek gerilim kontrolii (sayfa 279).

Olaylar: A3A1 DC bagdlantisi agiri gerilimi (sayfa 441) ve 3210 DC baglantisi asir
gerilimi (sayfa 451).

Diisiik gerilim kontrolii (gii¢ kaybinda ¢aligmaya devam etme)

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse, stirtici dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak galismaya devam edecektir. Motor dondigu ve suriiclye enerji Urettigi
surece, surlcl ¢alismaya devam eder. Eger ana kontaktor (mevcut ise) kapali
kalmigsa, surucu kesintiden sonra galismaya devam edebilir.
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Not: Ana kontaktor bulunan Unitelerde, kisa streli besleme kesintilerinde kontaktor
kontrol devresini kapali tutan bir tutma devresi (6rn. UPS) bulunmalidir.

M TAAVATAYATATARATAATAAY) ...,.....

M out DC

(N'm) (Hz) (Vdc) Und
160 80 520
120 60 390
80 40 260 ] fout
7/ \
= \ —
e N T Tm
40 20 130 - ~
/]
/
t(s)
16 5,8 8 1,2 154

Upc = surucinin ara devre gerilimi, fy = slrtictnin gikis frekansi,
Ty = Motor momenti

Nominal ylikte besleme gerilim kaybi (f,; = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite
duser. Kontrol cihazi sebeke kapali oldugu sirece gerilimi sabit tutar. Stiriicii motoru
jeneratér modunda calistirir. Motor hizi diser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip
oldugu sirece surici galigabilir.

Diisiik gerilim kontroliinii uygulama (gli¢ kaybinda galismaya devam etme)

Dusuk gerilim kontrolli fonksiyonunu su sekilde uygulayin:

« Sdurtcunin dusuk gerilim kontrolu fonksiyonunun 30.31 Dlistlik gerilim kontrolii
parametresiyle etkinlestirildigini kontrol edin.

* Hizli starti (d6nen motorla baslatmak) mimkin kilmak i¢in 21.01 Start modu
parametresi Ofomatik (vektdér modunda) veya 21.19 Skaler start modu
parametresi Ofomatik (skaler modda) olarak ayarlanmalidir.

Kurulum, giris glicu kesilmesinde takilmayi énlemek igin, ana kontaktorle techiz
edilmistir. Ornegin, kontaktér kontrol devresinde bir zaman gecikmeli réle (tutucu)
kullanin.

UYARI! Motoru tekrar hizli galistirmanin bir tehlikeye yol agmayacagindan
emin olun. Stphe duyarsaniz, diisiik gerilim kontroli islevini uygulamayin.
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Otomatik yeniden baglatma

Otomatik yeniden baglatma fonksiyonu kullanilarak kisa (maks. 10 saniye) gii¢
besleme hatasi sonrasinda strlici otomatik olarak yeniden baslatilarak, suriiciiniin
sogutma fanlari ¢alistiriimadan 10 saniye sireyle ¢alismasina izin verilir.

Fonksiyon etkinlestirildiginde, bagarili bir yeniden start islemi gerceklestirmek icin bir
besleme hatasina kadar asagidaki islemleri gergeklestirir:

» DusUk gerilim hatasi bastirilir (ancak bir uyari olusturulur)

+ Kalan enerjinin timiini muhafaza etmek icin modilasyon ve sogutma durdurulur
» DC devresi 6n sarji etkinlestirilir.

21.18 Otomatik yeniden start siiresi parametresi ile tanimlanan sire dolmadan 6nce
DC gerilimi depolanirsa ve start sinyali hala agik durumdaysa, normal galisma devam

edecektir. Ancak, DC gerilimi bu sirada ¢ok disuk ise, strlcl bir 3220 DC baglantisi
dlstik gerilimi hatasi verir.

21.34 Otomatik yeniden baslatma zorlama parametresi Devrede olarak ayarlanirsa,
surlcu duguk gerilim hatasinda asla hata tetiklemez ve start sinyali daima agik kalir.
DC gerilimi yeniden saglandiginda, normal ¢alisma devam eder.

UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden dnce, tehlikeli durumlarin
olusmayacagdindan emin olun. Fonksiyon sirlicliyl otomatik olarak yeniden
baslatir ve bir besleme kesintisinden sonra galismaya devam eder.

Avyarlar ve teshisler

Parametreler: 21.01 Start modu (sayfa 232), 21.18 Otomatik yeniden start
sdresi...21.19 Skaler start modu (sayfa 237), 21.34 Otomatik yeniden baglatma
zorlama (sayfa 240) ve 30.31 Dlisiik gerilim kontrolii (sayfa 279).

Olaylar: A3A2 DC baglantisi dislik gerilimi (sayfa 441) ve 3220 DC baglantisi dlisiik
gerilimi (sayfa 451).
Gerilim kontrolii ve hata limitleri

Ara DC gerilimi regilatériniin kontrol ve ariza limitleri besleme gerilimine ve
slrlcu/gevirici tipine baglidir. DC gerilimi (Upc) hatlar arasi besleme geriliminin
yaklasik 1,35 katidir ve 01.11 DC gerilimi parametresi ile gérintulenir.
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Asagidaki tabloda segcilen DC gerilimi seviyelerinin degerleri gosterilmektedir. Mutlak
gerilimlerin suricu/cevirici tipine ve AC besleme gerilimi araligina gére degistigini

unutmayin.

DC gerilim diizeyi [V]

Bkz. 95.01 Besleme gerilimi.

AC besleme gerilimi araligi [V]

AC besleme gerilimi araligi [V]

380...415 440...480
Asiri gerilim hata limiti 840 840
Asiri gerilim kontrol limiti 780 780
Dahili fren kesici baglat limiti 780 780
Dahili fren kesici durdur limiti 760 760
Asiri gerilim uyari limiti 745 745

Dusuk gerilim uyari limiti

0,85x1,41xpar 95.03 degeri )
0,85%1,41x380 = 455 2)

0,85x1,41xpar 95.03 degeri )
0,85x1,41x440 = 527 2)

Dusuk gerilim kontrol limiti

0,75%1,41xpar 95.03 degeri )
0,75%1,41x380 = 402 2

0,75x1,41xpar 95.03 degeri )
0,75%1,41x440 = 465 2

Sarj etme rélesi kapatma limiti

0,78x1,41xpar 95.03 degeri )
0,78x1,41x380 = 402 2

0,78x1,41xpar 95.03 degeri )
0,78x1,41x440 = 465 2)

Sarj etme rélesi agma limiti

0,73x1,41xpar 95.03 degeri )
0,73x1,41x380 = 348 2

0,73x1,41xpar 95.03 degeri )
0,73x1,41x440 = 403 2

Besleme gerilimi araliginin ust
sinirindaki DC gerilimi (Upcmax)

560

648

Besleme gerilimi araliginin alt sinirindaki
DC gerilimi (Upcmin)

513

594

Sarj etkinlestirme/bekleme limiti 3)

0,73x1,41xpar 95.03 degeri )
0,73x1,41x380 = 348 2

0,73x1,41xpar 95.03 degeri )
0,73x1,41x440 = 403 2

Dusuk gerilim hata limiti

0,45x1,41xpar 95.03 degeri )
0,45x1,41x380 = 241 2

0,45x1,41xpar 95.03 degeri )
0,45x1,41x440 = 279 2

kullanilir,
2)

3)

etmeyi tamamlamaldir.

1) 95.01 Besleme gerilimi parametresi Otomatik / segilmedi olarak ve 95.02 Uyarlamali gerilim limitleri
parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, 95.03 Tahmini AC besleme gerilimi parametresinin degeri

aksi halde, 95.01 Besleme gerilimi parametresiyle segilen araligin alt limiti kullanihr.
Bekleme etkinlestirildiginde, strlicii modiilasyonu durdurulur, fan durdurulur ve 6n sarj devresi
etkinlestirilir. Gerilim bu seviyeyi yine asarsa, sliriici calismaya otomatik olarak devam etmeden 6nce sarj

Avyarlar ve teshisler

Parametreler 01.11 DC gerilimi (sayfa 177), 30.30 Yiiksek gerilim kontrolii...30.31
Diistik gerilim kontrolii (sayfa 279) ve 95.01 Besleme gerilimi...95.02 Uyarlamali

gerilim limitleri (sayfa 377).
Olaylar: -
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Fren kiyici

Yavaslayan bir motor tarafindan olusturulan enerjiden faydalanmak igin bir fren kiyici
kullanilabilir. DC gerilimi yeterince yukseldiginde, kiyici DC devresini bir harici fren
direncine baglar. Kiyicinin ¢alismasi hizterezise dayalidir.

Sdrlcideki (R1...R4) dahili fren kiyicilar, dahili fren kiyici baslatma limiti 780 V’da
iletmeye baglar ve dahili fren kiyici durdurma limiti 760 V'da iletmeyi durdurur
(AC beslemesi 380...480 V).

Harici fren kiyicilar ile ilgili bilgi i¢in, fren kiyicilarin belgelerine bakin.

Not: Kiyicinin galismasi igin ylksek gerilim kontroliiniin devre disi birakiimasi
gerekir.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 43 Fren kiyici (sayfa 338).
Parametre: 01.11 DC gerilimi (sayfa 177).

Olaylar: A792 Fren direnci kablolari (sayfa 444), A793 BR asiri sicakligi (sayfa 445),
A79C BC IGBT asiri sicakligi (sayfa 445), 7183 BR asiri sicakligi (sayfa 455) ve
7192 BC IGBT asiri sicakligi (sayfa 456).
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Giivenlik ve korumalar

Sabit/Standart korumalar

Asiri akim

Cikis akimi, dahili agiri akim limitini asarsa, IGBT'ler sUrlciyu korumak igin kapanir.

DC asir gerilim

Bkz. bdlim Yiiksek gerilim kontrolii, sayfa 151.

DC dusuk gerilim
Bkz. bdlim Dustik gerilim kontrolii (glic kaybinda ¢alismaya devam etme), sayfa 151.

Siiriicu sicakhgi

Sicaklik yeteri kadar yikselirse, strlcl kendini korumak igin 6nce anahtarlama
frekansini, sonra da akimi sinirlamaya baslar. Yine de isinmay! surdurirse, (6rnegin
bir fan arizasi nedeniyle) asiri sicaklik arizasi olusturulur.

Kisa devre

Bir kisa devre durumunda, IGBT'ler suriictyl korumak igin hemen kapanir.

Acil stop

Acil stop sinyali 21.05 Acil stop kaynagi parametresi ile segilen sinyale baglanir.
Haberlesme araciligiyla da bir acil stop olusturulabilir (parametre 06.07 Ana kontrol
word'l, bit 0...2).

Acil stop modu 21.04 Acil stop modu parametresi ile segilir. Asagidaki moduiller

bulunmaktadir:

» Off1: Kullanimda olan belirli bir referans tipi igin tanimlanan standart yavaslama
rampasl! boyunca durma

» Off2: Serbest durus

» Off3: 23.23 Acil stop sliresiparametresi ile tanimlanan acil stop rampasi ile durma.

Off1 veya Off3 acil stop modlari ile, motor hizindaki disme 31.32 Acil rampa denetimi
ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi parametreleri ile denetlenebilir.
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Notlar:

» Gerekli acil stop kategorilerinin kargilanmasi amaciyla acil stop cihazlarinin ve
ihtiyag duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu ekipmani kuran kisinin
sorumlulugundadir. Ayrintili bilgi icin yerel ABB temsilcinize basvurun.

 Bir acil stop sinyali algilandiginda, sinyal iptal edilse dahi acil stop fonksiyonu iptal
edilemez.

* EgJer minimum (veya maksimum) moment limiti %0 olarak ayarlanmissa, acil stop
fonksiyonu sirticlyl durduramayabilir.

Avarlar ve teshisler

Menu - Birincil ayarlar - Baglatma, durdurma, referans - Calisma izinleri

Parametreler: 21.04 Acil stop modu...21.05 Acil stop kaynagi (sayfa 233), 23.23 Acil
stop stiresi (sayfa 251) ve 31.32 Acil rampa denetimi...31.33 Acil rampa denetimi
gecikmesi (sayfa 288).

Olaylar: AFE1 Acil stop (off2)...AFE2 Acil stop (off1 veya off3) (sayfa 448) ve 73B0
Acil rampasi basarisiz (sayfa 456).

Motor termik korumasi
Kontrol programinda iki ayri motor sicakligi izleme fonksiyonu bulunur. Sicaklik veri
kaynaklari ve uyari/hata limitleri her bir fonksiyon icin bagimsiz olarak ayarlanabilir.

Motor sicakhgi

» motor termik koruma modeli (suriicunin iginde dahili olarak turetilen tahmini
sicaklik) veya

+ sarimlarda bulunan sensoérler kullanilarak izlenebilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.

Motor termik koruma modeli
Sirlcl motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:

1. Sirucuye ilk kez gii¢ uygulandiginda, motorun ortam sicakliginda oldugu kabul
edilir (35.50 Motor ortam sicakligi parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan,
suriclye gu¢ uygulandiginda, motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilir.

2. Motor sicakhdi, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik siresi ve motor
yuk egrisi kullanilarak hesaplanir. YUk edrisi, ortam sicakliginin 30°C’yi astigi
durumda ayarlanmalidir.

Not: Motor termik modeli geviriciye yalnizca bir motor bagli iken kullanilabilir.
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Motor sicakligi sensorii baglantisinin uygulanmasi

UYARI! IEC 60664 ve IEC 61800-5-1, elektrik yUkli pargalar ile iletken

olmayan ya da iletken olan ancak koruyucu topraklamaya bagli olmayan
elektrik donaniminin erisilebilir pargalarina ait ylizey arasinda ¢ift ya da takviyeli
yalitim gerektirir.

Dért uygulama alternatifiniz vardir:

» Sensdrle motorun elektrik yuklu parcalari arasinda gift veya takviyeli yalitim
varsa, sensoru siriciniin analog/dijital giris(ler)ine dogrudan baglayabilirsiniz.

» Sensorle motorun elektrik ykli pargalari arasinda temel yalitim varsa, stiriciiniin
analog/dijital girig(ler)ine bagli olan tim (genelde ¢ok diistuk gerilimli devreler)
devreler temasa karsi korunmali ve diger dusuk gerilimli devrelerden temel
yalitimla yalitilmis olduklarinda sensoru suriciinin analog/dijital giriglerine
baglayabilirsiniz. Yalitim, strticiinin ana devresinin gerilim seviyesiyle ayni sinif
olmalidir. Cok diislik gerilimli devrelerin (24 VDC gibi) genelde bu gereklilikleri
karsilamadigini unutmayin.

« Alternatif: Dijital ve analog girigleri ydnlendirmek icin baska bir harici kontrol
devresi baglamazsaniz, sensori siriiciinin analog/dijital giris(ler)ine temel
yalitimla baglayabilirsiniz.

* Sensodru, harici bir termistdr rolesi vasitasiyla surticinin dijital girisine
baglayabilirsiniz. Rélenin yalitimi, motorun ana devresinin gerilim seviyesi ile ayni
degerde olmalidir.

PTC sensorleri kullanarak sicaklik izleme

1...3 PTC sensorleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak baglanabilir.
Analog cikis sensor Uzerinden 1,6 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
gonderir. Motor sicakligi arttikga, sensor lizerindeki gerilim gibi sensoér direnci de
artar. Sicaklik 6lglim fonksiyonu sensoriin direncini hesaplar ve asiri sicaklhk
algilanmigsa bir gdsterge olusturur.

Kablo blendajinin sensér tarafindaki ucunu bosta birakin.

Sensdrin kablo baglantisi i¢in surticinin donanim el kitabina g6z atin.
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Asagidaki sekilde, sicakligin bir fonksiyonu olarak tipik PTC sensoérl direng degeri
gosterilmektedir.

Ohm
/
4000 +

1330 T

550

100 1

Bir analog ¢ikis mevcut degilse veya baska amaclar icin kullaniliyorsa bir dijital girigin
dabhili direncini kullanan bir voltaj bolici baglantisi kurmak mimkundur. 1 ... 3 PTC
sensorleri, dijital ve analog giriglerle 10 V referans ile seri olarak baglanabilir. Sicaklik
dlgiim fonksiyonu, dijital girisin dahili direnci Gzerindeki gerilimi analog giristen okur
ve PTC direncini hesaplar.

Sensorin kablo baglantisi igin strticiiniin donanim el kitabina goz atin.

Kullanilan DI'nin surtcu kontrol programinda bagka hicbir kullanim igin
yapilandiriimadigindan emin olun.

Pt100 sensorlerini kullanarak sicaklik izleme
1...3 Pt100 sensorleri bir analog girise ve bir analog cikisa seri olarak baglanabilir.

Analog ¢ikis sensor lizerinden 9,1 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
gonderir. Motor sicakhgi arttikca, sensoér tzerindeki gerilim gibi sensor direnci de
artar. Sicaklik élcim fonksiyonu, gerilimi analog giris Gzerinden okur ve bunu
Santigrat dereceye dénusturr.

Motor sicakligi denetimi sinirlar ayarlanabilir ve agiri sicaklik algilandiginda
surdcunun nasil tepki verecegi segilebilir.

Bkz. bolim Motor sicakligi sensérii baglantisinin uygulanmasi, sayfa 158.

Sensorin kablo baglantisi igin striicinin donanim el kitabinda, Elektrik kurulumu
bélimi, Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 ve KTY84 sensoér girisleri (X1) olarak Al1 ve
Al2 kismina bakin.

Pt1000 sensorlerini kullanarak sicaklik izleme

1...3 Pt1000 sensorleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak baglanabilir.
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Analog ¢ikis sensor lizerinden 0,1 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
goénderir. Motor sicakhgi arttikga, sensér Gzerindeki gerilim gibi sensor direnci de
artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi analog giris Gzerinden okur ve bunu
Santigrat dereceye dénustirur.

Bkz. bolim Motor sicakligi sensérii baglantisinin uygulanmasi, sayfa 158.

Sensoriin kablo baglantisi igin siriciniin donanim el kitabnda, Elektrik kurulumu
bélimi, Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 ve KTY84 sensér girigleri (X1) olarak Al1 ve
Al2 kismina bakin.

Ni1000 sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Denetleme birimi izerindeki bir analog girise ve bir analog ¢ikisa bir Ni1000 sensori
baglanabilir.

Analog ¢ikis sensor tizerinden 9,1 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
go6nderir. Motor sicaklidi arttikca, sensér Uzerindeki gerilim gibi sensoér direnci de
artar. Sicaklik élcim fonksiyonu, gerilimi analog giris tzerinden okur ve bunu
Santigrat dereceye donustirir.

Bkz. bolim Motor sicakligi sensérii baglantisinin uygulanmasi, sayfa 158.

Sensorin kablo baglantisi igin, stiriicinin donanim el kitabinda, Elektrik kurulumu
bélimdi, Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 ve KTY84 sensér girigleri (X1) olarak Al1 ve
Al2 kismina bakin.

KTY84 sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Denetleme birimi lizerindeki bir analog girise ve bir analog ¢ikisa bir KTY84 sensori
baglanabilir.

Analog cikis sensor tizerinden 2,0 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
goénderir. Motor sicaklidi arttikgca, sensér Uzerindeki gerilim gibi sensoér direnci de
artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi analog giris Gzerinden okur ve bunu
Santigrat dereceye donlstirir.

161. sayfadaki sekil ve tabloda, tipik KTY84 sensor direnci degerleri, motor ¢alisma
sicakhginin bir fonksiyonu olarak gdsterilmigtir.

Bkz. bélim Motor sicakligi sensérii baglantisinin uygulanmasi, sayfa 158.

Sensoriin kablo baglantisi igin, slrliciniin donanim el kitabinda, Elektrik kurulumu
bélimi, Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 ve KTY84 sensér girigleri (X1) olarak Al1 ve
Al2 kismina bakin.

KTY83 sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Denetleme birimi izerindeki bir analog girise ve bir analog gikisa bir KTY83 sensori
baglanabilir.

Analog ¢ikis sensor tizerinden 1,0 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
go6nderir. Motor sicaklidi arttikca, sensér Uzerindeki gerilim gibi sensoér direnci de
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artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi analog giris Gzerinden okur ve bunu
Santigrat dereceye donusturur.

Asagidaki sekilde ve tabloda, tipik KTY83 sensér direnci degerleri, motor galisma
sicakhginin bir fonksiyonu olarak gésterilmistir.

°C
90
110
130
150

Olgeklendirme

KTY84
ohm
936
1063
1197
1340

Ohm
3000-“—--‘---.--‘-------‘---‘-----‘-
KTY83
ohm
1569
1774
1993 2000 -
2225

1000-

Motor sicaklidi denetimi sinirlar ayarlanabilir ve agiri sicaklik algilandiginda
surdcunun nasil tepki verecegi segilebilir.

Bkz. bolim Motor sicakligi sensérii baglantisinin uygulanmasi, sayfa 158.

Sensoriun kablo baglantisi igin, strticinin donanim el kitabinda, Elektrik kurulumu
bélimd, Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 ve KTY84 sensoér girisleri (X1) olarak Al1 ve
Al2 kismina bakin.

Motor sicaklik sensériiniin bir réle vasitasiyla siiriicliye baglanmasi

PTC alternatif A: Bu tablo, musterinin harici rélesi yalitim gerekliligini ve IEC 60800-5-1’in
belirleyici voltaj sinifi A (gift yalitim) uyarinca sensoriin karsilamasi gereken yalitim
gerekliligini gosterir.

PTC role

Sicaklik sensorii yalitim gerekliligi

Tip

Yalitim

Harici role

Temel yalitim 6 kV

Temel yalitim

PTC alternatif B: IEC 60800-5-1’in belirleyici voltaj sinifi B (temel yalitim) bir 6 kV réle
ile saglanir. Tum motor koruma rolesi giris ve ¢ikiglarina baglanan devreler dogrudan
temasa karsi korunmalidir.
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Pt100 alternatif A: Bu tablo, musterinin harici rolesi yalitim gerekliligini ve IEC 60800-5-1'in
belirleyici voltaj sinifi A (¢ift yalitim) uyarinca sensoriin karsilamasi gereken yalitim
gerekliligini gosterir.

Pt100 role Sensor ve motorun elektrik yiiklii parcalari
Tip Yalitim arasinda sicaklik sensorii yalitim gerekliligi
Harici role Temel yalitim 6 kV Temel yalitim

Pt100 alternatif B: IEC 60800-5-1'in belirleyici voltaj sinifi B (temel yalitim), sensor ile
motorun elektrik yUklu parcalari arasinda temel yalitim oldugunda elde edilebilir. Tim
motor koruma rélesi giris ve ¢ikislarina baglanan devreler dogrudan temasa karsi
korunmaldir.

Avarlar ve teshisler

Menii - Birincil ayarlar - Motor - Tahmini termik koruma,
Menii - Birincil ayarlar - Motor - Olgiilen termik koruma

Parametre grubu: 35 Motor termik korumasi (sayfa 304).

Olaylar: -

Motor asir yiik korumasi

Bu bélimde, tahmini veya 6lglilen sicaklik ile, motor termik koruma modeli
kullanmadan motor asiri yiik korumasi agiklanmaktadir. Motor termik koruma modeli
ile koruma icin bkz. Motor termik korumasi bélumu, sayfa 157.

Motor asir yik korumasi, US National Electric Code (NEC), UL 508C ve IEC 60947-4-1
ile baglantili genel UL\IEC 61800-5-1 standardini iceren birden ¢ok standardi tarafindan
belirtilmis ve gereklidir. Standartlar, harici sicaklik sensort olmadan motor asiri yik
korumasina olanak saglar.

Koruma 6zelligi, asir yik réleleri igin IEC 60947-4-1 ve NEMA ICS 2 standartlarinda
belirtilen ile ayni sekilde, kullanicinin ¢alisma sinifini belirtmesine olanak sagdlar.

Motor asiri yik korumasi bir motor akimi tetikleme seviyesi belirlemenizi gerektirir. Bu
asagidaki parametreleri kullanan bir egriyle tanimlanmistir: 35.57, 35.52 ve 35.53.
Tetikleme seviyesi, motor akimi bu seviyede uzun sure kalirsa agiri yuk korumasinin
en sonunda tetiklenecegdi motor akimidir.

Motor asiri yuk sinifi (calisma sinifi), 35.57 Motor asiri yiik sinifi parametresi,
IEC 60947-4-1 durumunda tetikleme seviyesinin 7,2 katinda

ve NEMA ICS 2 durumunda tetikleme seviyesinin 6 katinda calistiginda tetiklenecek
asiri ylk rolesi igin gerekli zaman olarak verilir. Standartlar ayrica tetikleme seviyesi
ve 6 kat tetikleme seviyesi arasindaki akim seviyeleri igin tetikleme suresini belirtir.
Sdrlci |IEC standart ve NEMA standart tetikleme surelerini karsilar.



Program ézellikleri 163

Sinif 20 kullanimi UL 508C gereksinimlerini karsilar.

Motor asiri yik algoritmasi karesi alinmig orani (motor akimi / tetikleme seviyesi) 2
izler ve zaman iginde bunu toplar. Bu bazen 12t koruma olarak anilrr. Toplanan deger
35.05 parametresiyle gosterilir.

35.56 parametresiyle 35.05 %88’e ulastiginda, bir motor asiri ylk uyarisi Uretildigi
zamani ve %100’e ulasti§i zaman, surtclnin motor asirl yik hatasi tetiklemesini
tanimlayabilirsiniz. Bu dahili degerin arttirilma hizi gergek akima, tetikleme seviyesi
akimina ve secilen asiri yuk sinifina baglhdir.

35.51, 35.52 ve 35.53 parametreleri iki amaca hizmet eder. Sicaklik tahmini igin yuk
egdrisi belirlemenin yani sira asiri yuk tetikleme seviyesini belirtirler.

Avyarlar ve teshisler

Motor termik korumasi ve motor asiri yik korumasinin ortak parametreleri: 35.57
Motor ylik edrisi...35.53 Kirilma noktasi (sayfa 311).

Motor asin ylk korumasina 6zel parametreler: 35.05 Motor asiri yiik seviyesi
(sayfa 304), 35.56 Motor asiri yiik islemi...35.57 Motor asiri ylik sinifi (sayfa 313).

Olaylar: A783 Motor da asiri ylik (sayfa 444) ve 7122 Motor da asiri yiik (sayfa 455).

Programlanabilir koruma fonksiyonlari

Harici olaylar (parametre 31.01...31.10)

Tahrik edilen ekipman igin hata veya uyari olusturmak Uzere segilebilir girislere
prosesten gelen bes farkli olay sinyali bagdlanabilir. Sinyal kayboldugunda, bir harici
olay (hata, uyari veya yalnizca bir giinlik girisi) olusturulur. Mesajlarin igerigi kontrol
panelinde, Menii - Birincil ayarlar - Geligsmis fonksiyonlar - Harici olaylar 6gesi
segilerek diizenlenebilir.

Motor faz kaybi algilama (parametre 317.79)

Parametre, motor faz kaybi algilandiginda siriiciniin nasil tepki verecegini secer.

Topraklama hatasi algilama

Asagidakilere dikkat edin

+ besleme kablosundaki bir topraklama hatasi korumay etkinlestirmez

+ topraklanmis bir beslemede, koruma 2 milisaniyede etkinlesir

+ topraklanmamis bir beslemede, besleme kapasitansi 1 mikrofarad veya daha
yuksek olmahdir

+ 300 metreye kadar blendajli motor kablolarinin neden oldugu kapasitif akimlar
korumay etkinlestirmez

 surici durduruldugunda koruma devre digi birakilir.
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Besleme faz kaybi algilama (parametre 31.217)

Parametre, besleme faz kaybi algilandiinda surictnin nasil tepki verecegini seger.

Giivenli moment kapatma algilama (37.22 parametresi)

Sirtcu, Givenli moment kapatma girisinin durumunu izler ve bu parametre ile
sinyaller kayboldugunda verilecek gésterimler segilir. (Bu parametrenin Givenli
moment kapatma fonksiyonunun galismasi izerinde etkisi yoktur). Givenli moment
kapatma hakkinda daha fazla bilgi igin, strtciniun Donanim el kitabr'nda, Elektriksel
kurulumun planlanmasi bélimu, Giivenli moment kapatma fonksiyonunun
uygulanmasi kismina bakin.

Degistirilmis besleme ve motor kablolar (parametre 37.23)

Sirucu, besleme ve motor kablolarinin yanhglikla degistirilmesini algilayabilir
(6rnegin beslemenin surict motor baglantisina baglanmasi). Parametre, bir hata
olusturulup olusturulmayacagini seger.

Sikisma korumasi (31.24...31.28 parametreleri)

Sikisma durumunda surtici motoru korur. Denetim limitlerini (akim, frekans ve sire)
ayarlamak ve slriiciniin bir motor sikisma durumuna nasil tepki verecegini segmek
mumkuanddar.

Asiri hiz korumasi (parametre 37.30 ve 31.317)

Kullanici, kullaniimakta olan maksimum ve minimum hiz veya frekans limitlerine
eklenen bir marjin belirleyerek asiri hiz ve asiri frekans limitlerini ayarlayabilir.

Lokal kontrol kaybi algilama (parametre 49.05)

Parametre, siirictintin kontrol paneli veya PC araci iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini seger.

Al denetimi (parametreler 712.03...72.04)

Parametreler, bir analog giris sinyali giris igin belirtilen minimum ve/veya maksimum
limitlerin digina giktiginda sirtictiniin nasil tepki verecegini seger. Bu bozuk G/C
kablo baglantisi veya sensori nedeniyle olabilir.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 12.03 Al denetim fonksiyonu...12.04 Al denetim se¢imi (sayfa 205),
31.01 Harici olay 1 kaynagi...31.31 Frekans hata payi (sayfa 281) ve 49.05 iletisim
kaybi eylemi (sayfa 350).

Olaylar: -
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Otomatik hata resetlemeleri

Sirucu, asirt akim, ylksek gerilim, distk gerilim, harici hatalar sonrasinda kendini
otomatik olarak resetler. Kullanici da otomatik olarak resetlenecek bir hata
belirleyebilir.

Varsaylilan olarak, otomatik resetler kapalidir ve kullanici tarafindan ézel olarak
etkinlestirilmelidir.

UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden 6nce, tehlikeli durumlarin
olusmayacagindan emin olun. Fonksiyon strticliyl otomatik olarak sifirlar ve
hatadan sonra galigmaya devam eder.

Avarlar ve teshisler

Mendi - Birincil ayarlar - Gelismis fonksiyonlar - Otomatik resetleme
Parametreler: 31.12 Otomatik resetleme sec¢imi...31.16 Gecikme zamani (sayfa 283)

Olaylar: -
Teshis

Sinyal denetimi

Bu fonksiyon tarafindan denetlenecek alti sinyal segilebilir. Denetlenen bir sinyal
Onceden tanimlanan limitleri asarsa veya bu limitlerin altina diserse, 32.07 Denetim
durumu parametresinde bir bit etkinlestirilir ve bir uyari veya hata olusturulur.

Denetlenen sinyal disuk gegisli olarak filtrelenir.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 32 Denetim (sayfa 289).
Parametre: 32.01 Denetim durumu (sayfa 289).

Olaylar: -

Enerji tasarrufu hesaplayicilari

Bu 6zellik asagidaki fonksiyonlardan olusur:

* Motor akisini, toplam sistem verimini maksimum dulizeye ¢ikaracak sekilde
ayarlayan bir enerji iyilegtirici

» Motor tarafindan kullanilan ve tasarruf edilen enerijiyi izleyen ve bunlari kWh, para
birimi veya CO, emisyon hacmi olarak gortintiileyen bir sayag ve

+ Siricundn yik profilini gdsteren bir yUk analizorii (766. sayfadaki ilgili bélime
bakin).
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Ayrica, gecerli saat ile 6nceki saatin yani sira gegerli glindeki ve énceki glindeki
enerji tiketimini kWh cinsinden gdésteren sayaglar bulunur.

Sirucuden (her iki ydonde) gegen enerji miktari sayilip GWh, MWh ve kWh cinsinden
tam olarak gosterilir. Biriken enerji kWh cinsinden de tam olarak gdsterilir. Tim bu
sayaglar resetlenebilir.

Not: Enerji tasarrufu hesaplamasinin dogrulugu, 45.19 Gli¢ karsilastirma
parametresinde verilen referans motor giicinin dogruluguna direk baghdir.

Avarlar ve teshisler

Menii - Enerji verimliligi
Parametre grubu: 45 Enerji verimliligi (sayfa 341).

Parametreler: 01.50 Gegerli saat kWh...01.53 Onceki giin kWh (sayfa 178),
01.55 Cevirici GWh sayaci (sifirlanabilir)...01.58 Kimdilatif invertér enerjisi
(sifirlanabilir) (sayfa 179)

Olaylar: -
Yiik analizori

Tepe deger ginligii

Kullanici, tepe degeri guinliigu ile izlenecek bir sinyal segebilir. Giinlik, tepenin
meydana geldigi zaman ile birlikte sinyalin tepe degerini ve ayrica tepe sirasindaki
motor akimini, DC gerilimini ve motor hizini kaydeder. Tepe degeri, 2 ms araliklarla
orneklenir.

Genlik giinliikleri
Kontrol programinda iki genlik gtinligu bulunmaktadir.

Genlik guinltgu 2 igin kullanici, 200 ms araliklarla érneklenmesi igin bir sinyal secebilir
ve %100'e karsilik gelen bir deger belirleyebilir. Toplanan 6rnekler, genliklerine bagli
olarak 10 salt okunur parametre olarak siralanir. Her parametre, yuzde 10'luk bir
genlik araligini temsil eder ve bu araliga denk disen toplanmig 6rneklerin yizdesini
gOsterir.
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Bunu gelismis panelle veya Siriici diizenleyici bilgisayar uygulamasiyla grafiksel
olarak goruntileyebilirsiniz.

Orneklerin yiizdesi

o o o o o o o o =) o
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Genlik araliklari
(36.40...36.49 parametreleri)

Genlik giinltigl 1, motor akimini izlemek tizere sabitlenmistir ve resetlenemez. Genlik
gunlagi 1 ile %100, surtictinin maksimum ¢ikis akimina karsilik gelir (Donanim el
kitabinda verilen haliyle /4s). Olgllen akim siirekli olarak kaydedilir. Orneklerin
dagihmi 36.20...36.29 parameterleri ile gosterilir.

Avarlar ve teshisler

Menu - Teghis - Yiik profili

Parametre grubu: 36 Yiik analizérii (sayfa 313).
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Teshis meniisi

Teshis meniisii suriiclideki etkin hatalar, uyarilar ve engellemeler hakkinda ve
bunlarin nasil dizeltilip sififanacagi hakkinda ¢abuk bilgiler saglar. Ayrica,
surliciiniin neden baslamadigi, durmadidi veya istenen hizda galismadigini
bulmaniza yardimci olur.

Lokal$> ™ ACS480 +0.0 Hz

Teshisler

Baslatrna/durdurmas/referans dzet »
Lirait dururmnu .

Hata ve olay ginligo -

Geri 21:08 Sec

» Baslatma/durdurmalreferans 6zeti: Bu gériinimu siriict beklendigi gibi
baslatiimadiginda, durmadiginda veya istenmeyen hizda calistiginda kontrolin
nereden geldigini bulmada kullanin.

* Limit durumu: Bu gérinimu surtcu istenmeyen hizda ¢alisirken sinirlamalarin
etkin olup olmadigini bulmada kullanin.

« Etkin hatalar: Bu gérinimi mevcut durumda etkin olan hatalari gérmede ve bu
hatalarin nasil duzeltilip sifirlanacagini bulmada kullanin.

» Etkin uyarilar: Bu gérinimu mevcut durumda etkin olan uyarilari gérmede ve bu
uyarilarin nasil duzeltilecegini bulmada kullanin.

» Etkin engellemeler: Bu goérinimu etkin engellemeleri gérmede ve bunlarin nasil
dizeltilecegini bulmada kullanin. Ayrica, Saat, bolge, ekran menisiinde,
surtclyl baglatmaya ¢alismanizi dnleyen engellemeler hakkinda bilgiler
gosteren acilir gériinimleri devre disi birakabilirsiniz (varsayilan olarak
etkinlegtirilmig).

* Hata ve olay gunliigii: Hatalar ve dider olaylarin listelerini goértntuler.

» Haberlesme: Bu gériinimi durum bilgileri ile haberlesmeye gonderilen ve
haberlesmeden alinan verileri bulmak icin kullanin.

» Yiik profili: Bu goérinimd, yik dagihmina (yani, her bir yiik seviyesinde
surtctinin galisma suresi) iligkin bilgileri ve maksimum yuk seviyelerini
goruntilemede kullanin.

Avarlar ve teshisler

Menii - Teghisler

Menii - Temel ayarlar - Saat, bolge, ekran - Engelleme agilir penceresini goster
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Diger konular

Yedekleme ve geri yilkleme

Geligsmis panelde ayarlarin yedeklerini manuel olarak alabilirsiniz. Yardimci panel
ayrica otomatik bir yedekleme de tutar. Yedeklemeyi bagka bir strlclye veya arizali
bir strticiinin yerini alan yeni slrtcliye geri yukleyebilirsiniz. Panelden veya Siirlci
dlzenleyici bilgisayar uygulamasindan yedek alip geri yukleyebilirsiniz.

Yedekleme

Manuel yedekleme

Gerekirse bir yedek alin (6rnegin, surtctyi baslattiktan sonra veya ayarlari baska bir
suriiciiye kopyalamak istediginizde).

Haberlesme arabirimlerinden gelen parametre degisiklikleri, 96.07 Parametre manuel
kaydi parametresiyle parametre kaydetmeyi zorlamadiginiz suirece yok sayilir.

Otomatik yedekleme

Gelismis panelde otomatik yedekleme igin ayrilmig bir alan vardir. Son parametre
degisikliginden iki saat sonra otomatik bir yedekleme olusturulur. Yedek alindiktan
sonra, panel ilave parametre degisiklikleri olup olmadigini kontrol etmeden 6nce 24
saat bekler. Degisiklikler varsa, en son degisiklikten iki saat gectikten sonra dnceki
yedeklemenin lzerine yazarak yeni bir yedekleme olusturur.

Gecikme suresi ayarlanamaz veya otomatik geri yikleme fonksiyonu devre digi
birakilamaz.

Haberlesme arabirimlerinden gelen parametre degisiklikleri, 96.07 Parametre manuel
kaydi parametresiyle parametre kaydetmeyi zorlamadiginiz siirece yok sayilir.

Geri yiikleme

Yedeklemeler panelde gorintiilenir. Otomatik yedeklemeler [&] simgesiyle ve manuel
yedeklemeler [ simgesiyle isaretlenir. Bir yedeklemeyi geri yliklemek igin, (»] tusuna
basin. Asagdidaki ekranda, yedekleme icerigini gérintuleyip tim parametreleri geri
yukleyebilir veya geri yiklenecek bir alt kimeyi secebilirsiniz.

Not: Bir yedeklemeyi geri ylklemek igin, suriici Lokal kontrolde olmalidir.
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Not: Eski bir yazilima sahip olan sirliciuden bir yedekleme veya eski panel yazilimi
yeni bir yazilima sahip surlcliye geri yuklenirse QR kodu men girisini kalici olarak
kaybetme riski vardir.

Lokal¢ > ALSAB0 #0.0Hz| [Lokald <y ACS480 £0.0 dev/dak

Yedeklemeler ALS480 197122016
Vedekleme olugtur [@
i ACS4B0 (3] 16.12.2016 autcha... » % Tam parametreleni geri yiikle

ACS480 19.12.2016 - Parametra geri yikleme grubu..  »
ACS480 (2)18122M6 . Kullamer gruplanini sec .
Uriin data ddelenin sec >

Geri 14:02 Seg Geri 08:32 Sag

Avarlar ve teshisler

Menu - Yedeklemeler
Parametre: 96.07 Parametre manuel kaydi (sayfa 380).

Olaylar: -

Kullanici parametre gruplari

Sdricd, kalici bellege kaydedilebilen ve surlci parametreleri kullanilarak geri
¢agrilabilen dort kullanici parametre grubunu destekler. Kullanici parametre gruplari
arasinda gecis yapmak icin dijital girigler kullaniimasi da mimkuindur. Bir parametre
grubunu degistirmek igin, strict durdurulmahdir.

Bir kullanici parametre grubunda, asagidakiler harig, 10...99 parametre gruplarindaki
diizenlenebilen degerlerin timu bulunur:

* 10.03 DI zorlama se¢imi ve 10.04 DI zorlanmis veriler parametreleri gibi zorlanan
G/C degerleri

* G/C genisletme moduli ayarlari (grup 15)

» veri depolama parametreleri (grup 47)

» Haberlesme iletisim ayarlari (gruplar 50...53 ve 58)

» parametre 95.01 Besleme gerilimi.

Motor ayarlari kullanici parametre gruplarina dahil oldugundan, bir kullanici
parametre grubunu geri cagirmadan énce ayarlarin uygulamada kullanilan motora
karsilik geldiginden emin olun. Siirticlyle farkli motorlarin kullanildigi bir
uygulamada, motor ID run uygulamasinin her bir motor igin gerceklestiriimesi ve
sonuglarin farkli kullanici parametre gruplarina kaydedilmesi gerekir. Daha sonra,
motor degistirildiginde uygun grup geri ¢agrilabilir.
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Avarlar ve teshisler

Mendi - Birincil ayarlar - Gelismis fonksiyonlar - Kullanici parametre gruplari

Parametreler: 10.03 DI zorlama segimi...10.04 DI zorlanmis veriler (sayfa 193),
95.01 Besleme gerilimi (sayfa 376) ve 96.10 Kullanici grubu durumu...96.13 Kullanici
grubu G/C modu in2 (sayfa 382).

Olaylar: -

Veri depolama parametreleri

Veri depolama igin parametreler (sekiz adet 32 bit, dort adet 16 bit) ayriimistir. Bu
parametreler varsayilan olarak bagimsizdir ve baglanti olusturma, test etme ve
devreye alma amaglariyla kullanilabilirler. Diger parametrelerin kaynak ve hedef
secimleri yazilabilir ve okunabilir.

Avarlar ve teshisler

Parametre grubu: 47 Veri depolama (sayfa 349).
Olaylar: -

Parametre saglama toplami hesaplamasi

iki parametre saglama toplami, A ve B, siiriicii yapilandirmasindaki degisiklikleri iziemek
igin bir parametre grubundan hesaplanabilir. Gruplar A ve B saglama toplamlari igin
farkhdir. Bu saglama toplamlarinin her biri karsilik gelen referans saglama toplami ile
karsilastirihr; uyum olmamasi durumunda bir olay (bir olay, uyari veya hata) olusturulur.
Hesaplanan saglama toplami yeni referans saglama toplami olarak ayarlanabilir.

A saglama toplami parametre grubu haberlesme ayarlarini icermez.

Saglama toplami A hesaplamasinda yer alan parametreler, parametre gruplari 10, 11,
12,13, 15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43, 45, 46,
71, 76, 95, 96, 97, 98, 99 dizenlenebilir parametrelerdir.

Saglama toplami B parametre grubu sunlari icermez:

* haberlesme ayarlari

* motor veri ayarlari

* enerji veri ayarlari.

Saglama toplami B hesaplamasinda yer alan parametreler, parametre gruplari 10, 11,

12,13, 15,19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41,43, 46, 71,
76, 95, 96, 97 duzenlenebilir parametrelerdir.

Avyarlar ve teshisler

Parametreler: 96.54 Saglama toplami eylemi...96.69 Gergek saglama toplami B
(sayfa 384) ve 96.71 Onaylanmis saglama toplami A...96.72 Onaylanmis saglama
toplami B (sayfa 386).

Olaylar: -
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Kullanici kilidi

Daha iyi siber glivenlik icin 6rnegin parametre degerlerinin degistiriimesini ve/veya
yazilimlar ile diger dosyalarin yiklenmesini 6nlemek amaciyla bir master parola
ayarlamaniz ABB tarafindan siddetle tavsiye edilir.

UYARI! ABB, yeni bir parola kullanarak kullanici kilidini etkinlestirmenin
basarisiz olmasinin neden oldugu hasarlardan veya kayiplardan sorumiu
degildir. Bkz. Siber glivenlik sorumluluk reddi (sayfa 18).

» Kullanici kilidini ilk defa etkinlestirmek igin:

* 96.02 Sifre kodu parametresine varsayilan parola olan 10000000'i girin. Bu,
96.100...96.102 parametrelerini gérunir hale getirir.

* 96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine yeni bir parola girin. Her zaman
sekiz basamak kullanin; Drive composer kullaniyorsaniz, Enter ile bitirin.

96.101 parametresine girilen yeni parolayi dogrulayin. Kullanici parolasini
onayla. UYARI! Parolayi guivenli bir yerde saklayin; parola kaybedilirse
kullanici kilidi ABB tarafindan bile devre disi birakilamaz.

* 96.102 Parametresinde Kullanici kilidi islevselligi, dnlemek istediginiz eylemleri
tanimlayin (uygulama aksini gerektirmedikge tiim eylemleri segmeniz ABB
tarafindan tavsiye edilir). 96.02 parametresine gegersiz bir parola girerekSifre
kodu kullanici kilidini kapatin.

* 96.08 Kontrol karti yiikleme parametresini etkinlestirin veya slrtcuye giden gucu
kapatip agin.

96.100...96.102 parametrelerinin gizli olduklarini kontrol edin. Gizli degillerse, 96.02
parametresine baska bir rastgele parola girin. Kilidi yeniden agmak i¢in 96.02 Sifre
kodu parametresine parolanizi girin. Bu, 96.700...96.102 parametrelerini yeniden
gOrundr yapar.

Avarlar ve teshisler

Parametreler: 96.02 Sifre kodu (sayfa 379) ve 96.100 Kullanici parolasini
dedistir...96.102 Kullanici kilidi islevselligi (sayfa 386).

Olaylar: -
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Parametreler

Bu bolimun igindekiler

Boélimde, kontrol programinin gergek sinyalleri dahil parametreler agiklanmaktadir.
Bdlimun sonunda 398. sayfada, varsayilan degerleri 50 Hz ve 60 Hz besleme
frekansi ayarlari arasinda farkli olan parametrelerin bir listesi vardir.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Sirdcu tarafindan bir 6lgim veya hesaplamanin sonucu olan veya durum
bilgilerini iceren parametre tipi. Gogu gercek sinyal salt okunurdur, ancak
bazilar (6zellikle sayag tipi gergek sinyaller) resetlenebilir.

Vars.

(Asagidaki tabloda, parametre adi ile ayni sirada gosterilmistir)
Fabrika makrosunda kullanildiginda bir parametre varsayilan degeri.
Diger makroya 6zgii parametre degerleri ile ilgili bilgi igin, bkz. bélim
Kontrol makrolari (sayfa71).

FbEq16

(Asagidaki tabloda, her bir segim igin veya parametre araligi ile ayni
sirada gosterilmistir)

16 bit haberlesme esdegeri: Bir harici sisteme aktarim icin 16 bit deger
secildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gésterilen deger
arasindaki dlgeklendirme.

Bir kisa ¢izgi (-) parametreye 16 bit formatta erisilemeyecegini gosterir.
Karsilik gelen 32 bit 6lgeklendirmeler Ek parametre verileri bolimiinde
(sayfa 401) listelenmektedir.

Diger

Deger bagka bir parametreden alinir.
“Diger” 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini belirleyebilecegi
bir parametre listesi gérintilenir.

Diger [bit]

Deger bagka bir parametredeki belirli bir bitten alinir.
“Diger” 6gesi secilerek kullanicinin kaynak parametresini ve bitini
belirleyebilecedi bir parametre listesi goriintllenir.

Parametre

Sirtict i¢in kullanici tarafindan ayarlanabilir bir ¢alisma talimati veya bir
gercek sinyal.

p.u.

Birim basina

[parametre numarasi]

Parametrenin degeri
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Parametre gruplari hakkinda kisa bilgi

Grup igindekiler Sayfa
01 Gergek degerler Suriicunin izlenmesi igin temel sinyaller. 177
03 Girig referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri. 180
04 Uyari ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler. 181
05 Teshis Suriicu bakimina iligkin gesitli galisma suresi tipi sayaclar ve 182
olgimler.
06 Kontrol ve durum word'leri | StirGicii kontrol ve durum word'leri. 185
07 Sistem bilgisi Siriict donanim ve yazilim bilgileri. 190
10 Standart DI, RO Dijital girislerin ve réle gikislarinin yapilandirmasi. 192
11 Standart DIO, FI, FO Frekans girisinin konfiglirasyonu. 200
12 Standart Al Standart analog girislerin konfiglirasyonu. 205
13 Standart AO Standart analog ¢ikiglarin konfiglirasyonu. 210
15 G/C genisletme modiilii Yuva 2'ye takilan G/C genisletme moddiliiniin konfigiirasyonu. 216
19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve galisma modlarinin 220
secilmesi.
20 Start/stop/yén Start/stop/yon ve galismal/start/jog izni sinyali kaynak segimi; 222
pozitifinegatif referans izni sinyali kaynak segimi.
21 Start/stop modu Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi segimi; DC 232
miknatislanmasi ayarlari.
22 Hiz referansi segimi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari. 241
23 Hiz referansi rampasi Hiz referansi rampasi ayarlari (slrlcu igin hizlanma ve yavaglama 250
degerlerinin programlanmast).
24 Hiz referansi durumu Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol 254
konfiglrasyonu; hiz hatasi adimi.
25 Hiz kontrolii Hiz kontrol cihazi ayarlari. 254
26 Moment referans zinciri Moment referansi zincirinin ayarlari. 259
28 Frekans referans zinciri Frekans referansi zincirinin ayarlari. 263
30 Limitler Sdricu galisma limitleri. 273
31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda siriici 281
davranigi segimi.
32 Denetim 1...6 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfigtirasyonu. 289
34 Zamanlamali fonksiyonlar | Zamanlamali fonksiyonlarin konfigiirasyonu. 296
35 Motor termik korumasi Sicaklik 6lglimi yapilandirmasi, yik egrisi tanimi ve motor fani 304
kontroll yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayarlari.
36 Yiik analizorii Tepe deger ve genislik ginlugu ayarlari. 313
37 Kull. Yiik egrisi Kullanici yUk egrisi igin ayarlar. 316
40 Proses PID grubu 1 Proses PID kontroll icin parametre degerleri. 320
41 Proses PID grubu 2 Proses PID kontroll igin ikinci bir parametre degeri grubu. 336
43 Fren kiyici Dahili fren kiyicisi ayarlari. 338
44 Mekanik fren kontrolii Mekanik fren kontrolli konfiglirasyonu. 340
45 Enerji verimliligi Enerji tasarrufu hesaplayicilarin yani sira tepe ve enerji 341
kaydediciler i¢in ayarlar.
46 [zleme/dlIgeklendirme Hiz denetimi ayarlari; gergek sinyal filtreleme; genel dlgeklendirme 345

ayarlari

ayarlari.
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Grup igindekiler Sayfa
47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak 349
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.
49 Panel port iletisimi Sirtict Uzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari. 350
50 Haberlesme adaptérii Haberlesme iletisim yapilandirmasi. 352
(FBA)
51 FBA A ayarlari Haberlesme adaptéri A konfiglirasyonu. 356
52 FBA A veri girisi Haberlesme adaptdri A araciligiyla siiriictiden haberlesme 357
kontrol cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.
53 FBA A veri ¢ikig! Haberlesme adaptéri A araciligiyla haberlesme kontrol 358
cihazindan suruclye aktarilacak olan verilerin segimi.
58 Dahili haberlesme Dahili haberlesme (EFB) arabiriminin konfiglirasyonu. 358
71 Harici PID1 Harici PID'nin konfiglirasyonu. 365
76 PFC yapilandirmasi PFC (Pompa ve fan kontrolll) ve Otomatik yapilandirma 368
parametreleri. Ayrica bkz. bolim Pompa ve fan kontrolli (PFC),
sayfa 129.
77 PFC bakimi ve izleme PFC (Pompa ve fan kontrolli) ve Otomatik yapilandirma 375
parametreleri. Ayrica bkz. béliim Pompa ve fan kontrolli (PFC),
sayfa 129.
95 Donanim konfigirasyonu | Donanimla ilgili gesitli ayarlar. 376
96 Sistem Dil segimi; erisim dlizeyleri; makro segimi; parametre kaydi ve geri 378
ylikleme; kontrol Unitesini yeniden baslatma; kullanici parametre
setleri; birim segimi.
97 Motor kontrolli Frekans degistirme; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki frenleme; 387
anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR kompanzasyonu.
98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan motor 391
parametreleri degerleri.
99 Motor verileri Motor yapilandirma ayarlari. 393
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Parametrelerin listesi

| No. Ad/Deger | Aciklama Def/FbEq16
01 Gergek degerler Surdctinin izlenmesi igin temel sinyaller.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi sirece salt
okunurdur.
Not: Bu gergek sinyallerin degerleri 46 izleme/6lgeklendirme
ayarlari grubunda tanimli filtre siresiyle filtrelenir. Diger grup-
lardaki parametreler icin segenek listeleri gergek sinyalin ham
degeri anlamina gelir. Ornegin, bir segenek “Cikis frekansi”
ise 01.06 Cikis frekansi parametresinin degerine degil ham
degere isaret eder.
01.01  Kullanilan motor Tahmini motor hizi. Bu sinyal igin 46.11 Filtre stiresi motor -
hizi hizi parametresi ile bir filtre sliresi tanimlanabilir.
-30000,00... Tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.02  Tahmini motor hizi | rpm olarak tahmini motor hizi. Bu sinyal igin 46.11 Filtre -
stiresi motor hizi parametresi ile bir filtre sliresi tanimlanabilir.
-30000,00... Tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.03  Motor hizi % Senkron motor hizinin yiizdesi olarak motor hizi. -
%-1000,00... Motor hizi. 10 = %1
%1000,00
01.06  Cikis frekansi Hz cinsinden tahmini strlci ¢ikis frekansi. Bu sinyal igin -
46.12 Filtre stiresi ¢ikis frekansi parametresi ile bir filtre
sliresi tanimlanabilir.
-500,00... Tahmini gikis frekansi. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
01.07  Motor akimi A cinsinden 6lgilen (mutlak) motor akimi. -
0,00...30000,00 A Motor akimi. 10=1A
01.08  Motor nom motor Nominal motor akiminin ylizdesi olarak motor akimi (striici | -
akimi % cikis akimi).
%0,0...%1000,0 Motor akimi. = %1
01.09  Siriicii nom motor | Nominal slriici akiminin yiizdesi olarak motor akimi (striicti | -
akimi % cikis akimi).
%0,0...%1000,0 Motor akimi. 1=%1
01.10  Motor momenti Nominal motor momentinin ylizdesi olarak motor momenti. -
Ayrica, bkz. 01.30 Nominal moment élgegi parametresi.
Bu sinyal igin 46.13 Filtre siiresi motor momenti parametresi
ile bir filtre suiresi tanimlanabilir.
%-1600,0... Motor momenti. Bkz. par.
%1600,0 46.03
01.11  DC gerilimi Olgiilen DC baglantisi gerilimi. -
0,00...2000,00 V DC baglantisi gerilimi. 10=1V
01.13  Cikig gerilimi V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi. -
0...2000 V Motor gerilimi. 1=1V
01.14  Cikig giicii Siriicu gikis glicl. Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresiile | -
segilir. Bu sinyal igin 46.174 Filtre siiresi glicli parametresi ile
bir filtre siiresi tanimlanabilir.
-32768,00... Cikig guca. Bkz. par.
32767,00 kW 46.04
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01.15  Motor nom ¢ikig Nominal motor glictiniin yiizdesi olarak gikis guci. -
glict %
%-300,00... Cikis giici. 10 = %1
%300,00
01.16  Sdrticii nom ¢ikis Nominal surtici gliciiniin yiizdesi olarak ¢ikis guicu. -
glicti %
%-300,00... Cikis giicu. 10 = %1
%300,00
01.17  Motor safti giicli Motor saftindaki tahmini mekanik gii¢ -
-32768,00... Motor safti glici. Bkz. par.
32767,00 kW veya 46.04
hp
01.18  Cevirici GWh Gigawatt-saat cinsinden, surliciden gegen enerji miktari (her | -
sayaci iki yonde). Minimum deger sifirdir.
0...65535 GWh GWh cinsinden eneriji. 1=1GWh
01.19  Cevirici MWh Megawatt-saat cinsinden, siirliciden gegen enerji miktari -
sayacl (her iki yonde). Sayag her dondiginde, 01.18 Cevirici GWh
sayaci artigi olur. Minimum deger sifirdir.
0...1000 MWh MWh cinsinden enerji. 1=1MWh
01.20  Cevirici kWh sayaci | Tam kilowatt saat cinsinden, siriicliden gegen enerji miktari | -
(her iki yonde). Sayag her dondiginde, 07.19 Cevirici MWh
sayaci artigi olur. Minimum deger sifirdir.
0...1000 kWh kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
01.24  Gergek aki % Motorun nominal akisinin yiizdesi olarak kullanilan aki refe- | -
ransi.
%0...%200 Ak referansi. 1=%1
01.30  Nominal moment Nominal motor momentinin %100'Une karsilik gelen moment. | -
olcegi Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Not: Bu deger, eder girilmisse 99.12 Nominal motor momenti-
parametresinden kopyalanir. Aksi halde, deger diger motor
verilerinden hesaplanir.
0,000... Nominal moment. 1 =100 birim
4000000,000
N-m veya Ib-ft
01.50  Gegerli saat kWh Gegerli saat eneriji tiketimi Bu, bir takvim saatinin degil, stru- | -
clinlin ¢alistigi son 60 dakikanin (slirekli olmak zorunda degil)
enerjisidir.
Glc kapatilip agilirsa, surtici yeniden ¢alismaya basladiktan
sonra, parametre degeri gli¢ kapatilip agilmadan énceki
degerine ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.51  Onceki saat kWh Onceki saat enerii tiiketimi 01.50 Gegerli saat kWh degeri, -
degerleri 60 dakika boyunca birikince buraya saklanir.
Glc kapatilip agilirsa, surtici yeniden ¢alismaya basladiktan
sonra, parametre degeri gli¢ kapatilip agilmadan énceki
degerine ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh

1000000,00 kWh
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01.52  Gegerli giin kWh Mevcut giin enerji tiketimi. Bu, bir takvim glintinin degil, -
slirlictintin galistigl son 24 saatin (slrekli olmak zorunda
degil) enerjisidir.
Glc kapatilip agilirsa slriicl yeniden galismaya basladiktan
sonra, parametre degeri giic kapatilip agilmadan 6nceki
degerine ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  Onceki giin kWh Onceki giin eneriji tiiketimi. 01.52 Gegerli giin kWh degeri, -
degerleri 24 saat boyunca birikince buraya saklanir.
Glc kapatilip agilirsa, surlict yeniden ¢alismaya basladiktan
sonra, parametre degeri glic kapatilip agilmadan 6nceki
degerine ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Kimidilatif invertér Tam kilowatt saat cinsinden, slriiciden gegen enerji miktari | -
enerjisi (her iki ydbnde). Minimum deger sifirdir.
-200000000,0... kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Cevirici GWh Gigawatt-saat cinsinden, surticiiden gegen enerji miktari (her | -
sayaci iki yonde). Minimum deger sifirdir.
(sifirlanabilir) Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifiramak hep-
sini sifirlar.
0...65535 GWh GWh cinsinden eneriji. 1=1GWh
01.56  Invertér MWh Megawatt-saat cinsinden, slrliciiden gegen enerji miktari -
sayaci (her iki ydnde). Sayag her déndiglinde, 01.55 Cevirici GWh
(sifirlanabilir) sayaci (sifirlanabilir) artigi olur. Minimum deger sifirdir.
Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifiramak hep-
sini sifirlar.
0...1000 MWh MWh cinsinden enerji. 1=1MWh
01.57  Invertér kWh sayaci | Tam kilowatt saat cinsinden, siiriciiden gegen enerji miktart | -
(sifirlanabilir) (her iki ydnde). Sayag her déndiglinde, 01.56 Invertér MWh
sayaci (sifirlanabilir) artigi olur. Minimum deger sifirdir.
Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifiramak hep-
sini sifirlar.
0...1000 kWh kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
01.58  Kimidilatif invertér Tam kilowatt saat cinsinden, slriiciden gegen enerji miktari | -
enerjisi (her iki ydnde). Minimum deger sifirdir.
(sifirlanabilir) Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifilamak hep-
sini sifirlar.
-200000000,0... kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Kullanilan mutlak 01.01 Kullanilan motor hizi parametresinin mutlak degeri. -
motor hizi
0,00... Tahmini motor hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.62  Mutlak motor hizi % | 01.03 Motor hizi % parametresinin mutlak degeri. -

%0,00...%1000,00

Tahmini motor hizi.

10 = %1
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01.63  Mutlak ¢ikis 01.06 Cikis frekansi parametresinin mutlak degeri. -
frekansi
0,00...500,00 Hz Tahmini gikis frekansi. Bkz. par.

46.02

01.64  Mutlak motor 01.10 Motor momenti parametresinin mutlak degeri. -
momenti
%0,0...%1600,0 Motor momenti. Bkz. par.

46.03

01.65  Mutlak ¢ikis glicli 01.14 Cikig giici parametresinin mutlak degeri. -
0,00...32767,00 kW | Cikis giict. 1=1kW

01.66  Mut ¢ikis gticii mot | 01.15 Motor nom ¢ikis giicli % parametresinin mutlak degeri. | -

%veya nom
%0,00...%300,00 Cikis giicu. 1=%1

01.67  Sdrticii nom mut 01.16 Siirticli nom ¢ikis glicti % parametresinin mutlak -
cikig glicti % degeri.

%0,00...%300,00 Cikis gicd. 1=%1

01.68  Mutlak motor saft| 01.17 Motor safti glicii parametresinin mutlak degeri. -
gticti
0,00...32767,00kW | Motor safti giici. 1=1kW
veya hp

03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri.

Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.
03.01  Panel referansi Kontrol panelinden veya PC aracindan verilen referans 1. -
-100000,00... Kontrol paneli veya PC araci referansi. 1=10
100000,00
03.02  Panel referansi Kontrol panelinden veya PC aracindan verilen referans 2. -
uzak
-100000,00... Kontrol paneli veya PC araci referansi. 1=10
100000,00
03.05 FBAreferansi 1 Haberlesme adaptdru A yoluyla alinan referans 1. -
Ayrica bkz. bélim Bir haberlesme adaptorii ile haberlesme
kontrolii (sayfa 4917).
-100000,00... Haberlesme adaptori A'dan alinan referans 1. 1=10
100000,00
03.06 FB A referansi 2 Haberlesme adaptorii A yoluyla alinan referans 2. -
-100000,00... Haberlesme adaptérii A'dan alinan referans 2. 1=10
100000,00
03.09 EFB referansi 1 Olceklendirilmis referans 1 dahili haberlesme arabirimi araci- | 1 =10
ligiyla alindi.

-30000,00... Olgeklendirilmis referans 1 dahili haberlesme arabirimi araci- | 1 =10
30000,00 ligiyla alindi.

03.10  EFB referansi 2 Olgeklendirilmis referans 2 dahili haberlesme arabirimi araci- | 1 =10
ligiyla alindi.

-30000,00... Olgeklendirilmis referans 2 dahili haberlesme arabirimi araci- | 1 =10
30000,00 ligryla alindi.
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04 Uyari ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler.
Her bir uyari ve hata kodlarinin agiklamalari igin, bkz. Bélim-
Hata izleme.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.
04.01  Tetikleme hatasi 1. etkin hatanin kodu (akim kesilmesine neden olan hata). -
0000h...FFFFh 1. etkin hata. 1=1
04.02  Etkin hata 2 2. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 2. etkin hata. 1=1
04.03  Etkin hata 3 3. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 3. etkin hata. 1=1
04.06  Etkin uyari 1 1. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 1. aktif uyari. 1=1
04.07  Etkin uyar 2 2. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 2. aktif uyari. 1=1
04.08  Etkin uyari 3 3. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 3. aktif uyar!. 1=1
04.11  En son hata 1. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 1. kayith hata. 1=1
04.12  En son 2. hata 2. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 2. kayith hata. 1=1
04.13  En son 3. hata 3. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 3. kayith hata. 1=1
04.16  En son uyari 1. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 1. kayith uyari. 1=1
04.17  En son 2. uyari 2. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 2. kayith uyari. 1=1
04.18  En son 3. uyari 3. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 3. kayith uyari. 1=1
04.40  Olay word'ii 1 Kullanici tanimli olay word'ini gésterir. Bu word -
04.41...04.71 parametreleri tarafindan segilen olaylarin (uya-
rilar, hatalar veya islenmemis olaylar) durumunu toplar.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Kullanici 0. bit 1 = 04.41 parametresi tarafindan segilen olay etkin
1 Kullanici 1. bit 1 = 04.43 parametresi tarafindan segilen olay etkin
15 Kullanici 15. bit 1 = 04.71 parametresi tarafindan segilen olay etkin
0000h...FFFFh Kullanici tanimli olay word'u. 1=1
04.41  Olay word'ii 1 bit 0 | Durumu 04.40 Olay word'ii 1 parametresinin 0. biti olarak 0x2310h
kodu go6sterilen bir olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltil
kodunu secer. Olay kodlari Hata izleme bélimUinde
(sayfa 437) listelenmistir.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
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04.43  Olay word'ii 1 bit 1 | Durumu 04.40 Olay word'(i 1 parametresinin 1. biti olarak 0x3210h
kodu gosterilen bir olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltih
kodunu seger. Olay kodlari Hata izleme bdliminde
(sayfa 437) listelenmistir.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71  Olay word'i 1 bit 15 | Durumu 04.40 Olay word'i 1 parametresinin 15. biti olarak 0x2330h
kodu gosterilen bir olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltili
kodunu secer. Olay kodlari Hata izleme bélimiinde
(sayfa 437) listelenmistir.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
05 Teshis Siirlicil bakimina iligkin gesitli calisma siresi tipi sayaglar ve
olgtiimler.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.
05.01  Acik siire sayaci Aclik slire sayacl. Sayag, surlicye gli¢ saglandiginda calisir. | -
0...65535d AgIk slre sayacl. 1=1d
05.02  Calisma sayaci Tam guin cinsinden motor calisma sayaci. Sayag, invertor -
modulasyon yaparken galigir.
0...65535d Motor galigma sayaci. 1=1d
05.03  Calistigi saatler 05.02 Calisma sayaci parametresine saat cinsinden karsilik | -
gelir, yani, 24 * 05.02 de@er + gliniin kesirli kismi.
0,0... Saat. 1=1h (saat)
429496729,5 saat
05.04  Fan galisma siresi | Sirici sogutma faninin galisma siresi. Reset tusu 3 saniye- | -
sayacl den uzun sure basili tutularak kontrol panelinden resetlenebi-
lir.
0...65535d Sogutma fani galisma suresi sayaci. 1=1d
05.10  Kontrol karti Kontrol Unitesinin 6lgllen sicakligi -
sicakligi
-100...300 °C veya | Santigrat veya Fahrenheit cinsinden kontrol tnitesi sicakhgr. | 1 = birim
°F
05.11  Sdrtci sicakhgi Hata limitinin ylizdesi olarak tahmini striict sicakhgi. Hata -
limitleri stirGcu tipine goére degisebilir.
%0,0 =0 °C (32 °F)
%100,0 = Hata limiti
%-40,0...%160,0 Yuzde olarak suricu sicakhgr. 1=%1
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05.20  Teshis word'ii 1 Teshis word'li 1. Olasi sebep ve ¢ozimler icin bkz. -
bélim Hata izleme.
Bit Adi Deger
0 Herhangi bir uyari |Evet = Surlicii bir uyari olusturdu veya hata tetikledi.
veya ariza
1 Herhangi bir uyari |Evet = Surlicii bir uyari olusturdu.
2 Herhangi bir ariza |Evet = Siirlicu hata tetikledi.
3 Rezerve
4 Asiri akim hatasi  |Evet = Siirlicli 2310 Asiri akim hatasi tetikledi.
5 Rezerve
6 DC asiri gerilim Evet = Surlici 3210 DC baglantisi asiri gerilimi hatasi lizerine agildi.
7 DC dustk gerilim  |Evet = Surlicii 3220 DC baglantisi diistik gerilimi hatasi tizerine
acildi.
8 Rezerve
9 Sirlcu asiri Evet = Surlcu 4310 Asiri sicaklik hatasi Gzerine agildi.
sicaklik hatasi
10...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Teshis word'll 1. 1=1
05.21  Teshis word'ii 2 Teshis word'li 2. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri | -
icin bkz.
bolim Hata izleme.
Bit Adi Deger
0...9 Rezerve
10 Motor asiri sicaklik |[Evet = Strlicl 4981 Harici sicaklik 1 ve 4982 Harici sicaklik 2 hatasi
hatasi verdi.
11...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Teshis word'll 2. 1=1
05.22  Teshis word'ii 3 Teshis word'l 3. -
Bit Adi [Deger
0..8 Rezerve
9 kWh pals |Evet = kWh pals etkin.
10 Rezerve
11 Fan komutu |A(;|k = SUricd fani rélanti hizi Gzerinde dénuyor.
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Teshis word'l 3. 1=1
05.80 Arizada motor hizi | En son hata meydana geldiginde parametre 28.01 Frekans -
ref rampa girisi (skaler kontrol modunda) veya 23.01 Hiz ref
rampa girigi (h1z kontrollii modunda) kopyasinin degerini gés-
terir.
-30000,00... Tahmini motor hizi. 10=1rpm
30000,00 rpm
05.81  Arizada ¢ikis En son hata meydana geldiginde parametre 01.06 Cikis fre- | -
frekansi kansi kopyasinin degerini gosterir.
-500,00... Tahmini ¢ikis frekansi.

500,00 Hz
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05.82  Arizada DC gerilim | En son hata meydana geldiginde parametre 01.11 DC gerilimi | -
kopyasinin degerini gésterir.
0,00...2000,00 V DC bara gerilimi. 10=1V
05.83  Arizada motor En son hata meydana geldiginde parametre 071.07 Motor -
akimi akimi kopyasinin degerini gosterir.
0,00...30000,00 A | Motor akimi. 10=1V
05.84  Arizada motor En son hata meydana geldiginde parametre 01.70 Motor -
momenti momenti kopyasinin degerini gosterir.
%-1600,0... Motor momenti. 1=%1
%1600,0
05.85 Arizada ana durum | En son hata meydana geldiginde parametre 06.7171 Ana durum | -
word'li word'ii kopyasinin degerini gosterir.
0000h...FFFFh Ana durum word'. 1=1
05.86 Arizada DI gecikmis | En son hata meydana geldiginde parametre 10.02 DI gecik- | -
durumu mis durumu kopyasinin deg@erini gosterir.
0000h...FFFFh Dijital girigler icin gecikmeli durum. 1=1
05.87  Arizada invertér En son hata meydana geldiginde parametre 05.11 Stirtici -
sicakligi sicakligi kopyasinin degerini gosterir.
-40...160°C °C cinsinden siricl sicakhgr. 1=1°C
05.88  Arizada kullanilan En son hata meydana geldiginde parametre 28.01 Frekans -
referans ref rampa girisi (skaler kontrol modunda) veya 23.01 Hiz ref
rampa girigi (h1z kontrolii modunda) kopyasinin degerini gés-
terir.
-30000,00... Frekans veya hiz referansi 1=1Hz

30000,00 Hz
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06 Kontrol ve durum Siriict kontrol ve durum word'leri.
word'leri
06.01  Ana kontrol word'li | Kontrol sinyallerini segilen kaynaklardan (dijital girisler, haber- | -
lesme arabirimleri ve uygulama programi) alindigi gibi goste-
rir.
Siirticiiniin ana kontrol word'd.
Bit agiklamalari igin bkz. sayfa 497. iigili durum word'ii ve
durum semasi sirasiyla 499. ve 500. sayfalarda gosterilmistir.
Not: Haberlesme kontroli kullanilirken, bu parametrenin
degeri strticiiniin PLC’den aldi§1 Kontrol word'i degeriyle
ayni degildir. Kesin deger igin, bkz. parametre 50.72 FBA A
hata giderme modu.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi
0 Off1 kontrolii
1 Off2 kontrolii
2 Off3 kontrolii
3 Run
4 Rampa cikigi sifir
5 Rampa tutma
6 Rampa girisi sifir
7 Reset
8 Palsli yol verme 1
9 Palsli yol verme 2
10 Uzaktan komut
1 Harici kontrol lojigi
12 Kullanici 0. bit
13 Kullanici 1. bit
14 Kullanici 2. bit
15 Kullanici 3. bit
0000h...FFFFh Ana kontrol word'i. 1=1
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No. Ad/Deger
06.11  Ana durum word'li

Aciklama

Sdirtctnin ana durum word'd.
Bit agiklamalari igin bkz. sayfa 499. llgili kontrol word'ii ve

durum semasi sirasiyla 497. ve 500. sayfalarda gosterilmisgtir.

Not: Haberlesme kontroll kullanilirken, bu parametre degeri
surtictiniin PLC’ye génderdigi Durum word'lu degeriyle ayni
degildir. Kesin deger igin, bkz. parametre 50.12 FBA A hata
giderme modu.

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi

0 Acllmaya hazir

1 Calismaya hazir

2 Hazir ref

3 Hata verdi

4 Off 2 etkin degil

5 Off 3 etkin degil

6 Aclk konuma getirme
engellendi

7 Uyari

8 Ayar noktasinda

9 Uzak

10 Limitin tizerinde

1 Kullanicr 0. bit

12 Kullanict 1. bit

13 Kullanict 2. bit

14 Kullanicr 3. bit

15 Rezerve

Def/FbEq16

0000h...FFFFh

Ana durum word'Q.
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06.16  Siriicii durum Siirtict durum word'l 1 -
word'ii 1 Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Devrede 1 = Hem calisma izni (bkz. par. 20.12) hem de start izni (20.19)
sinyalleri mevcut.
Not: Bu bit olusan bir hatadan etkilenmez.
1 Engellendi 1 = Start engellendi. Surlicliyl start etmek icin, yasaklama sinyalinin
(bkz. par. 06.18) kaldiriimasi ve start sinyali gevrimi yapilmasi
gerekir.
2 DC sarj oldu 1 = DC devresi sarj oldu
3 Start igin hazir 1 = Suricu, bir start komutunu almaya hazir
4 Referans izleme |1 = Sirlicu, belirtilen referansi izlemeye hazir
5 Start edildi 1 = Suricu start edildi
6 Modiilasyonda 1 = Siriici modilasyonda (¢ikis agsamasi kontrol ediliyor)
7 Sinirlama 1 = Herhangi bir galigma limiti (hiz, moment vb.) etkin
8 Lokal kontrol 1 = Sirlcu lokal kontrolde
9 Ag kontrolu 1 = Suricl ag kontrolii modunda (bkz. sayfa 17)
10 Ext1 etkin 1 = Kontrol konumu EXT1 etkin
1 Ext2 etkin 1 = Kontrol konumu EXT2 etkin
12 Rezerve
13 Start talebi 1 = Start talep edildi. 0 = Déndlirme izni sinyali (bkz. par. 20.22) 0
oldugunda (motorun dénmesi devre digi birakildiginda).
14 Calisiyor 1 = Suriicu galsiyor.
15 Rezerve
0000h...FFFFh Suricl durum word'ti 1 1=1
06.17  Sdriicii durum Siirtict durum word'i 2 -

word'ii 2 Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 ID run yapildi 1 = Motor tanimlama (ID) galistirmasi gerceklestirildi

1 Miknatislandi 1 = Motor miknatislandi

2 Moment kontroli 1 = Moment kontrol modu etkin

3 Hiz kontrolu 1 = Hiz kontrol modu etkin

4 Rezerve

5 Guvenli referans etkin |49.05 ve 50.02 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan 1 = A

“glvenli” referans uygulanir

6 Son hiz etkin 49.05 ve 50.02 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan 1 = A
“son hiz” referans uygulanir

7 Rezerve

8 Acil durdurma 1 = Acil stop basarisiz (bkz. parametre 31.32 ve 31.33)

basarisiz

9 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali agik

10 Limitin Gzerinde 1 = Gergek hiz veya frekans limitle esit veya asiyor
(46.31...46.32 parametreleriyle tanimlanir). Her iki dSnme
yoniunde de gegerlidir.

11...12 |Rezerve

13 Start gecikme etkin |1 = Start gecikme (par. 21.22) etkin.

14...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Sirict durum word'li 2




188 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
06.18  Start yasagi durum | Start yasagdi durum word'li. Bu word, sirictinlin start etmesini | -
word'li onleyen yasaklama sinyalinin kaynagini belirler.
Yildiz isaretli (*) kosullar sadece start komutu gevrimi gerekti-
rir. Diger tim durumlarda, énce yasaklama kosulunun kaldiril-
masi gerekir.
Ayrica, bkz. parametre 06.76 Sirtici durum word'i 1, bit 1.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Calismaya hazir degil |1 = DC gerilimi yok ya da siirlicli parametreleri dogru sekilde
girilmedi. 95 ve 99 gruplarindaki parametreleri kontrol edin.
1 Kontrol konumu degisti|* 1 = Kontrol konumu degisti
2 SSW yasaklama 1 = Kontrol programi kendini yasaklanmis durumda tutuyor
3 Hata resetleme * 1 = Bir hata resetlendi
4 Start izni kayip 1 = Start izni sinyali yok
5 Calisma izni kayip 1 = Galisma izni sinyali yok
6 Rezerve
7 STO 1 = Guvenli moment kapatma fonksiyonu etkin
8 Akim kalibrasyonu *1 = Akim kalibrasyonu rutini tamamlandi
sona erdi
9 ID run sona erdi *1 = Motor tanimlama calistirmasi tamamlandi
10 Rezerve
11 Em Off1 1 = Acil stop sinyali (off1 modu)
12 Em Off2 1 = Acil stop sinyali (off2 modu)
13 Em Off3 1 = Acil stop sinyali (off3 modu)
14 Otomatik resetleme 1 = Otomatik resetleme fonksiyonu calismayi yasakliyor
yasag|
15 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali galismay yasakliyor
0000h...FFFFh Start yasagi durum word'G. 1=1
06.19  Hiz kontrolii durum | Hiz kontroll durum word'd. -
word'ii Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
1 = Surtcl 21.07 Sifir hiz gecikmesi parametresi tarafindan
0 Sifir hiz tanimlanan siire boyunca sifir hiz limitinin (par. 21.06) altinda
caligiyor
1 ileri 1 = Suricu ileri ydnde sifir hiz limitinin {izerinde calisiyor
(par. 21.06)
) 1 = Surtcu geri yonde sifir hiz limitinin Gzerinde ¢alisiyor
2 Ger (par. 21.06)
3..6 Rezerve
7 g?;l;iangl bir sabit hiz 1 = Bir sabit hiz ya da frekans segildi; bkz. par. 06.20.
8...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Hiz kontrolli durum word'd. 1=1
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06.20  Sabit hiz durum Sabit hiz/frekans durum word'l. Sabit hiz ya da frekansin -
word'li hangisinin etkin oldugunu gosterir (mevcut ise). Ayrica bkz.
parametre 06.19 Hiz kontrolii durum word'd, bit 7 ve bolim
Sabit hizlar/frekanslar (sayfa 120).
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Sabit hiz 1 1 = Sabit hiz ya da frekans 1 segildi
1 Sabit hiz 2 1 = Sabit hiz ya da frekans 2 segildi
2 Sabit hiz 3 1 = Sabit hiz ya da frekans 3 segildi
3 Sabit hiz 4 1 = Sabit hiz ya da frekans 4 segildi
4 Sabit hiz 5 1 = Sabit hiz ya da frekans 5 segildi
5 Sabit hiz 6 1 = Sabit hiz ya da frekans 6 segildi
6 Sabit hiz 7 1 = Sabit hiz ya da frekans 7 segildi
7...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Sabit hiz/frekans durum word'i. 1=1
06.21  Sdriicii durum Siirtict durum word'i 3 -
word'lii 3 Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DC tutma devrede |1 = DC tutma devrede
1 Son miknatislama |1 = Son miknatislama etkin
etkin
2 Motor 6n 1sitma |1 = Motor 6n 1sitma etkin
etkin
3 PM yumusak 1 = PM yumusak kalkis etkin
kalkis etkin
4 Rezerve
5 DC freni etkin 1 = fren etkin
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Suricl durum word'ti 1 1=1
0000h...FFFFh Start yasagi durum word'li. 1=1
06.29  MSW bit 10 se¢imi | Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 10. biti (Kul- | Limitin
lanici biti 0) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. lizerinde
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Limitin Gzerinde 06.17 Sirticti durum word'i 2 10 biti (bkz. sayfa 187). 2
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
06.30 MSW bit 11 se¢imi | Durumu 06.711 Ana durum word'ii parametresinin 11. biti (Kul- | Harici kontrol
lanici biti 0) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. lojigi
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Harici kontrol lojigi | 06.01 Ana kontrol word'ii 11 biti (bkz. sayfa 186). 2
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
06.31  MSW bit 12 segimi | Durumu 06.71 Ana durum word'li parametresinin 12. biti (Kul- | Ext run
lanici biti 1) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. enable
Yanlis 0. 0
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Dogru 1. 1
Ext run enable Harici galigsma izni sinyalinin durumu (bkz. parametre 20.12 | 2
Calisma izni 1 kaynagi).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
06.32  MSW bit 13 segimi | Durumu 06.11 Ana durum word'li parametresinin 13. biti (Kul- | Yanlis
lanici biti 2) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.
Yanlig 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
06.33  MSW bit 14 se¢cimi | Durumu 06.11 Ana durum word'(i parametresinin 14. biti (Kul- | Yanlis
lanici biti 3) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
07 Sistem bilgisi Strlici donanim ve yazilim bilgileri.
Bu gruptaki tim parametreler salt okunurdur.
07.03  Sdrdcdi tipi Sdrtcunun tipi. (Deger tipi parantez iginde). -
07.04  Yazilim adi Yazilim tanimlanmasi. -
07.05  Yazilim sdirtimdii Yazilimin srim numarasi. -
07.06  Yiikleme paketi adi | Surim ylUkleme paketinin adi. -
07.07  Yiikleme paketi Yazilim yiikleme paketinin strim numarasi. -
strimdi
07.11  Cpu kullanimi Yiizde olarak mikroiglemci yuku. -
%0...%100 Mikroislemci yUku. 1=%1
07.25  Ozellestirme paketi | Ozellestirme paketine verilen adin ilk bes ASCII -
adi harfi. Tam ad kontrol panelinde Ana meni altinda Sistem bil-
gileri menistinde veya Drive composer yaziliminda gordlir.
_N/A_ = Yok.
07.26  Ozellestirme paketi | Ozellestirme paketi siirim numarasi. Ayrica, -
sdrdmu kontrol panelinde Ana meni altinda Sistem bilgileri menu-
suinde veya Drive composer yazilimda géralur.
07.30  Adaptif program Adaptif programin durumunu gdsterir. -
durumu Bkz. bolim Adaptif programlama (sayfa 113).
Bit Adi Aciklama
0 Baglatildi 1 = Adaptif program baglatildi
1 Duizenleniyor 1 = Adaptif program diizenleniyor
2 Dizenlenme 1 = Adaptif programin diizenlenmesi bitti
tamamlandi
3 Calisiyor 1 = Adaptif program galigiyor
4...13 |Rezerve
14 Durum degisimi 1 = Adaptif program motorunda durum degisimi devam ediyor
15 Hatal 1 = Adaptif programda hata
0000h...FFFFh Adaptif program durumu. 1=1
07.31 AP sekans durumu | Adaptif programin (AP) pargasi olan sekans programinin

etkin durum numarasini gosterir. Adaptif programlama galis-
miyorsa veya bir sekans programi igermiyorsa, parametre
sifirdir.
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0...20 1=1
07.35  Slirtici HW baslatma gergeklestirir ve stirliciiniin saptanan opsiyon | 0000h
yapilandirmasi moduli yapilandirmasini gosterir. Tak ve calistir yapilandir-
masi HW baslatma sirasinda, siriicl higbir opsiyon modilu
saptayamazsa, deger 1 olarak, Temel linite olarak ayarlanir.
Modiil saptandiktan sonra parametrelerin otomatik ayarlan-
mas! hakkinda bilgi icin bkz. bélim Haberlesme kontrolii igin
otomatik stiriicii yapilandirmasi sayfa 504.
Bit Adi Aciklama
0 Baslatilmadi 1 = Sirlcu yapilandirmasi baglatiimadi
1 Temel Unite 1 = Surlclt herhangi bir opsiyon moduli saptamadi.
2 Rezerve
3 FENA-21 1 = FENA-21 Iki portlu Ethernet adaptér modiilii dahil
4 FECA-01 1= FECA-01 EtherCAT adaptér modli dahil
5 FPBA-01 1 =FPBA-01 PROFIBUS DP adaptdr moddli dahil
6 FCAN-01 1= FCAN-01 CANopen adaptér modiili dahil
7 Rezerve
8 BIO-01 1= On G/C genisletme
9 RI10-01 1= On standart G/C genisletme
10 FSCA-01 1= FSCA-01 Modbus/RTU adaptdr moddilii dahil
11 FEIP-21 1 = FEIP-21 Dahil olan iki portlu EtherNet/IP adaptér modili
12 FMBT-21 1= FMBT-21 Dahil olan iki portlu Modbus/TCP adaptér modulu
13 Rezerve
14 FPNO-21 1 = FPNO-21 ki portlu PROFINET GG adaptér modiilii dahil
15 FEPL-02 1= FEPL-02 Ethernet POWERLINK adaptér moduild dahil
000h...FFFh Sirlcu yapilandirmasi 1=
07.36  Sdirtici Saptanan modil yapilandirmasini gérintiler. Bkz. parametre | 0000h

yapilandirmasi 2

07.35 Siirticli yapilandirmasi.

Bit Adi Aciklama

0 Rezerve

1 FDNA-01 1 = FDNA-01 DeviceNet™ adaptdr moddilu dahil
2 FCNA-01 1 =FCNA-01 ControlNet™ adaptér moduli dahil
3 CMOD-01 1= CMOD-01 adaptér moduill dahil

4 CMOD-02 1 = CMOD-02 adaptdr moddli dahil

5 CPTC-02 1 = CPTC-02 adaptér modiilt dahil

6 CHDI-01 1 = CHDI-01 adaptdr moddilii dahil

7 FSPS-21 1 = FSPS-21 adapt6ér modulli dahil

8...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Sirlcu yapilandirmasi 1=1
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10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve rdle ¢ikiglarinin yapilandirmasi.
10.01 DI durumu DI1...DI6 dijital girislerinin durumunu gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DI1 1 = Dijital giris 1 ACIK.
1 DI2 1 = Dijital giris 2 ACIK.
2 DI3 1 = Dijital giris 3 ACIK.
3 Dl4 1 = Dijital giris 4 ACIK.
4 DI5 1 = Dijital giris 5 ACIK.
5 DI6 1 = Dijital giris 6 ACIK.
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Dijital giriglerin durumu. 1=1
10.02 DI gecikmig durumu | DI1...DI6 dijital giriglerinin durumunu gésterir. 0...5 bitleri -
DI1...DI6 gecikmeli durumunu yansitir.
Ornek: 0000000000010011b = DI5, DI2 ve DI1 agik, DI3, DI4
ve DI6 kapali.
Bu word sadece 2 ms etkinlestirme/devre digi birakma gecik-
mesi sonrasinda glincellenir. Bir dijital girigin dederi degisti-
ginde, yeni degerin kabul edilebilmesi i¢in 2 ms saniye
boyunca iki ardigik 6érnekte ayni olmaldir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DI1 1 = Dijital giris 1 ACIK.
1 DI2 1 = Dijital giris 2 ACIK.
2 DI3 1 = Dijital giris 3 ACIK.
3 Dl4 1 = Dijital giris 4 ACIK.
4 DI5 1 = Dijital giris 5 ACIK.
5 DI6 1 = Dijital giris 6 ACIK.
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Dijital girigler icin gecikmis durum. 1=1
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10.03 DI zorlama se¢imi | Dijital girislerin elektriksel durumlari test etme gibi amaglarla | 0000h
gegersiz kilinabilir. Her bir dijital giris i¢in 70.04 DI zorlanmig
veriler parametresindeki bir bit saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.

Not: Yiikleme ve gii¢ dongiisii zorlama segimlerini sifirlar
(10.03 ve 10.04 parametreleri)

Bit [Adi |Deger
1= DI1'i 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
0 DI1 _
(0 = Normal mod)
1 = DI2'yi 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
1 DI2 _
(0 = Normal mod)
1 =DI3'0G 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.
2 DI3 _
(0 = Normal mod)
3 D4 1 = DI4'lG 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 3. bitinin degerine zorlar.
(0 = Normal mod)
4 DI5 1 = DI5'i 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 4. bitinin degerine zorlar.
(0 = Normal mod)
1= DI6'y1 10.04 DI zorlanmisg veriler parametresinin 5. bitinin degerine zorlar.
5 Dl6 _
(0 = Normal mod)
6...15|Rezerve

0000h...FFFFh Dijital girisler igin secimi gegersiz kilin. 1=

10.04 DI zorlanmig veriler | Bir zorlamali dijital giris data degerinin 0'dan 1 olarak degisti- | 0000h
rilmesine olanak saglar. Yalnizca 10.03 DI zorlama segimi
parametresinde segilen bir girisi zorlamak mumkuindur.

Bit [Adi |Deger

0 DI Bu bitin degerini, 10.03 DI zorlama segimi parametresinde tanimlanmissa D1'e
zorla.

1 DI2 Bu bitin degerini, 10.03 DI zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa D3'e
zorla.

2 DI3 Bu bitin degerini, 10.03 DI zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa D3'e
zorla.

3 Dl4 Bu bitin degerini, 10.03 DI zorlama segimi parametresinde tanimlanmissa D4'e
zorla.

4 DI5 Bu bitin degerini, 10.03 DI zorlama segimi parametresinde tanimlanmigsa D5'e
zorla.

5 DI6 Bu bitin degerini, 10.03 DI zorlama segimi parametresinde tanimlanmigsa D6'ya
zorla.

6...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Dijital giriglerin zorlanan degerleri. 1=1
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10.05  DI1 ON gecikmesi | DI1 dijital girisi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,00s
*DI durumu ! ! !
— — 1 — 0
‘ — ‘ o 1
*Gecikmis DI | | 1
durumu - ' ! 0
- <> - <> "~ Zaman
ton toft ton toft
tagik = 10.05 DI1 ON gecikmesi
tkapan = 10.06 DI1 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,00...3000,00 s DI1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.06  DI1 OFF gecikmesi | DI1 dijital girisi i¢in devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,00 s
Bkz. 10.05 DI1 ON gecikmesi parametresi.
0,00...3000,00 s DI1 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
10.07  DI2 ON gecikmesi | DI2 dijital girisi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,00s
' ' 1
*DI durumu ! ! !
; — ‘ ] 1
*Gecikmig DI | | 1
durumu ! ' ' 0
- <> - <> "~ Zaman
ton tors ton tors
tagik = 10.07 DI2 ON gecikmesi
tkapan = 10.08 DI2 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,00...3000,00 s DI2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.08 DI2 OFF gecikmesi | DI2 dijital girisi i¢in devre digI birakma gecikmesini tanimlar. | 0,00 s
Bkz. 10.07 DI2 ON gecikmesi parametresi.
0,00...3000,00 s DI2 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
10.09  DI3 ON gecikmesi | DI3 dijital girisi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,00s

' ' 1
*DI durumu ! ! '
— — 1 — 0
‘ — | o 1
*“*Gecikmig DI | } ]
durumu - | ‘ 0
! I I I I I =
- - - - Zaman
ton tors ton tors
tagik = 10.09 DI3 ON gecikmesi
tkapan = 10.10 DI3 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,00...3000,00 s DI3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
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10.10  DI3 OFF gecikmesi | DI3 dijital girisi i¢in devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,00 s
Bkz. 10.09 DI3 ON gecikmesi parametresi.

0,00...3000,00 s DI3 igin devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
10.11  DI4 ON gecikmesi | D14 dijital girisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,00 s
' ' 1
*DI durumu ! ! !
| — | — 1
**Gecikmig DI | | | 1
durumu - ' ! 0
- - - - "~ Zaman
ton toft ton tofs

tagik = 10.11 DI4 ON gecikmesi

tkapali = 10.12 DI4 OFF gecikmesi

*Dijital girisin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.

0,00...3000,00 s Dl4 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s

10.12  DI4 OFF gecikmesi | D14 dijital girisi i¢in devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,00 s
Bkz. 10.11 DI4 ON gecikmesi parametresi.

0,00...3000,00 s Dl4 igin devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
10.13  DI5 ON gecikmesi | DI5 dijital girisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,00 s
' ' 1
*DI durumu ' ! !
‘ — | o 1
**Gecikmig DI | | | 1
durumu - i I 0
- - - - " Zaman
ton tofs ton tort

tagik = 10.13 DI5 ON gecikmesi

tkapal = 10.14 DI5 OFF gecikmesi

*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.

0,00...3000,00 s DI5 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s

10.14  DI5 OFF gecikmesi | DI5 dijital girisi i¢in devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,00 s
Bkz. 10.13 DI5 ON gecikmesi parametresi.

0,00...3000,00 s DI5 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
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10.15  DI6 ON gecikmesi | DI6 dijital girisi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,00s
‘ ‘ 1
*DI durumu ! ! !
| o | o 1
*“*Gecikmig DI | } }
durumu - ' ! 0
- <> - <> " Zaman
ton tofr ton tofr
tagik = 10.15 DI6 ON gecikmesi
tkapan = 10.16 DI6 OFF gecikmesi
*Dijital girisin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,00...3000,00 s DI6 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.16  DI6 OFF gecikmesi | DI6 dijital girisi i¢in devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,00 s
Bkz. 10.15 DI6 ON gecikmesi parametresi.
0,00...3000,00 s DI6 icin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
10.21 RO durumu RO3...RO1 role gikiglarinin durumu. -
Bit Adi Deger
0 RO1 1 = enerji verilmig, 0 = enerji kesilmis.
1 RO2 1 = enerji verilmig, 0 = enerjisi kesilmis
2 RO3 1 = enerji verilmis, 0 = enerjisi kesilmis
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Réle gikiglarinin durumu. 1=1
10.22 RO zorlama segimi | Role gikislarina bagh sinyaller test etme gibi amaglarla gecer- | 0000h
siz kilinabilir. Her bir réle gikisi igin 710.23 RO zorlanmis
veriler parametresindeki bir bit saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Not: Yukleme ve glic dénglsi zorlama segimlerini resetler
(70.22 ve 10.23 parametreleri)
Bit Adi |Deger
0 1=R0O1' 10.23 RO zorlanmisg veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
RO1 _
(0 = Normal mod)
1 1=RO0O2'i 10.23 RO zorlanmisg veriler parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
RO2 _
(0 = Normal mod)
2 1=R03'U 10.23 RO zorlanmisg veriler parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.
RO3 _
(0 = Normal mod)
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh | Réle ¢ikislar igin secimi gegersiz kil. 1=1
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10.23 RO zorlanmis 10.22 RO zorlama segimi parametresinde secilmesi duru-
veriler munda, bagh sinyallerin yerine kullanilan réle ¢ikislarinin
degerlerini igerir. 0. bit RO1 igin zorlanan degerdir.
Bit |Adi |Deger
0 RO1 ZB(;JrIt;itin degerini, 10.22 RO zorlama seg¢imi parametresinde tanimlanmissa RO1'e
1 RO2 ZB(;JrIt;itin degerini, 10.22 RO zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa RO2'ye
2 RO3 ZB:rIt;itin degerini, 10.22 RO zorlama seg¢imi parametresinde tanimlanmigsa RO3'e
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Zorlanan RO degerleri. 1=1
10.24  RO1 kaynagi RO1 role ¢ikisina baglanacak siriicy sinyalini seger. Calismaya
hazir
Enerji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Enerji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1 biti (bkz. sayfa 186). 2
Devrede 06.16 Sirticti durum word'i 1 0 biti (bkz. sayfa 187). 4
Start edildi 06.16 Siiriicii durum word'(i 1 5 biti (bkz. sayfa 187). 5
Miknatislandi 06.17 Sirticti durum word'i 2 1 biti (bkz. sayfa 187). 6
Calisiyor 06.16 Sirticti durum word'ii 1 6 biti (bkz. sayfa 187). 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'i 2 biti (bkz. sayfa 186). 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'ii 8 biti (bkz. sayfa 186). 9
Geri 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii 2 biti (bkz. sayfa 188). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii O biti (bkz. sayfa 188). 1
Limitin Gzerinde 06.17 Sirticti durum word'ii 2 10 biti (bkz. sayfa 187). 12
Uyari 06.11 Ana durum word'li 7 biti (bkz. sayfa 186). 13
Hata 06.11 Ana durum word'li 3 biti (bkz. sayfa 186). 14
Hata (-1) 06.11 Ana durum word'(i parametresinin 3. gevrilmis biti 15
(bkz. sayfa 186).
Hata/Uyari 06.11 Ana durum word'li 3. biti VEYA 06.11 Ana durum word'ii | 16
7. biti (bkz. sayfa 186).
Asiri akim 2310 Asiri akim hatasi olustu. 17
Yiksek gerilim 3210 DC baglantisi asiri gerilimi hatasi olustu. 18
Surlict sicakligi 2381 IGBT asiri yiikii, 4110 Kontrol karti sicakhigi, 4210 IGBT | 19
asiri sicakligi, 4290 Sogutma, 42F1 IGBT sicakligi, 4310
Asiri sicaklik veya 4380 Asiri sicaklik farki hatasi olustu.
Dusuk gerilim 3220 DC badlantisi diisiik gerilimi hatasi olustu. 20
Motor sicakhgi 4981 Harici sicaklik 1 veya 4982 Harici sicaklik 2 hatasi 21
olustu.
Fren komutu 44.01 Fren kontrol durumu 0 biti (bkz. sayfa 340). 22
Ext2 etkin 06.16 Sdiriicii durum word'li 1 11 biti (bkz. sayfa 187). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9 biti (bkz. sayfa 186). 24
Rezerve 25...26
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 27

fonksiyon 1

sayfa 296).
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Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 28
fonksiyon 2 sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 29
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 30...32
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 35
Rezerve 36...38
Start gecikmesi 06.17 Siirticti durum word'ii 2 13 biti (bkz. sayfa 187). 39
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0 biti (bkz. sayfa 200). 40
word'l bit0
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'i 1 biti (bkz. sayfa 200). 41
word'li bit1
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 2 biti (bkz. sayfa 200). 42
word'li bit2
Rezerve 43...44
PFC1 76.01 PFC durumu 0 biti (bkz. sayfa 368). 45
PFC2 76.01 PFC durumu 1 biti (bkz. sayfa 368). 46
PFC3 76.01 PFC durumu 2 biti (bkz. sayfa 368). 47
PFC4 76.01 PFC durumu 3 biti (bkz. sayfa 368). 48
PFC5 76.01 PFC durumu 3 biti (bkz. sayfa 368). 49
PFC6 76.01 PFC durumu 3 biti (bkz. sayfa 368). 50
Kullanici yuk egrisi | 37.01 ULC ¢ikist durum word'ii 3. biti (YUk limiti diginda) (bkz. | 61
sayfa 316).
RO/DIO kontrol 10.24 RO1 kaynadi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 0. biti | 62
word'l (RO1) (bkz. sayfa 200).
10.27 RO2 kaynadi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 1. biti
(RO2) (bkz. sayfa 200).
10.30 RO3 kaynagi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'i 2. biti
(RO3) (bkz. sayfa 200).
Olay word'li 1 04.40 Olay word'ii 1 parametresinin (bkz. sayfa 187) herhangi | 53
bir biti 1 olursa, yani, 04.41...04.71 parametreleriyle tanimla-
nan herhangi bir uyari, hata veya islenmemis olay agiksa,
olay word'li 1 =1 olur.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
10.25 ROT1 ON gecikmesi | RO1 réle gikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 00s

Segilen kaynagin

' ' 1
durumu : : :
- i 7 | i 7 0
! — ‘ — 1
RO durumu 1 : :
: | | 0
- - - <> " Zaman
ton tofr ton tofr
tagik = 10.25 RO1 ON gecikmesi
tkapal = 10.26 RO1 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO1 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
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10.26  RO1 OFF RO1 réle ¢gikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. parametre 10.25 RO1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO1 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
10.27  RO2 kaynagi RO2 réle gikisina baglanacak surticl sinyalini seger. Calistyor
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 10.24 RO1 kaynagi.
10.28  RO2 ON gecikmesi | RO2 role gikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 00s
' ' 1
Segilen kaynagin ' ' '
durumu ! : :
- i T i i I 0
; — | — 1
RO durumu ! : : :
: : | | 0
- -~ -~ -~ " Zaman
ton toff ton tort

tagik = 10.28 RO2 ON gecikmesi
tkapan = 10.29 RO2 OFF gecikmesi

0,0...3000,0 s RO2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.29 RO2 OFF RO2 réle ¢ikisi igin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. parametre 70.28 RO2 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO2 igin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
10.30 RO3 kaynagi RO3 réle ¢ikisina baglanacak siriicu sinyalini seger. Hata (-1)
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 10.24 RO1 kaynagi.
10.31  RO3 ON gecikmesi | RO3 réle gikisl icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
Segilen kaynagin ' ! !
durumu ! : :
— — ! — 0
; — 1 — 1
RO durumu ' : : :
: : | ' 0
- -» - - "~ Zaman
ton toft ton tofs

tagik = 10.371 RO3 ON gecikmesi
tkapali = 10.32 RO3 OFF gecikmesi

0,0...3000,0 s RO3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.32 RO3 OFF RO3 réle ¢ikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0's

gecikmesi Bkz. parametre 170.31 RO3 ON gecikmesi.

0,0...3000,0 s RO3 icin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
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10.99  RO/DIO kontrol Réle gikislarini kontrol etmek igin (6r. dahili haberlesme arabi- | 0000h
word'li rimi Uzerinden) depolama parametresi. Strlictiniin role gikis-
larini (RO) kontrol etmek igin, bit atamalar asagidaki Modbus
GI/G verilerinde gosterilen bir kontrol word'lii génderin. S6z
konusu verilerin hedef secim parametresini (58.107...58.114)
RO/DIO kontrol word'ii olarak ayarlayin. Istenen ¢ikisin kay-
nak segimi parametresinde, bu word'iin uygun bitini segin.
Bit Adi Aciklama
0 RO1 RO1...RO3. réle cikislari igin kaynak bitleri Bkz. parametre 10.24,
1 RO2 10.27 ve 10.30.
2 RO3
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh RO/DIO kontrol word'd. 1=1
10.101 RO1 degistirme RO1 réle gikisinin durum degistirdigi zamanlarin sayisini -
sayacl gOsterir. Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basili tutularak
kontrol panelinden resetlenebilir.
0...4294967000 Durum degisikligi sayisi. 1=1
10.102 RO2 degistirme RO2 réle gikisinin durum degistirdigi zamanlarin sayisini -
sayaci gosterir. Reset tusu 3 saniyeden uzun siire basili tutularak
kontrol panelinden resetlenebilir.
0...4294967000 Durum degisikligi sayisi. 1=1
10.103 RO3 degistirme RO3 role cikisinin durum degistirdigi zamanlarin sayisini -
sayacl gosterir. Reset tusu 3 saniyeden uzun siire basili tutularak
kontrol panelinden resetlenebilir.
0...4294967000 Durum degisikligi sayisi. 1=1
11 Standart DIO, FI, FO | Frekans girisinin konfiglirasyonu.
11.02  DIO gecikmig Dijital veya frekans cikisi DIO1 durumunu géruntiler (BIO-01 | -
durumu Gzerinde DO1 terminali). Bit 0, DIO1 gecikmeli durumunu
yansitir.
Ornek: 0000000000000001b = DIO1 agik.
Bu word sadece 2 ms etkinlestirme/devre digi birakma gecik-
mesi sonrasinda giincellenir. Bir dijital girisin degeri degisti-
ginde, yeni degerin kabul edilebilmesi igin 2 ms saniye
boyunca iki ardigik 6rnekte ayni olmahdir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DIO1 1 = Dijital veya frekans ¢ikisi DIO1 ACIK.
1...15 |Rezerve
0000h...FFFFh DIO1 dijital veya frekans ¢ikisi igin gecikmeli durumu. 1=1
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11.03  DIO zorlama seg¢imi | Dijital gikislara bagli sinyal, 6rnegin, test etme gibi amaglarla | 0000h
gegersiz kilinabilir. Dijital veya frekans ¢ikisi DIO1 (BIO-01
Uzerinde DO1 terminali) i¢in 711.04 DIO zorlama verileri para-
metresindeki bir bit saglanir ve bunun degeri bu parametrede
karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Not: Yikleme ve gli¢ dongiist zorlama segimlerini resetler
(10.22 ve 10.23 parametreleri)
Bit Deger
0 1 =DIO1'i 11.04 DIO zorlama verileri parametresinin 0. bitinin degerine zorlar. (0 =
Normal mod)
1...15 |Rezerve
0000h...FFFFh DIO1 dijital veya frekans ¢ikisi igin yangin modu segimi. 1=
11.04  DIO zorlama verileri | 11.04 DIO zorlama verileri parametresinde segcilmigse bagli 0000h
sinyallerin yerine kullanilan dijital veya frekans ¢ikisi DIO1
(BIO-01 tGizerinde DO1 terminali) deg@erini icerir. 0. bit DIO1
icin zorlanan degerdir.
Bit Deger
0 1 = Bu bitin degerini, 77.04 DIO zorlama verileri parametresinde tanimlanmigsa DIO1'e
zorla.
1...15 |[Rezerve
0000h...FFFFh DIO1 dijital veya frekans ¢ikisi zorlanmis degeri. 1=1
11.05 DIO1 DIO1 ¢ikisinin (BIO-01 lizerinde DO1 terminali) dijital cikis Dijital ¢ikis
konfiglirasyonu veya frekans ¢ikisi olarak kullanilip kullaniimayacagini seger.
Dijital ¢ikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanihr. 0
Frekans gikigi DIO1, frekans gikisi olarak kullanilir. 2
11.06  DIO1 ¢ikis kaynadi | 11.06 DIO1 konfigiirasyonu parametresiyle dijital ¢ikisa yapi- | Enerji
landirilan DIO1 ¢ikisina (BIO-01 lzerinde DO1 terminali) verilmemis
baglanacak suriict sinyalini seger.
Enerji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Enerji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1 biti (bkz. sayfa 186). 2
Devrede 06.16 Stirticii durum word'ii 1 0 biti (bkz. sayfa 187). 4
Start edildi 06.16 Siiriicii durum word'(i 1 5 biti (bkz. sayfa 187). 5
Miknatislandi 06.17 Siirticti durum word'i 2 1 biti (bkz. sayfa 187). 6
Calisiyor 06.16 Sirticti durum word'i 1 6 biti (bkz. sayfa 187). 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'i 2 biti (bkz. sayfa 186). 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'i 8 biti (bkz. sayfa 186). 9
Geri 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii 2 biti (bkz. sayfa 188). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii O biti (bkz. sayfa 188). 1
Limitin Gzerinde 06.17 Sirticti durum word'ii 2 10 biti (bkz. sayfa 187). 12
Uyarl 06.11 Ana durum word'(i 7 biti (bkz. sayfa 786). 13
Hata 06.11 Ana durum word'li 3 biti (bkz. sayfa 186). 14
Hata (-1) 06.11 Ana durum word'li parametresinin 3. gevrilmis biti (bkz. | 15
sayfa 186).
Hata/Uyari 06.11 Ana durum word'li 3. biti VEYA 06.11 Ana durum word'ii | 16
7. biti (bkz. sayfa 186).
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Asirt akim hatasi olustu. 17
Yiksek gerilim hatasi olustu. 18
Siricu sicakligi veya hatas! olustu. 19
Dusuk gerilim hatasi olustu. 20
Motor sicakligi veya hatasi olustu. 21
Rezerve 22
Ext2 etkin 06.16 Stirticti durum word'ii 1 11 biti (bkz. sayfa 187). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9 biti (bkz. sayfa 186). 24
Rezerve 25...26
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 27
fonksiyon 1 sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 28
fonksiyon 2 sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 29
fonksiyon 3 sayfa 296).

Rezerve 30...32
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 35
Rezerve 36...38
Start gecikmesi 06.17 Sdriicti durum word'li 2 13 biti (bkz. sayfa 187). 39
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0 biti (bkz. sayfa 200). 40
word'l bit0

RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 1 biti (bkz. sayfa 200). 41
word'li bit1

RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 2 biti (bkz. sayfa 200). 42
word'l bit2

Rezerve 43...44
PFC1 76.01 PFC durumu 0 biti (bkz. sayfa 368). 45
PFC2 76.01 PFC durumu 1 biti (bkz. sayfa 368). 46
PFC3 76.01 PFC durumu 2 biti (bkz. sayfa 368). 47
PFC4 76.01 PFC durumu 3 biti (bkz. sayfa 368). 48
PFC5 76.01 PFC durumu 4 biti (bkz. sayfa 368). 48
PFC6 76.01 PFC durumu 5 biti (bkz. sayfa 368). 48
Rezerve 49...52
Olay word'li 1 04.40 Olay word'ii 1 parametresinin (bkz. sayfa 787) herhangi | 53

bir biti 1 olursa, yani, 04.41...04.71 parametreleriyle tanimla-
nan herhangi bir uyari, hata veya islenmemis olay agiksa,
olay word'li 1 =1 olur.
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Def/FbEq16

Damper kontrolli

Bkz. asagidaki sekil.

54

verilmemis

Siriicu start edildi

Role enerjilendi

Réle
enerji

Damper
kapal

Damper agik

kapali

e —— v

Damper Damper

acilma suresi | ‘ kapama
suresi

Hizlanma Sirlicu
zaman serbestdurus
(par 23.12) yapar

Damper

Start/stop
komutu

(Grup 20
Start/stop/yén)

Start kilidi
sinyali

Damper kontrolii
réle durumu
(Grup 10 Standart
DI, RO)

Damper durumu

Dampertamamen
acildiginda,
damperin ug
anahtarindan
calistirma izni
sinyali.

Motor durumu

Kullanici yiik egrisi

37.01 ULC ¢ikigi durum word'ii 3. biti (Yuk limiti diginda)
(bkz. sayfa 316).
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RO/DIO kontrol 10.24 RO1 kaynagi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0. biti | 62
word'l (RO1) (bkz. sayfa 200).
10.27 RO2 kaynadi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'i 1. biti
(RO2) (bkz. sayfa 200).
10.30 RO3 kaynadi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 2. biti
(RO3) (bkz. sayfa 200).
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
11.07  DIO1 ON gecikmesi | Dijital gikis olarak kullanilirken BIO-01 {izerindeki DO1 igin 0,00 s
etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
0,0...3000,0 s DO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.08  DIO1 OFF Dijital ¢ikis olarak kullanilirken BIO-01 {izerindeki DO1 igin 0,00s
gecikmesi devre disI birakma gecikmesini tanimlar.
0,0...3000,0 s DO1 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
11.17  DI4 yapilandirma Dijital giris 4'Un nasil kullanildigini seger. Digital giris
Digital giris DI4 dijital giris olarak kullanihr. 0
Frekans girisi DI4 frekans girisi 1 olarak kullanilir. 1
11.21  DI5 konfigirasyonu | Dijital giris 5'nin nasil kullanildigini seger. Digital giris
Digital giris DI5 dijital giris olarak kullanihr. 0
Frekans girisi DI5 frekans girisi olarak kullanilir. 1
11.38  Frek girisi 1 gergek | Olgeklendirme éncesinde frekans girisi 1 degerini (frekans -
degeri girisi olarak kullanildiginda DI5 araciliiyla) gésterir. Bkz.
parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16000 Hz Frekans girisi 1'in skalalandiriimamig degeri. 1=1Hz
11.39  Frek girisi 1 Olgeklendirme sonrasinda frekans girisi 1 degerini (frekans -
o6lceklendirilen girisi olarak kullanildiginda DI5 araciligiyla) gosterir. Bkz.
degeri parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... Frekans girisi 1'in (DI5) 6lgeklendirilmis degeri. 1=1
32767,000
11.42  Frek girisi 1 min Gergekte frekans girisi 1'e (frekans girisi olarak kullanildi- 0 Hz
ginda DI5) ulasan frekans igin minimum degeri tanimlar.
Gelen frekans sinyali (71.38 Frek girisi 1 gercek degeri) bir
dabhili sinyale (711.39 Frek girisi 1 6lgeklendirilen degeri)
11.42...11.45 parametreleri ile su sekilde dlgeklendirilir:
11.39
A
11.45
|
|
|
|
11.44 ; |
|
| | e f
11.42 1.4 M (11:38)
0...16000 Hz Frekans girigi 1'in (DI5) minimum frekansi. 1=1Hz
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11.43  Frek girisi 1 maks Gergekte frekans girisi 1'e (frekans girisi olarak kullanildi- 16000 Hz
ginda DI5) ulasan frekans icin minimum degeri tanimlar. Bkz.
parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
0...16000 Hz Frekans girisi 1 (DI5) icin maksimum frekans. 1=1Hz
11.44  Frekgrs 1 11.42 Frek girisi 1 min parametresi tarafindan tanimlanan 0,000
6lckindrin minimum giris frekansina dahili olarak karsilik gelmesi gere-
minimumda ken degeri tanimlar. 11.42 Frek girisi 1 min parametresindeki
semaya bakin.
-32768,000... Frekans girigi 1'in minimum degerine karsilik gelen deger. 1=1
32767,000
11.45 Frekgrs 1 11.43 Frek girisi 1 maks parametresi tarafindan tanimlanan 50,00
6lgkindrin minimum giris frekansina dahili olarak karsilik gelmesi gere-
maksimumda ken degeri tanimlar. 11.42 Frek girisi 1 min parametresindeki
semaya bakin.
-32768,000... Frekans girisi 1'in maksimum degerine karsilik gelen deger. 1=1
32767,000
12 Standart Al Standart analog girislerin konfiglirasyonu.
12.02 Al zorlama se¢imi | Analog girislerin dogru okuma degerleri test etme gibi amag- | 0000h
larla gegersiz kilinabilir. Her bir analog girig icin bir zorlanan
deger parametresi saglanir ve bunun degeri bu parametrede
karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Not: Al filtre siirelerinin (12.16 Al1 filtre stiresi ve 12.26 Al2
filtre stiresi parametreleri) zorlanan Al degerleri (12.13 Al1
zorlanan degeri ve 12.23 Al2 zorlanan degeri parametreleri)
Gzerinde hig bir etkisi yoktur.
Not: Yikleme ve gli¢ dongiisi zorlama segimlerini resetler
(12.02 ve 12.03 parametreleri)
Bit Adi Deger
0 Al1 1 =AI1"i 12.13 Al1 zorlanan degeri parametresinin degerine zorlar.
1 Al2 1 =AI2'yi 12.23 Al2 zorlanan degeri parametresinin dederine zorlar.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Al1 ve Al2 analog girisleri igin zorlanan deger segicisi. 1=1
12.03 Al denetim Bir analog giris sinyali giris icin belirtilen minimum ve/veya Eylem yok
fonksiyonu maksimum limitlerin disina giktiginda surticinin nasil tepki
verecegini seger.
Denetim limitlere 0,5 V veya 1,0 mA hata payi uygular. Orne-
gin, giris icin maksimum limit 7,000 V ise, maksimum limit
denetimi 7,500 V degerinde etkinlesir.
Gozlemlenecek girigler ve limitler 12.04 Al denetim se¢imi
parametresi tarafindan segilir.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirlct 80A0 Al denetimi hatasinda agllir. 1
Uyari Sirlcu bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur. 2
Son hiz Sirtict bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur ve hizi (veya 3

frekansi), srGcunin galistigi seviyede dondurur. Hiz/frekans
850 ms diisiik gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas
alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin olun.
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Guvenli hiz ref Sdrtict bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur ve hizi, 22.41 | 4
Glivenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi kullanilir-
ken 28.41 Givenli frekans ref) ile tanimlanan hiza ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alis-
maya devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.
12.04 Al denetim segimi Denetlenecek analog giris limitlerini belirler. Bkz. parametre 0000h
12.03 Al denetim fonksiyonu.
Bit Adi Aciklama
0 Al1 < MIN 1 = Al1 minimum denetleme limiti etkin.
1 Al1 > MAX 1 = Al1 maksimum denetleme limiti etkin.
2 Al2 < MIN 1 = Al2 minimum denetleme limiti etkin.
3 Al2 > MAX 1 = Al2 maksimum denetleme limiti etkin.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Analog giris denetimini etkinlestirme. 1=1
12.11  Al1 gergek degeri | Al1 analog girisinin degerini mA veya V (12.15 Al1 birimi -
secimi parametresiyle girisin akim ya da gerilim olarak ayar-
lanmasina baglhdir) cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA | Al1 analog girisinin degeri. 1000 =
veya 1 birim
0,000...11,000 V
12.12  Al1 6lgeklendirilen | Olgeklendirme sonrasinda Al1 analog girisinin dederini goste- | -
degeri rir. Bkz. parametre 12.19 Al1 min'de digeklendirilen Al1 ve
12.20 Al1 maks'da élgeklendirilen Al1.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... Al1 analog girisinin dlgeklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
12.13  Al1 zorlanan degeri | Girisin gergek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan -
deger. Bkz. parametre 12.02 Al zorlama segimi.
0,000...22,000 mA | Al1 analog giriginin zorlanan degeri. 1000 =
veya 0,000... 1 birim
11,000 V
12.15  Al1 birimi se¢imi Al1 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi v
seger.
\ Volt. 2
mA Miliamper. 10
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12.16 Al filtre siiresi Al1 analog girisi igin filtre zaman sabitini tanimlar. 0,100 s
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 f b Filtrelenmis sinyal
— Tt
T
O=1x(1-¢M)
| = filtre girisi (adim)
O =filtre ¢ikisl
t=zaman

T = filtreleme sire sabiti

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

0,000...30,000 s Filtre sUresi sabiti. 1000=1s

12.17  Al1 min Al1 analog girisi icin minimum saha degerini tanimlar. 4,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, siriicliye gergekte | veya 0,000 V
gonderilen degeri minimum deg@erine ayarlayin.

Ayrica, bkz. 12.19 Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1parametresi.

0,000...22,000 mA | Al1'in minimum degeri. 1000 =

veya 1 birim

0,000...11,000 V

12.18  Al1 maks Al1 analog girisi igin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA

Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, surlicliye gercekte | veya
gonderilen degeri maksimum degerine ayarlayin. 10,000 V
Ayrica, bkz. 12.19 Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1 parametresi.

0,000...22,000 mA | Al1'in maksimum degeri. 1000 =

veya 1 birim

0,000...11,000 V
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12.19  Al1 min'de 12.17 Al1 min parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi 0,000
o6lgceklendirilen Al1 | minimum degerine karsilik gelen gergek dahili degeri
tanimlar. (712.79 ve 12.20 parametrelerinin polarite ayarlarini
degistirmek analog girisi tersine cevirebilir.)
Algigekiendirilmis (72-72)
A
12.20
I
I
I
1247 | Algirig (12.11)
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Minimum Al1 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767,000
12.20  Al1 maks'da 12.18 Al1 maks parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi | 50,000
olgceklendirilen Al1 | maksimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
12.19 Al1 min'de élgeklendirilen Al1 parametresindeki gizime
bakin.
-32768,000... Maksimum Al1 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.21  Al2 gercek degeri | Al2 analog girisinin degerini mA veya V (12.25 Al2 birimi -
secimi parametresiyle girigin akim ya da gerilim olarak ayar-
lanmasina baghdir) cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA | Al2 analog girisinin degeri. 1000 =
veya 1 birim
0,000...11,000 V
12.22  AI2 élgeklendirilen | Olgeklendirme sonrasinda Al2 analog girisinin degerini goste- | -
degeri rir. Bkz. parametre 12.29 AI2 min'de élgeklendirilen Al2 ve
12.101 Al1 yiizde degeri.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... Al2 analog girisinin dlgeklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
12.23  Al2 zorlanan degeri | Girigin gergek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan -
deger. Bkz. parametre 12.02 Al zorlama segimi.
0,000...20,000 mA | Al2 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =
veya 1 birim
0,000...10,000 V
12.25  Al2 birimi se¢imi Al2 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar icin birimi mA
seger.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
12.26  Al2 filtre siiresi Analog giris Al2 icin filtreleme sliresi sabitini tanimlar. Bkz. 0,100 s
parametre 12.16 Al1 filtre siiresi.
0,000...30,000 s Filtre sliresi sabiti. 1000=1s
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12.27  Al2 min Al2 analog girisi igin minimum saha degerini tanimlar. 4,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, siriicliye gergekte | veya 0,000 V
gonderilen degeri minimum deg@erine ayarlayin.
0,000...22,000 mA | Al2'nin minimum degeri. 1000 =
veya 1 birim
0,000...11,000 V
12.28  Al2 maks Al2 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, siriicliye gergekte | veya 10,000
gonderilen degeri maksimum degerine ayarlayin. \
0,000...22,000 mA | Al2'nin maksimum degeri. 1000 =
veya 1 birim
0,000...11,000 V
12.29  Al2 min'de 12.27 Al2 min parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi 0,000
Olgeklendirilen Al2 | minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
(12.29 ve 12.101 parametrelerinin polarite ayarlarini degistir-
mek analog girisi tersine gevirebilir.)
Algiceklendirimig (12.22)
A
12101 f — — — — —
|
I
I
12,27 | Algirig (12.21)
I 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Minimum AI2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.30  Al2 maks'da 12.28 Al2 maks parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi | 50,000
Olgeklendirilen Al2 | minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
12.29 Al2 min'de élgeklendirilen Al2 parametresindeki gizime
bakin.
-32768,000... Maksimum Al2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.101 Al1 yiizde degeri Al1 dlgeklendirmesinin ylizdesi olarak Al1 analog girisi degeri | -
(12.18 Al1 maks - 12.17 Al1 min).
%0,00...%100,00 Al1 degeri 100 = %1
12.102 Al2 yiizde degeri Al2 dlgeklendirmesinin ylzdesi olarak Al2 analog girisi degeri | -
(12.28 Al2 maks - 12.27 Al2 min).
%0,00...%100,00 Al2 degeri 100 = %1
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13 Standart AO Standart analog gikislarin konfigiirasyonu.

13.02  AO zorlama se¢imi | Analog ¢ikislarin kaynak sinyalleri, test etme gibi amaglarla 0000h
gegcersiz kilinabilir. Her bir analog ¢ikis i¢in bir zorlanan deger
parametresi saglanir ve bunun degeri bu parametrede karsilik
gelen bit 1 oldugunda uygulanir.

Not: Yukleme ve gli¢ dénglisi zorlama segimlerini resetler
(13.02 ve 13.11 parametreleri)
Bit Adi Deger
0 1=A01" 13.13 AO1 zorlanan degeri parametresinin degerine zorlar.
AO1 _
(0 = Normal mod)
1 1 =A02'yi 13.23 AO2 zorlanan degeri parametresinin degerine zorlar.
AO2 _
(0 = Normal mod)
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh AO1 ve AO2 analog cikislari igin zorlanan deger segicisi. 1=1

13.11  AOT gercek degeri | AO1 degerini mAveya V (13.15 AO1 birimi segimi parametre- | -
siyle girisin akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina baghdir)
cinsinden gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA / | AO1'in degeri. 1=1mA
0,000...11,000 V
13.12  AO1 kaynagi AO1 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal seger. Cikis
frekansi
Sifir Yok. 0
Kullanilan motor 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 177). 1
hizi
Rezerve 2
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi (sayfa 177). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 177). 4
Motor nominal 01.08 Motor nom motor akimi % (sayfa 177). 5
degerin motor akimi
%
Motor momenti 01.10 Motor momenti (sayfa 177). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 177). 7
Cikis guicu 01.14 Cikis gticti (sayfa 177). 8
Rezerve 9
Hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girigi (sayfa 250). 10
girisi
Hiz ref rampasi 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 250). 1
cikisi
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 254). 12
Rezerve 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikigi (sayfa 264). 14
Rezerve 15
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (sayfa 320). 16
Rezerve 17...19
Sicaklik sensorii 1 | Cikis sicaklik sensorii 1'e bir etkinlestirme akimi géndermek | 20
etkinlestirme icin kullanilir. Bkz. 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi.
Ayrica bkz. bélim Motor termik korumasi, (sayfa 157).
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Sicaklik sensorlii 2 | Cikis sicaklik sensori 2'e bir etkinlestirme akimi géndermek | 21
etkinlestirme icin kullanilir. Bkz. 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi.

Ayrica bkz. bolim Motor termik korumasi, (sayfa 157).
Rezerve 21...25
Kullanilan mutlak 01.61 Kullanilan mutlak motor hizi (sayfa 180). 26
motor hizi
Mutlak motor hizi % | 01.62 Mutlak motor hizi % (sayfa 179). 27
Mutlak ¢ikis 01.63 Mutlak ¢ikis frekansi (sayfa 180). 28
frekansi
Rezerve 29
Mutlak motor 01.64 Mutlak motor momenti (sayfa 180). 30
momenti
Mutlak ¢ikis guict 01.65 Mutlak ¢ikis gticti (sayfa 180). 31
Mutlak motor safti 01.68 Mutlak motor safti gticti (sayfa 180). 32
glicu
Harici PID1 cikisi 71.01 Harici PID gercek degeri (sayfa 365). 33
Rezerve 34...36
AO1 veri depolama | 13.91 AO1 veri depolama (sayfa 216). 37
AO2 veri depolama | 13.92 AO2 veri depolama (sayfa 216). 38
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

13.13  AOf1 zorlanan Segcilen gikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. Bkz. | 0,000 mA
degeri parametre 13.02 AO zorlama segimi.
0,000...22,000 mA/ | AO1 igin zorlanan deger. 1 =1 birim
0,000...11,000 V

13.15  AOf1 birimi segimi AO1 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi | mA

seger.
\ Volt. 2
mA Miliamper. 10
13.16  AOT filtre siiresi AO1 analog ¢ikisi igin filtreleme siresi sabitini tanimlar. 0,100 s
0,
% / Filtrelenmemis sinyal
100
63 f e Filtrelenmig sinyal
— N
T
O=1x(1-¢M)
| = filtre girisi (adim)
O =filtre ¢ikisl
t=zaman
T = filtreleme sire sabiti
0,000...30,000 s Filtre sUresi sabiti. 1000=1s
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13.17

AO1 kaynagi min

AO1 ¢ikigi minimum degerine (13.79 AO1 kaynagdi min'de
AOT1 ¢ikigi parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
gercek degerini (13.72 AO1 kaynagiparametresi ile segilen)
tanimlar.

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

13.17 13.18 Sinyal (gercek)
13.12 par. ile
segilir

13.17 parametresinin maksimum deger ve 13.78 parametre-
sinin minimum deger olarak programlanmasi gikisi ters gevi-
rir.

lao1 (MA)

A
13.20 |

13.19

13.18 13.17 Sinyal (gercek)
13.12 par. ile
segilir

0,0




Parametreler 213

No. Ad/Deger I Aciklama I Def/IFbEq16
AQO'da otomatik dlgeklendirme vardir. AO kaynagdinin her degistirildiginde, élgeklendirme aralig
buna uygun olarak degistirilir. Kullanicinin verdigi minimum ve maksimum degerler, otomatik
degerleri gegersiz kilar.

13.12 AO1 kaynagi, 13.17 AO1 kaynagi min, 13.18 AO1 kaynagi maks,
13.22 AO2 kaynagi 13.27 AO2 kaynagi min 13.28 AO2 kaynagi maks
0 Sifir Yok (Cikis sabit sifir.)
1 Kullanilan motor hizi 0 46.01 Hiz 6lgeklendirme
3 Cikis frekansi 0 46.02 Frekans élgeklendirme
4 Motor akimi 0 30.17 Maksimum akim
5 Motor nominal degerin motor |%0 %100
akimi %
6 Motor momenti 0 46.03 Moment 6lgeklendirme
7 DC gerilimi 01.11 DC gerilimi min. de@eri |01.11 DC gerilimi maks.
degeri
8 Cikig glicti 0 46.04 Glg 6lgeklendirme
10  |Hiz ref rampasi girisi 0 46.01 Hiz digeklendirme
11 Hiz ref rampasi ¢ikigi 0 46.01 Hiz digeklendirme
12 |Kullanilan hiz ref 0 46.01 Hiz élgeklendirme
14 Kullanilan frek ref 0 46.02 Frekans dlgeklendirme
16 Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikigi 40.01 Proses PID ¢ikisi
gercek min. degeri gercek maks. degeri
20  |Sicaklik sensorti 1 Yok (Analog ¢ikis dlgeklendiriimemis; sensoériin tetikleme
etkinlestirme gerilimi tarafindan tanimlanir.)
21 |Sicaklik sensortii 2
etkinlestirme
26 Kullanilan mutlak motor hizi |0 46.01 Hiz dlgeklendirme
27 |Mutlak motor hizi % 0 46.01 Hiz élgeklendirme
28  |Mutlak ¢ikis frekansi 0 46.02 Frekans dlgeklendirme
30 Mutlak motor momenti 0 46.03 Moment 6lgeklendirme
31 Mutlak ¢ikig giicii 0 46.04 Gii¢ dlceklendirme
32 |Mutlak motor safti giicii 0 46.04 Gig 6lgeklendirme
33 |Harici PID1 ¢ikisi 71.01 min. degeri Harici PID |71.01 maks. degeri Harici PID
gergek degeri gercek degeri
Diger Segilen parametrenin min. Secilen parametrenin maks.
degeri degeri
-32768,0...32767,0 | AO1 minimum c¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1=1
degeri.

13.18  AOf1 kaynagi maks | AO1 ¢ikisi maksimum degerine (13.20 AO1 kaynagi maks'da | 50,0

AOT1 ¢ikisi parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
gercek degerini (13.12 AO1 kaynagiparametresi ile segilen)
tanimlar. Bkz. parametre 13.17 AO1 kaynagi min.

-32768,0...32767,0 | AO1 maksimum gikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal | 1 =1
degeri.

13.19  AOf1 kaynagi AO1 analog ¢ikisl igin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 0,000 mA
min'de AOT gikisi | Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime

bakin.
0,000...22,000 mA/ | Minimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =1
0,000...11,000 V birim
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13.20 AOf1 kaynagi AO1 analog ¢ikisi igin maksimum ¢ikis degerini tanimlar. 20,000 mA
maks'da AO1 ¢ikisi | Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0,000...22,000 mA / | Maksimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =
0,000...11,000 V 1 birim
13.21  AO2 gergek degeri | AO2 degerini mA cinsinden gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA | AO2'nin degeri. 1000 =1 mA
13.22  AO2 kaynagi AO2 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal seger. Alternatif Motor akimi
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin
cikisi etkinlestirme moduna ayarlar.
Segenekler igin, bkz. parametre 13.172 AO1 kaynagi.
13.23  AO2 zorlanan Segilen gikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. Bkz. | 0,000 mA
degeri parametre 13.02 AO zorlama segimi.
0,000...22,000 mA | AO2 igin zorlanan deger. 1000 =1 mA
13.26  AO2 filtre siiresi AO2 analog ¢ikisi igin filtre zaman sabitini tanimlar. Bkz. 0,100 s

parametre 13.16 AOT1 filtre siiresi.

0,000...30,000 s

Filtre siresi sabiti.

1000=1s
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13.27  AO2 kaynagi min AO2 ¢ikisi minimum degerine (13.29 AO2 kaynagi min'de 0,0
AO2 ¢ikisi parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
gercek degerini (13.22 AO2 kaynagi parametresi ile segilen)
tanimlar. AO otomatik dlgeklendirmesi hakkinda, bkz.
parametre 13.17 AO1 kaynagi min.

lao2 (MA)
A
13.30
|
|
|
|
13.29 :
I
13.27 13.28 " Sinyal (gercek)
13.22 par. ile
segilir

13.27 parametresinin maksimum deger ve 13.28 parametre-
sinin minimum deger olarak programlanmasi ¢ikisi ters gevi-

rir.
lao2 (MA)
A
13.30 |
I
I
I
I
I
13.29 ‘
I I
13.28 13.27 Sinyal (gergek)
13.22 par. ile
segilir

-32768.0...32767.0 | AO2 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1=1
degeri.

13.28  AO2 kaynagi maks | AO2 cikisi maksimum degerine (713.30 AO2 kaynagi maks'da | 3,2
AO2 ¢ikisi parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
gercek degerini (13.22 AO2 kaynagi parametresi ile secilen)

tanimlar. Bkz. parametre 13.27 AO2 kaynagi min. AO otoma-
tik 6lgeklendirmesi hakkinda, bkz. parametre 73.177 AO1

kaynadi min.
-32768,0...32767,0 | AO2 maksimum cikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal | 1 =1
degeri.
13.29  AO2 kaynagi AO2 analog ¢ikisi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 4,000 mA
min'de AO2 gikisi | Ayrica 13.27 AO2 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0,000...22,000 mA | Minimum AO2 ¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
13.30 AO2 kaynagi AO2 analog ¢ikisi igin maksimum ¢ikis degerini tanimlar. 20,000 mA

maks'da AO2 ¢ikisi | Ayrica 13.27 AO2 kaynagi min parametresindeki gizime bakin.

0,000...22,000 mA | Maksimum AO2 ¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
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13.91  AOf1 veridepolama | AO1 analog ¢ikisini kontrol etmek igin (6rnegin, dahili haber- | 0,00
lesme arabirimi Uzerinden) depolama parametresi.
13.12 AO1 kaynagi parametresinde AO1 veri depolama 6ge-
sini secin. Sonra bu parametreyi gelen deger verilerinin
hedefi olarak ayarlayin. Dahili haberlesme arabiriminde,
sadece s6z konusu verilerin hedef segme parametresini
(58.101...58.114) AO1 veri depolama olarak ayarlayin.
-327,68...327,67 AO1 icin depolama parametresi. 100=1
13.92  AO2 veridepolama | AO2 analog ¢ikisini kontrol etmek igin (6rnegin, dahili haber- | 0,00
lesme arabirimi tGizerinden) depolama parametresi.
13.22 AO2 kaynagi parametresinde AO2 veri depolama 6ge-
sini secin. Sonra bu parametreyi gelen deger verilerinin
hedefi olarak ayarlayin. Dahili haberlesme arabiriminde,
sadece s6z konusu verilerin hedef segme parametresini
(68.101...58.114) AO2 veri depolama olarak ayarlayin.
-327,68...327,67 AO2 icin depolama parametresi. 100 =1
15 G/C genisletme modiilii | Yuva 2'ye takilan G/C genisletme moddliiniin konfigiirasyonu.
Ayrica bkz. boélim Programlanabilir G/C genisletmeleri,
(sayfa 118).
Not: Parametre grubunun igerigi secilen G/C genisletme
moduli tiriine bagl olarak degisir.
15.01  Genisletme modiilii | G/C genisletme moduliini etkinlestirir ve (tirind belirler). Yok
tipi Deger Yok ise, bir genisletme modiili takilip striclye gii¢
verildiginde, suriici degeri tespit ettigi tipe gére otomatik ola-
rak ayarlar (15.02 Tespit edilen genisletme modiilii paramet-
resi degeri); yoksa A7AB Genisletme G/C konfiglirasyonu
hatasi uyarisi olusturulur ve bu parametrenin degerini manuel
olarak ayarlamaniz gerekir.
Yok Pasif. 0
BREL Harici réle segenegdi BREL-01. 5
BAPO-01 Yardimci gli¢ genisletme modiili segenedi BAPO-01. 6
15.02  Tespit edilen Siricude G/C genisletme modulu tespit edildi. Yok
genigletme modiilii
Yok Pasif. 0
BREL Harici réle segenegi BREL-01. 5
BAPO-01 Yardimci gu¢ genisletme modulu segcenedi BAPO-01. 6
15.04 RO durumu Genisletme moduliindeki RO4 ve ROS5 réle gikiglari ile DO1 | -
dijital ¢ikisinin durumunu gésterir.
bit 0...1 RO4...RO7 durumunu gdsterir.
Ornek: 100101b = RO4 is agik, RO5 kapall.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 RO4 1 =Role gikisi 4 ACIK.
1 RO5 1 =Role gikisi 5 ACIK.
2 RO6 1 =Rdle gikisi 6 ACIK.
3 RO7 1 =Role gikisi 7 ACIK.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Role/dijital gikislarin durumu. 1=1
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15.05 RO zorlama secimi | Role/dijital gikislarin elektriksel durumlari test etme gibi 0000h
amaclarla gegersiz kilinabilir. Her bir réle ¢ikisi veya dijital
cikis icin 75.06 RO zorlanmis veriler parametresindeki bir bit
saglanir ve bunun degeri bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.
Not: Yikleme ve gli¢ dongiisi zorlama segimlerini resetler
(15.05 ve 15.06 parametreleri)
Bit Adi Deger
0 RO4 1 =RO04'G 15.06 RO zorlanmis veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
1 RO5 1=RO05'i 15.06 RO zorlanmis veriler parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
2 RO6 1=RO06'y1 15.06 RO zorlanmis veriler parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.
3 RO7 1 =RO7'yi 15.06 RO zorlanms veriler parametresinin 3. bitinin degerine zorlar.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Réle/dijital gikislar icin segimi gegersiz kil. 1=
16.06 RO zorlanmis Bir zorlamali réle veya dijital ¢ikis veri degerinin 0'dan 3'e 0000h
veriler degistiriimesine olanak saglar. Yalnizca 15.05 RO zorlama
segimi parametresinde segilen bir girisi zorlamak mimkuinddr.
0...3 bitleri RO4...RO7 icin zorlanan degerlerdir.
Bit Adi Aciklama
0 RO4 Bu bitin degerini, 15.05 RO zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa
RO4'e zorla.
1 RO5 Bu bitin degerini, 15.05 RO zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa
RO5'e zorla.
2 RO6 Bu bitin degerini, 15.05 RO zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa
ROG6'ya zorla.
3 RO7 Bu bitin degerini, 15.05 RO zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa
RO7'ye zorla.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Réle/dijital ¢ikislarin zorlanan degerleri. 1=1
16.07  RO4 kaynagi RO4 réle gikisina baglanacak suriicl sinyalini seger. Enerji
verilmemis
Enerji verilmemisg Cikisa enerji verilmemis. 0
Enerji verilmis Cikisa eneriji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1 biti (bkz. sayfa 186). 2
Rezerve 3
Devrede 06.16 Sirticti durum word'ii 1 parametresinin 0. biti (bkz. 4
sayfa 187).
Start edildi 06.16 Sirticti durum word'i 1 5 biti (bkz. sayfa 187). 5
Miknatislandi 06.17 Siirticti durum word'i 2 1 biti (bkz. sayfa 187). 6
Calisiyor 06.16 Sirticti durum word'i 1 6 biti (bkz. sayfa 187). 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'ii 2 biti (bkz. sayfa 186). 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'(i 8 biti (bkz. sayfa 186). 9
Geri 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii 2 biti (bkz. sayfa 188). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii O biti (bkz. sayfa 188). 11
Limitin Gzerinde 06.17 Sirticti durum word'ii 2 10 biti (bkz. sayfa 187). 12
Uyarl 06.11 Ana durum word'(i 7 biti (bkz. sayfa 786). 13
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Hata 06.11 Ana durum word'i 3 biti (bkz. sayfa 186). 14
Hata (-1) 06.11 Ana durum word'li parametresinin 3. gevrilmis biti (bkz. | 15

sayfa 186).
Hata/Uyari 06.11 Ana durum word'ii 3. biti VEYA 06.11 Ana durum word'ti | 16

7. biti (bkz. sayfa 186).
Asirt akim 2310 Asiri akim hatasi olustu. 17
Yiksek gerilim 3210 DC baglantisi asiri gerilimi hatasi olustu. 18
Siriicu sicaklig 2381 IGBT asgin yiikii, 4110 Kontrol karti sicakligi, 4210 IGBT | 19

asiri sicakhigi, 4290 Sogutma, 42F1 IGBT sicakligi, 4310

Asin sicaklik veya 4380 Asiri sicaklik farki hatasi olustu.
Dusuk gerilim 3220 DC baglantisi diigiik gerilimi hatasi olustu. 20
Motor sicakligi 4981 Harici sicaklik 1 veya 4982 Harici sicaklik 2 hatasi 21

olustu.
Fren komutu 44.01 Fren kontrol durumu 0 biti (bkz. sayfa 340). 22
Ext2 etkin 06.16 Stirticii durum word'ii 1 11 biti (bkz. sayfa 187). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9 biti (bkz. sayfa 186). 24
Rezerve 25...26
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 27
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 28
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 29
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 30...32
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 35
Rezerve 36...38
Start gecikmesi 06.17 Siirticti durum word'ii 2 13 biti (bkz. sayfa 187). 39
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0 biti (bkz. sayfa 200). 40
word'l bit0
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 1 biti (bkz. sayfa 200). 41
word'li bit1
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 2 biti (bkz. sayfa 200). 42
word'li bit2
Rezerve 43...44
PFC1 76.01 PFC durumu 0 biti (bkz. sayfa 368). 45
PFC2 76.01 PFC durumu 1 biti (bkz. sayfa 368). 46
PFC3 76.01 PFC durumu 2 biti (bkz. sayfa 368). 47
PFC4 76.01 PFC durumu 3 biti (bkz. sayfa 368). 48
PFC5 76.01 PFC durumu 4 biti (bkz. sayfa 368). 49
PFC6 76.01 PFC durumu 5 biti (bkz. sayfa 368). 50
Rezerve 51...52
Olay word’ii 1 04.40 Olay word'ii 1 parametresinin (bkz. sayfa 787) herhangi | 53

bir biti 1 olursa, yani, 04.41...04.71 parametreleriyle tanimla-
nan herhangi bir uyari, hata veya islenmemis olay agiksa,
olay word'li 1 =1 olur.
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Kullanici ylk egrisi | 37.01 ULC ¢ikisi durum word'i 3. biti (YUk limiti disinda) (bkz. | 61
sayfa 316).
RO/DIO kontrol 15.07 RO4 kaynadi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 3. biti | 62
word'l (RO4) (bkz. sayfa 200).
15.10 RO5 kaynadi igin: 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 4. biti
(RO5) (bkz. sayfa 200).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
15.08 RO4 ON gecikmesi | RO4 réle gikisl icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
Segilen kaynagin ! ! !
durumu ' : :
‘ — | o 1
RO durumu | : : :
: : | | 0
- - - <> " Zaman
ton tort ton toft
tagik = 15.08 RO4 ON gecikmesi
tkapali = 15.09 RO4 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO4 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
15.09 RO4 OFF RO4 réle ¢gikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. parametre 15.08 RO4 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO4 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
156.10  ROS5 kaynagi ROS5 réle gikisina baglanacak surticl sinyalini seger. Enerji
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 15.07 RO4 kaynagi. | veriimemis
15.11  ROS5 ON gecikmesi | RO5 role gikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
Segilen kaynagin ' ' '
durumu ! : :
- i 7 i i 7 0
; — 1 — 1
RO durumu | : : :
: : | | 0
- - - - " zaman
ton tof ton tort
tagik = 15.11 RO5 ON gecikmesi
tkapan = 15.12 RO5 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s ROS5 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
16.12 RO5 OFF RO5 réle ¢ikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. parametre 15.11 RO5 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO5 icin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
16.13  ROG6 kaynagi ROB6 role gikisina baglanacak siriicu sinyalini seger. Enerji
Mevcut segenekler igin bkz. 15.07 RO4 kaynagi parametresi. | verimemis
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15.14  ROG6 ON gecikmesi | ROG role gikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 00s
‘ ‘ 1
Segilen kaynagin ! ! !
durumu : : :
- i I | i I 0
! — ‘ — 1
RO durumu ! : :
: | | 0
- - - <> " Zaman
ton tofr ton tofr
tagik = 15.11 RO5 ON gecikmesi
tkapan = 15.12 RO5 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO6 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
16.15 RO6 OFF ROG role gikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 15.11 RO5 ON gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0 s RO6 icin devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
15.16  RO7 kaynagi RO7 réle gikisina baglanacak suriict sinyalini seger. Enerji
Mevcut segenekler igin bkz. 15.07 RO4 kaynagi parametresi. | verimemis
15.17  RO7 ON gecikmesi | RO7 réle gikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
Segilen kaynagin ! ! !
durumu : : :
- I T | I T 0
‘ — | o 1
RO durumu ' : :
: | | 0
- <> - <> " Zaman
ton tors ton tors
tagik = 15.11 ROS ON gecikmesi
tkapali = 15.12 RO5 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO7 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
15.18 RO7 OFF RO7 réle gikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 15.11 RO5 ON gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0 s RO?7 icin devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve ¢alisma modlarinin
secilmesi.
Ayrica bkz. bolim Siirticii galisma modilari, (sayfa 108).
19.01  Gergek galisma Kullaniimakta olan galisma modlarini gosterir. Skaler (Hz)
modu Bkz. 19.11 19.14 parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
Sifir Yok. 1
Hiz Hiz kontrol (vektdr motor kontrol modunda). 2
Moment Moment kontroll (vektér motor kontrol modunda). 3
Min Moment segcicisi, hiz kontrol cihazinin gikisini (25.01 Moment | 4

referans hiz kontrolii) ve moment referansini kargilastirir
(26.74 Moment ref rampa ¢ikisi)ve daha kiglk olani (vektor
kontrol modunda) kullanilir.
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Maks Moment segicisi hiz kontrol cihazinin gikisini (25.01 Moment | 5
referans hiz kontrolii) ve moment referansini (26.74 Moment
ref rampa ¢ikigi) karsilastirir ve daha buyuk olani (vektor
kontrol modunda) kullanilir.
Toplama Hiz kontrol cihazi ¢ikisi, moment referansina (vektdr motor 6
kontrol modunda) eklenir.
Rezerve 7.9
Skaler (Hz) Skaler motor kontrol modunda frekans kontroli. 10
Zorlamall mik. Motor miknatislanma modunda. 20
19.11  Ext1/Ext2 se¢imi EXT1/EXT2 segimi igin harici kontrol konumunu seger. EXT1
0=EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (kalici olarak segili). 0
EXT2 EXT2 (kalici olarak segili). 1
FBAAMCW bit 11 | Haberlesme arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'( bit 11. 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 D14 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
Rezerve 9...18
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 19
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 20
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 21
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 22...24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 26
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 27
Rezerve 28...31
EFB MCW bit 11 Kontrol word'l bit 11 dahili haberlesme arabirimi araciigiyla | 32
alindi.
FBA A haberlesme | Haberlesme arabirimi A'nin algilanan iletisim kaybi kontrol 33
kaybi modunu EXT2'ye degistirir.
EFB haberlesme Dahili haberlegsme arabiriminin algilanan iletisim kaybi kontrol | 34
kaybi modunu EXT2'ye degistirir.
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
19.12  Ext1 kontrol modu | Harici kontrol konumu EXT1'in vektdr motor kontrol modu igin | Hiz
calisma modunu seger.
Sifir Yok. 1
Hiz Hiz kontroli. Kullanilan moment referansi 25.017 Moment 2
referans hiz kontrolii (hiz referans zincirinin ¢ikist).
Moment Moment kontrolii. Kullanilan moment referansi 26.74 Moment | 3

ref rampa ¢ikisi (moment referans zincirinin gikisi).
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Minimum

Hiz ve Moment se¢imi kombinasyonlari: moment segicisi hiz
kontrol cihazinin gikisini (25.01 Moment referans hiz kont-
rolii) ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa ¢ikisr)
karsilastirir ve daha kuglk olani seger.

Hiz hatasi negatif olursa, hiz hatasi tekrar pozitif oluncaya
kadar surlcu hiz kontrol cihazi gikigini izler. Bu, yikin
moment kontroliinde kaybolmasi durumunda, striicinin
kontrolsiiz olarak hizlanmasini énler.

4

Maksimum

Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: moment segicisi hiz
kontrol cihazinin gikisini (25.01 Moment referans hiz kont-
rolti) ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa ¢ikisr)
karsilastirir ve daha blyuk olani secer.

Hiz hatasi pozitif olursa, hiz hatasi tekrar negatif oluncaya
kadar surlcu Hiz kontrol ¢ikisini izler. Bu, yikin moment
kontroliinde kaybolmasi durumunda, suriictiniin kontrolstiz
olarak hizlanmasini énler.

19.14  Ext2 kontrol modu

Harici kontrol konumu EXT2'nin vektér motor kontrol modu
igin calisma modunu seger.
Secenekler igin, bkz. parametre 19.712 Ext1 kontrol modu.

Hiz

19.16  Lokal kontrol modu

Lokal kontroliin vektdr motor kontrol modu igin ¢alisma
modunu seger.

Hiz

Hiz

Hiz kontrolii. Kullanilan moment referansi 25.017 Moment
referans hiz kontrolii (hiz referans zincirinin ¢ikist).

Moment

Moment kontrolii. Kullanilan moment referansi 26.74 Moment
ref rampa ¢ikisi (moment referans zincirinin gikisi).

19.17  Lokal kontrol devre

dig1 birakma

Lokal kontrolli etkinlestirir/devre disi birakir (kumanda pane-
lindeki start ve stop diigmeleri ve PC aracindaki lokal kontrol-
ler).
UYARI! Lokal kontroll devre digi birakmadan 6nce,
A sUrliclyl stop etmek igin kontrol paneline gerek olma-

digindan emin olun.

Hayir

Hayir

Lokal kontrol devrede.

Evet

Lokal kontrol devre disi.

20 Start/stop/y6n

Start/stop/y6n ve ¢aligsmal/start/jog izni sinyali kaynak segimi;
pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak segimi.

Kontrol konumlart ile ilgili daha fazla bilgi iin, bkz. bolim
Lokal kontrol — harici kontrol karsilagtirmasi (sayfa 103).

20.01  Ext1 komutlari

Harici kontrol konumu 1 (EXT1) igin start, stop ve yon komut-
larinin kaynagini seger.

Gergek yonin belirlenmesi igin 20.21 parametresine bakin.
Ayrica bkz. 20.02...20.05 parametreleri.

In1 Start; In2
Yén

Secilmedi

Start veya stop komutu kaynagi segilmemis.

In1 Start

Start ve stop komutlarinin kaynagi1 20.03 Ext1 in1 kaynagi
parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri aga-
gidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu

(20.03) Komut

0->1(20.02 = Kenar)

1(20.02 = Seviye) Start

0 Stop

-
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In1 Start; In2 Yon 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile segilen kaynak start sinyalidir; 2
20.04 Ext1 in2 kaynagi ile secilen kaynak yonu belirler. Kay-
nak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu (Kaynak 2'nin durumu
(20.03) (20.04) Komut
0 Herhangi bir Stop
0->1(20.02 = Kenar) 0 lleri start
1(20.02 = Seviye) 1 Geri start
In1 lleri start; In2 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyalidir, |3
Geri start 20.04 Ext1 in2 kaynagi ile secilen kaynak ise geri start sinya-
lidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri agsagidaki sekilde
yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu Komut
(20.03) (20.04)
0 0 Stop
0->1(20.02 = Kenar) -
1(20.02 = Seviye) 0 fleri start
0->1(20.02 = Kenar) .
0 1(20.02 = Seviye) | G°Mstart
1 1 Stop
In1P Start; In2 Stop | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kaynagi |4
ve 20.04 Ext1 in2 kaynadi parametreleri ile segilir. Kaynak bit-
lerinin durum gegisleri agsagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin Komut
(20.03) durumu (20.04)
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop
Notlar:
« 20.02 Ext1 start tetikleyici tiirii parametresinin bu ayar Gze-
rinde etkisi yoktur.
« Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tuslari
devre disi birakilir.
In1P Start; In2 Stop; | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kaynagi |5
In3Yén ve 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. 20.05 Ext1
in3 kaynagi ile segilen kaynak yoénu belirler. Kaynak bitlerinin
durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in | Kaynak 2'nin | Kaynak 3'iin
durumu durumu durumu Komut
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 1 0 ileri start
0->1 1 1 Geri start
Herhangi bir 0 Herhangi bir Stop
Notlar:
* 20.02 Ext1 start tetikleyici tirii parametresinin bu ayar Gze-
rinde etkisi yoktur.
« Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tuslari
devre disi birakilir.
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In1P lleri start; In2P | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kaynagi, |6

Geri start; In3 Stop | 20.04 Ext1 in2 kaynagi ve 20.05 Ext1 in3 kaynagi parametre-
leri ile segilir. 20.05 Ext1 in3 kaynagi ile segilen kaynak dur-
may! belirler. Kaynak bitlerinin durum gegisleri agsagidaki
sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in | Kaynak 2'nin | Kaynak 3'iin
durumu durumu | durumu(20.0 Komut
(20.03) (20.04) 5)
0->1 Herhangi bir 1 ileri start
Herhangi bir 0->1 1 Geri start
Herhangi bir | Herhangi bir 0 Stop
Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tiir(i parametresinin bu ayar
Gzerinde etkisi yoktur.

Rezerve 7...10

Kontrol paneli Start ve stop komutlari kontrol panelinden (veya panel konek- | 11
tériine bagh PC'den) alinir.

Haberlesme A Start ve stop komutlari haberlesme adaptéri A'dan alinir. 12
Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tiirii parametresini de Seviye
olarak ayarlayin.

Rezerve 13

Dahili haberlesme | Start ve stop komutlari dahili haberlesme arabiriminden alinir. | 14
Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tiirii parametresini de Seviye
olarak ayarlayin.

20.02  Ext1 start tetikleyici | EXT1 harici kontrol konumu igin start sinyalinin kenar tetikle- | Seviye
tird meli ya da seviye tetiklemeli olmasini belirler.
Not: Bu parametrenin darbe tipi start sinyalinin segilip segil-
memesinde etkisi yoktur. 20.01 Ext1 komutlari parametre
secimlerinin agiklamalarina bakin.
Kenar Start sinyali kenar tetiklemelidir. 0
Seviye Start sinyali seviye tetiklemelidir. 1
20.03  Ext1in1 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. DI1

Her zaman kapali Her zaman kapali. 0

Her zaman agik Her zaman agik. 1

DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4

Di4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5

DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6

DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7

Rezerve 8...17

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18

fonksiyon 1 sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19

fonksiyon 2 sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20

fonksiyon 3 sayfa 296).

Rezerve 21...23

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24

Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
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Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

20.04  Ext1in2 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 2'i secer. DI2
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.

20.05  Ext1in3 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi icin kaynak 3'i seger. Her zaman
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapali
kaynagi.

20.06  Ext2 komutlari Harici kontrol konumu 2 (EXT2) igin start, stop ve yon komut- | Segilmedi
larinin kaynagini seger.

Gergek yonun belirlenmesi igin 20.21 parametresine bakin.
Ayrica bkz. 20.07...20.10 parametreleri.
Secilmedi Start veya stop komutu kaynagi segilmemis. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.08 Ext2 in1 kaynagi 1
parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri asa-
gidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu
(20.08) Komut
0->1(20.07 = Kenar)
1(20.07 = Seviye) Start
0 Stop
In1 Start; In2 Yon 20.08 Ext2 in1 kaynagi ile secilen kaynak start sinyalidir; 2
20.09 Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler. Kay-
nak bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu Komut
(20.08) (20.09)
0 Herhangi bir Stop
0->1(20.07 = Kenar) 0 lleri start
1 (20.07 = Seviye) 1 Geri start
In1 lleri start; In2 20.08 Ext2 in1 kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyalidir, | 3

Geri start

20.09 Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak ise geri start sinya-
lidir. Kaynak bitlerinin durum gecisleri asagidaki sekilde
yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu Komut
(20.08) (20.09)
0 0 Stop
0->1(20.07 = Kenar) -
1(20.07 = Seviye) 0 lleri start
0->1(20.07 = Kenar) .
0 1(20.07 = Seviye) | oM start
1 1 Stop
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In1P Start; In2 Stop | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi |4
ve 20.09 Ext2 in2 kaynagi parametreleri ile secilir. Kaynak bit-
lerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin
(20.08) durumu (20.09) Komut
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop
Notlar:
* 20.07 Ext2 start tetikleyici tiir(i parametresinin bu ayar lze-
rinde etkisi yoktur.
+ Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tuslari
devre disi birakilir.

In1P Start; In2 Stop; | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi |5

In3Y6n ve 20.09 Ext2 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. 20.10 Ext2
in3 kaynagi ile segilen kaynak yoni belirler. Kaynak bitlerinin
durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in | Kaynak 2'nin | Kaynak 3'iin
durumu durumu durumu Komut
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 1 0 lleri start
0->1 1 1 Geri start
Herhangi bir 0 Herhangi bir Stop
Notlar:
* 20.07 Ext2 start tetikleyici tiir(i parametresinin bu ayar tze-
rinde etkisi yoktur.
+ Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tuslari
devre digi birakilir.

In1P ileri start; In2P | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi, | 6

Geri start; In3 Stop | 20.09 Ext2 in2 kaynagi ve 20.10 Ext2 in3 kaynagi parametre-
leri ile segilir. 20.10 Ext2 in3 kaynagi ile segilen kaynak yénu
belirler. Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde
yorumlanir:

Kaynak 1'in | Kaynak 2'nin | Kaynak 3'iin
durumu durumu durumu Komut
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 Herhangi bir 1 ileri start
Herhangi bir 0->1 1 Geri start
Herhangi bir | Herhangi bir 0 Stop
Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tiirii parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

Rezerve 7...10

Kontrol paneli Start ve stop komutlari kontrol panelinden (veya panel konek- | 11
tériine bagh PC'den) alinir.

Haberlesme A Start ve stop komutlari haberlesme adaptéri A'dan alinir. 12
Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tiir(i parametresini de Seviye
olarak ayarlayin.

Rezerve 13

Dahili haberlesme | Start ve stop komutlari dahili haberlesme arabiriminden alinir. | 14

Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tiir(i parametresini de Seviye
olarak ayarlayin.
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20.07  Ext2 start tetikleyici | EXT2 harici kontrol konumu igin start sinyalinin kenar tetikle- | Seviye
tird meli ya da seviye tetiklemeli olmasini belirler.
Not: Bu parametrenin darbe tipi start sinyalinin secilip segil-
memesinde etkisi yoktur. 20.06 Ext2 komutlari parametre
secimlerinin agiklamalarina bakin.
Kenar Start sinyali kenar tetiklemelidir. 0
Seviye Start sinyali seviye tetiklemelidir. 1

20.08 Ext2in1 kaynagi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. Her zaman
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapali
kaynagi.

20.09  Ext2in2 kaynagi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 2'i seger. Her zaman
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapali
kaynagi.

20.10  Ext2 in3 kaynagi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 3'i secer. Her zaman
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapali
kaynagi.

20.11  Galisma izni stop Calisma izni sinyali kapandiginda motorun stop ettiriime yén- | Serbest

modu temini secer.
Calisma izni sinyalinin kaynagi 20.12 Calisma izni 1 kaynagi
parametresi ile segilir.
Serbest Siriicinin ¢ikis yari iletkenlerinin kapatilmasi ile durma. 0
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, sirticiniin
A serbest durus ile stop edilmesinin glivenli oldugundan
emin olun.
Etkin yavaslama rampasi ile rampa stop. Bkz. 23 Hiz referansi 1
rampas! parametre grubu, sayfa 250.
Moment limiti Moment limitlerine gére durma (parametre 30.79 ve 30.20). 2

20.12  Galisma izni 1 Harici galisma izni sinyalinin kaynagini secer. Calisma izni Secildi

kaynagi sinyali kapali ise, slriicl start etmez. Calisir durumda ise,

suriict 20.11 Calisma izni stop modu parametresinin ayarina

gobre stop eder.

1 = Galisma izni sinyali agik.

Ayrica, bkz. 20.19 Start etkinlestirme komutu parametresi.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
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Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Rezerve 27...29
FBAA MCW bit 3 Haberlesme arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'l bit 3. 30
Rezerve 31
EFB MCW bit 3 Kontrol word'ii bit 3 dahili haberlesme arabirimi araciligiyla 31

alindl.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

20.19  Start etkinlestirme | Start izni sinyali i¢in kaynak seger. Secildi
komutu 1 = Start izni.

Sinyal kapali durumdayken, siriici start komutu yasaklanir.

(Surtcu calisirken sinyalin kapatiimasi sirlicliyl stop ettir-

mez.)

Ayrica bkz. parametre 20.12 Calisma izni 1 kaynagi.
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).
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20.21  Yén Referans yoénd kilidi. Bazi durumlar disinda referans isareti Talep
yerine sirlcinin yonina tanimlar.

Tabloda gergek sirlict dontisli 20.27 Y6n parametresinin ve

Yoén komutunun (20.01 Ext1 komutlari veya 20.06 Ext2

komutlari parametrelerinden) bir fonksiyonu olarak gosterilir.
Yén komutu = Yén komutu = Yén komutu tanimlanmadi
lleri Geri

Par. 20.21 ;0 lleri lleri

Yén = lleri

Par. 20.21 . . .

Yén = Geri Geri Geri Geri

Par. 20.21 |ileri, ama ileri

Yon = « Sabitten, Motor Geri, ama

Talep potansiyometresinden, |+ Sabitten, PID'den veya

PID'den, Sondan, Joglama referansindan
Joglamadan veya Panel gelen referans oldugu
referansindan gelen gibi kullanihr.
referans oldugu gibi » Referans agdan,
kullanilir. referanstan gelen

» Referans agdan geldiyse | referans -1 ile carpilir.
oldugu gibi kullanilir.

Talep Harici kontrolde yon, bir yén komutuyla (20.01 Ext1 komutlari | O
veya 20.06 Ext2 komutlari parametresi) segilir.

Referans Sabitten (sabit hizlar/frekanslar), Motor potansiyo-
metresinden, PID'den, Hiz ref glivenliden, Son hiz referansin-
dan, Joglamadan veya Panel referansindan geldiyse oldugu
gibi kullanilir.

Referans haberlesmeden geldiyse:

« yon komutu ileri ydndeyse, oldugu gibi kullanilir

« yon komutu geri ydondeyse, referans -1 ile garpilir.

ileri Motor, harici referans isaretinden bagimsiz olarak ileri yénde | 1
doner. (Negatif referans degerleri sifirla degistirilir. Pozitif
referans deg@erleri oldugu gibi kullanilir.)

Geri Motor, harici referans isaretinden bagimsiz olarak geri yénde | 2
doner. (Negatif referans degerleri sifirla degistirilir. Pozitif
referans degerleri -1 ile garpilir.)

20.22  Dénddrme izni Bu parametreyi 0 olarak ayarlamak motorun dénmesini dur- | Segildi
durur ama dénmenin diger kosullarini etkilemez. Parametreyi
yeniden 1 olarak ayarlamak motorun yeniden dénmesini bas-
latir.

Bu parametre 6rnegin, motorun cihaz hazir olmadan 6nce
dénmesini 6nlemek igin harici bir ekipmandan gelen sinyalle
birlikte kullanilabilir.

Parametre 0 oldugunda (motorun dénmesi devre disi biraki-
lir), 06.16 Stiriicti durum word'li 1 parametresinin 13. biti 0
olarak ayarlanir.

Secilmedi 0 (her zaman kapali). 0

Segildi 1 (her zaman agik). 1

DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4

Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5




230 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
20.25  Joglama izni Bir jog izni sinyali igin kaynak seger. Secilmedi
(Joglama etkinlestirme sinyallerinin kaynaklari 20.26 Joglama
1 start kaynagi ve 20.27 Joglama 2 start kaynagi parametre-
leri ile segilir.)
1 = Joglama devrede.
0 = Joglama devre dis!.
Notlar:
« Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.
« Joglama yalnizca herhangi bir harici kontrol konumundan
start komutu etkin degil iken devreye alinabilir. Diger taraf-
tan, eger joglama komutu zaten etkin ise, siirlici bir harici
kontrol konumundan start edilemez (haberlesme yoluyla
darbeli yol verme komutlari harig).
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
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20.26  Joglama 1 start 20.25 Joglama izni parametresi ile devredeyse, joglama fonk- | Segilmedi
kaynagi siyonu 1'in etkinlestirilmesi icin kaynagi secer. (Joglama fonk-

siyonu 1 ayni zamanda, 20.25 parametresinden bagimsiz

olarak haberlesme tizerinden etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 1 etkin.

Notlar:

« Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.

* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen
fonksiyon dncelige sahiptir.

« Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.

Secilmedi 0. 0

Segcildi 1. 1

DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4

Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5

DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6

DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7

Rezerve 8...17

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti 18

fonksiyon 1 (bkz. sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti 19

fonksiyon 2 (bkz. sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti 20

fonksiyon 3 (bkz. sayfa 296).

Rezerve 21...23

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24

Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25

Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
20.27  Joglama 2 start 20.25 Joglama izni parametresi ile devredeyse, joglama fonk- | Segilmedi

kaynagi siyonu 2'in etkinlestirilmesi icin kaynagi seger. (Joglama fonk-

siyonu 2 ayni zamanda, 20.25 parametresinden bagimsiz

olarak haberlesme lzerinden etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 2 etkin.

Secenekler icin, bkz. parametre 20.26 Joglama 1 start kay-

nagi.

Notlar:

» Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.

* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen
fonksiyon 6ncelige sahiptir.

* Bu parametre surlicii galisirken degistirilemez.
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21 Start/stop modu

Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi
sec¢imi; DC miknatislanmasi ayarlari.

21.01  Start modu

Vektor motor kontrol modu igin, 6r. 99.04 Motor kontrol modu

parametresi Vektor olarak ayarlandiginda, motor start fonksi-

yonunu seger.

Notlar:

+ Skaler motor kontrol modu igin start fonksiyonu 21.19 Ska-
ler start modu parametresi ile segilir.

« DC miknatislama segili oldugunda (Hizli veya Sabit
zaman) dénen bir makineye start etmek mimkuin degildir.

« Sabit miknatish motorlarda, Otomatik start modu kullanil-
mahdir.

* Bu parametre surticl galisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bolim DC miknatislanmasi, (sayfa 143).

Otomatik

Hizh

Siirlict start dncesinde motoru énceden miknatislar. Once-
den miknatislama siresi otomatik olarak belirlenir, genelde
motor boyutuna gére 200 ms ile 2 s arasinda degisir. Yiksek
bir kesme momenti gerektiginde bu mod secilmelidir.

Sabit zaman

Siriict start éncesinde motoru énceden miknatislar. On mik-
natislama siresi 21.02 Miknatislama siiresi parametresi tara-
findan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama siiresi
gerekiyorsa segilmelidir (6rn. motor startinin mekanik fren
birakmasi ile senkronize edilmesi gerekiyorsa). Bu ayar ayni
zamanda, yeterince uzun bir 6n miknatislama suresi segilirse
mumkin olan en yiiksek kirllma momentini garanti eder.
UYARI! Siirlicli ayarlanan miknatislama siiresi gegti-
ginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa bile
start eder. Tam bir kirlma momentinin gerektigi uygu-
lamalarda, sabit miknatislama siresinin tam miknatislama ve
moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin olun.

-

Otomatik

Otomatik start bir cok durumda optimal motor startini garanti-
ler. Hizli start fonksiyonunu (dénen bir motora start) ve oto-
matik yeniden baslatma fonksiyonunu icerir. Stirtici motor
kontrol programi, motorun mekanik durumuyla beraber akiyi
da teshis eder ve her kosul altinda motoru aninda start eder.
Not: 99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmissa, 21.19 Skaler start modu parametresi Otomatik
olarak ayarlanmadigi siirece hizli start veya otomatik yeniden
start mimkin degildir.
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21.02

Miknatislama sliresi

On manyetizasyon zamanini tanimlar.

e 21.01 Start modu parametresi Sabit zaman olarak ayarla-
nir (vektor kontrol modunda), veya

* 21.19 Skaler start modu parametresi Sabit zaman veya
Moment ytikseltme olarak ayarlanir (skaler kontrol
modunda).

Start komutunun ardindan, siriict ayarlanan sire boyunca

otomatik olarak motoru 6nceden miknatislar. Tam manyeti-

zasyon olmasini saglamak igin, bu parametreyi rotor siire

sabitine esit veya blyik bir degere ayarlayin. Bilinmedigi

durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini degerleri kulla-

nin:

Motor nominal gii¢ degeri | Sabit miknatislama siiresi

<1kW >50-100 ms

1-10 kW >100 - 200 ms

10 - 200 kW >200 - 1000 ms

200 - 1000 kW

> 1000 - 2000 ms

Not: Bu parametre suricu calisirken degistirilemez.

500 ms

0...10000 ms

Sabit DC miknatislama siresi.

1=1ms

21.03

Stop modu

Bir stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilecegini
seger.

Aki frenlemeyi (bkz. 97.05 Aki frenleme parametresi) secerek
ek frenleme mimkindur.

Serbest

Serbest

Sirlcunin gikig yari iletkenlerinin kapatilmasi ile durma.
Motor serbest durug yapar.
2 UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, siriiciiniin

Etkin

serbest durus ile stop edilmesinin guivenli oldugundan
emin olun.

yavaglama rampasi ile rampa stop. Bkz. parametre grubu 23

Hiz referansi rampasi, sayfa 250 veya 28 Frekans referans

zinciri, sayfa 263.

Moment limiti

Moment limitlerine gére durma (parametre 30.79 ve 30.20).
Bu parametre sadece vektdr motor kontrol modunda miim-
kindar.

21.04

Acil stop modu

Bir acil stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilece-
gini seger.

Acil stop sinyalinin kaynagi 21.05 Acil stop kaynagi paramet-
resi ile segilir.

Rampa stop
(Off1)

Rampa stop (Off1)

Sirlcu calisirken:

« 1= Normal galisma.

« 0 = Belirli bir referans tipi igin tanimlanan standart yavas-
lama rampasi boyunca normal durma (bkz. bélim Kontrol
[sayfa 147]). Suriict durduktan sonra, acil stop sinyali kal-
dirlarak ve start sinyali 0'dan 1 olarak degistirilerek yeni-
den start edilebilir.

Sirtict dururken:

» 1= Startizni var.

» 0 = Start izni yok.
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Serbest stop (Off2) | Sirlicl galisirken: 1
« 1= Normal galisma.
+ 0 = Serbest durus.
Suricl dururken:
+ 1= Startiznivar.
« 0 = Start izni yok.
Acil rampa stop Sirlcu galisirken: 2
(Off3) * 1 =Normal galisma
* 0= 23.23 Acil stop stiresi parametresi ile tanimlanan acil
stop rampasi boyunca acil rampa ile durma. Strtict dur-
duktan sonra, acil stop sinyali kaldirilarak ve start sinyali
0'dan 1 olarak degistirilerek yeniden start edilebilir.
Sdrtict dururken:
+ 1 = Startizni var
» 0 = Start izni yok
21.05  Acil stop kaynagdi Acil stop sinyalinin kaynagini secer. Stop modu 21.04 Acil Pasif (dogru)
stop modu parametresi ile segilir.
0 = Acil stop etkin
1 = Normal galisma
Not: Bu parametre siirlicu calisirken degistirilemez.
Etkin (yanlis) 0. 0
Pasif (dogru) 1. 1
Rezerve 2
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
21.06  Sifir hiz limiti Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz limitine 30,00 rpm
ulasana kadar bir hiz rampasi boyunca durdurulur (rampali
durdurma segildiginde veya acil durdurma kullanildiginda).
Sifir hiz gecikmesi sonrasinda, motor serbest durus yapar.
0,00... Sifir hiz limiti. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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21.07  Sifir hiz gecikmesi | Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu fonk- | 0 ms
siyon, sorunsuz ve hizli yeniden start etmenin gerektigi uygu-
lamalarda faydalidir. Suriicii, gecikme sirasinda rotorun
pozisyonunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi olmadan:

Sirlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Gergek motor hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin degeri-
nin altina dustiginde, cevirici modulasyonu durdurulur ve
motor serbest durus yapar.

Hiz

Hiz kontrol cihazi kapali: Motor
serbest durug yapar.

------- 21.06 Sifir hiz limiti

Zaman

Sifir hiz gecikmesi ile:

Sirlict bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Motorun gergek hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin dege-
rinin altina disttgunde, sifir hiz gecikme fonksiyonu etkinle-
sir. Gecikme sirasinda, bu fonksiyon hiz kontroloriinii enerji
saglanmis durumda tutar: gevirici module edilir, motor mikna-
tislanir ve sirlicl bir hizli yeniden start igin hazirdir. Sifir hiz
gecikmesi, 6rnegin joglama islevi ile kullanilabilir.

Hiz

Hiz kontrol cihazi etkin kalir.
Motor, gercek sifir hiza dogru
yavaslar.

_________ - - - - - - 21.06 Sifir hiz limiti

»
|

Gecikme Zaman

0...30000 ms Sifir hiz gecikmesi. 1=1ms
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21.08 DC akim kontrolli DC tutma veya son miknatislama fonksiyonlarini etkinlegti- 0000b
rir/devre disi birakir. Bkz. bolim DC miknatislanmasi
(sayfa 143).
Not: DC miknatislama motorun isinmasina neden olur. Uzun
DC miknatislama surelerinin gerektigi uygulamalarda harici
olarak havalandirilmis motorlar kullaniimalidir. DC miknatis-
lama periyodu uzunsa, motora sabit yik uygulandiginda DC
miknatislama motor saftinin dénmesine engel olamaz.
Bit Adi Deger
0 DC tutma 1 = DC tutmayi etkinlestirir. Bkz. bélim DC tutma (sayfa 144).
Not: Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir etkisi yoktur.
1 Son 1 = Son manyetizasyonu etkinlestirir. Bkz. bolim Ayarlar ve teshisler
miknatislama |(sayfa 144).
Notlar:
* Son miknatislanma sadece segilen stop modu (bkz. parametre 27.03
Stop modu) rampa oldugunda kullanilabilir.
+ Su anda skaler kontrolde son miknatislanma desteklenmiyor.
2 DC freni 1 = DC frenini etkinlestirir.
3...15 |Rezerve
0000b...0011b DC miknatislama bélima. 1=1
21.09  DC tutma hizi Hiz kontrol modunda DC tutma hizini tanimlar. Bkz. para- 5,00 rpm
metre 21.08 DC akim kontrolii ve bélum DC tutma,
(sayfa 144).
0,00...1000,00 rpm | DC tutma hizi. Bkz. par.
46.01
21.10  DC akim referansi | Motor nominal akiminin yiizdesi olarak DC tutma akimini %30,0
tanimlar. Bkz. parametre 27.08 DC akim kontrolii ve bolim
DC miknatislanmasi, (sayfa 143).
Manyetizasyon sonrasi 100 saniye slreden sonra, maksi-
mum manyetizasyon akimi gergek aki referansiyla baglantil
manyetizasyon akimiyla sinirlanir.
%0,0...%100,0 DC tutma akimi. 1=%1
21.11  Son miknatislama | Motor stop ettikten sonra son miknatislamanin etkin durumda |0 s
stiresi kalacagi slreyi tanimlar. Miknatislama akimi 21.70 DC akim
referansi parametresi ile tanimlanir.
Bkz. 21.08 DC akim kontrolii parametresi.
0...3000 s Son miknatislama suresi. 1=1s
21.14  On isitma giris Motorda &n i1sitmayi kontrol eden kaynagi seger. On isitmanin | Kapali
kaynagdi durumu 06.21 Siirticti durum word'ii 3 parametresinin 2. biti
olarak gosterilir.
Notlar:
* Isitma fonksiyonu STO'nun tetiklenmemis olmasini gerekti-
rir.
+ Isitma fonksiyonu siricliniin hata vermemis olmamasini
gerektirir.
Kapali 0. On isitma her zaman devre disi birakilir. 0
Acik 1. On 1sitma her zaman siiriicii durduruldugunda devre disi 1
birakilir.
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0).
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2).
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Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 8
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 9
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 10
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 1
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 12
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 13
fonksiyon 3 sayfa 296).
MCW Kullanici 0. 06.01 Ana kontrol word'ii 12 biti (bkz. sayfa 185). 16
bit
MCW Kullanici 1. 06.01 Ana kontrol word'ii 13 biti (bkz. sayfa 185). 17
bit
MCW Kullanici 2. 06.01 Ana kontrol word'ii 14 biti (bkz. sayfa 185). 18
bit
MCW Kullanici 3. 06.01 Ana kontrol word'ii 15 biti (bkz. sayfa 185). 19
bit
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
21.15  On 1sitma zaman Siricu durdurulduktan sonra 6n i1sitma 6ncesi zaman gecik- | 60 s
gecikmesi mesini tanimlar.
10...3000 s On i1sitma zaman gecikmesi. 1=1s
21.16  On 1sitma akimi. Motoru i1sitmakta kullanilan DC akimini tanimlar. Deger nomi- | %0,0
nal motor akiminin yuzdesidir.
%0,0...%30,0 On 1sitma akimi. 1=%1
21.18  Otomatik yeniden Motor, otomatik yeniden start fonksiyonu kullanilarak kisa bir | 10,0 s
start sdresi besleme glicii sonrasinda otomatik olarak yeniden start ede-
bilir. Bkz. bélum Otomatik yeniden baglatma (sayfa 153).
Bu parametre 0,0 saniye olarak ayarlandiginda, otomatik
yeniden start devre digi birakilir. Aksi halde bu parametre,
sonrasinda yeniden start girisiminde bulunulacak maksimum
gu¢ hatasi suresini tanimlar. Bu siireye ayrica DC 6n sarji
gecikmesinin de dahil oldugunu unutmayin. Ayrica, bkz.
21.34 Otomatik yeniden baslatma zorlama parametresi.
Bu parametrenin etkisi sadece 95.04 Kontrol karti beslemesi
parametresi Harici 24V olarak ayarlanirsa vardir.
UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden 6nce, tehlikeli
durumlarin olusmayacagindan emin olun. Fonksiyon
surtclyu otomatik olarak yeniden baglatir ve bir bes-
leme kesintisinden sonra ¢alismaya devam eder.
00s Otomatik yeniden start devre disl. 0
0,1...10,0 s Maksimum gii¢ hatas! suresi. 1=1s
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21.19  Skaler start modu

Skaler motor kontrol modu icin, ér. 99.04 Motor kontrol modu

parametresi Skaler olarak ayarlandiginda, motor start fonksi-

yonunu seger.

Notlar:

+ Vektdr motor kontrol modu igin start fonksiyonu 27.01 Start
modu parametresi ile segilir.

« Sabit miknatish motorlarda, Otomatik start modu kullanil-
malidir.

* Bu parametre suriicl galisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bélim DC miknatislanmasi, (sayfa 143).

Normal

Normal

Sifir hizdan acil start.

Sabit zaman

Siirlicii start dncesinde motoru énceden miknatislar. On mik-
natislama siiresi 21.02 Miknatislama siresi parametresi tara-
findan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama siiresi
gerekiyorsa segilmelidir (6rn. motor startinin mekanik fren
birakmasi ile senkronize edilmesi gerekiyorsa). Bu ayar ayni
zamanda, yeterince uzun bir 6n miknatislama suresi segilirse
mimkin olan en yiiksek kirllma momentini garanti eder.
Not: Bu mod ddnen bir motoru start etmek igin kullanilamaz.
UYARI! Suriicti ayarlanan 6n miknatislama suresi
A gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa
bile start eder. Tam bir kirllma momentinin gerektigi
uygulamalarda, sabit miknatislama siiresinin tam miknatis-
lama ve moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan
emin olun.

Otomatik

Sirlcu dénen bir motoru baglatmak igin otomatik olarak
dogru cikis frekansini seger. Bu, motor zaten donlyorsa ve
sirlicti akim frekansini da diizglin baslatilacaksa hizli start
igin yararhdir.

Not: Cok motorlu sistemlerde kullanilamaz.

Moment yiikseltme

Siiriict start éncesinde motoru énceden miknatislar. On mik-
natislama siresi 27.02 Miknatislama siiresi parametresi tara-
findan tanimlanir.
Moment yukseltimi baglangigta uygulanir. Moment ylkseltimi,
¢ikis frekansi nominal frekansin %40'ini gegtiginde veya refe-
rans deg@erine esit oldugunda durdurulur. Bkz. parametre
21.26 Moment yiikseltme akimi.
Yiksek bir kesme momenti gerektiginde bu mod secilmelidir.
Not: Bu mod dénen bir motoru start etmek igin kullanilamaz.
UYARI! Suriicti ayarlanan 6n miknatislama suresi
gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa
bile start eder. Tam bir kirllma momentinin gerektigi
uygulamalarda, sabit miknatislama siiresinin tam miknatis-
lama ve moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan
emin olun.

Otomatik+
yukseltme

Moment ylikseltmeyle otomatik start.
Ik olarak otomatik start gergeklestirilir ve motor miknatislanir.
Hiz sifirsa, moment yikseltme uygulanir.
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Hizli start

Siirlict dénen bir motoru baslatmak icin otomatik olarak
dogru cikis frekansini seger. Motor zaten déniiyorsa siricl
mevcut frekansta yumusak start yapar. - Mod motoru vektor
kontrol ile baglatir ve motor hizi bulundugunda c¢aligirken ska-
ler kontrole geger.

Otomatik baslatma moduyla kiyaslandiginda, Hizli start motor
hizini daha hizli saptar. Hizli start motor modeli hakkinda
daha dogru bilgi gerektirir. Bu nedenle Hizli start secildikten
sonra suricl ilk kez baslatildiginda Sabit ID run otomatik ola-
rak gerceklestirilir. Motor plakasi degerleri dogru olmaldir.
Yanls plaka degerleri baglatma performansini disurebilir.

5

Hizh
start+ylikseltme

Moment ylikseltmeyle hizl start.
ik olarak Hizli start gergeklestirilir ve motor miknatislanir. Hiz
sifirsa, moment ylkseltme uygulanir.

21.21

DC tutma frekansi.

Motor skaler frekans modundayken 21.09 DC tutma hizi
parametresi yerine kullanilan DC tutma frekansini tanimlar.
Bkz. parametre 271.08 DC akim kontrolii ve bolim DC tutma,
(sayfa 144).

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

DC tutma frekansi.

1=1Hz

21.22

Start gecikmesi

Start gecikmesini tanimlar. Baglatma kosullari karsilandiktan
sonra, suriicli gecikme sonra erene kadar bekler ve motoru
baslatir. Gecikme sirasinda, AFE9 Start gecikmesi uyarisi
gosterilir.

Start gecikmesi tim start modlariyla kullanilabilir.

0,00 s

0,00...60,00 s

Start gecikmesi

1=1s

21.23

Yumusak kalkis

Dusuk hizlarda cebri akim vektdér dénme modunu seger.
Sorunsuz ¢alisma modu segildiginde hizlanma orani, hiz-
lanma ve yavaslama rampa streleriyle sinirlanir. Sabit mik-
natisli senkron motor tarafindan yonlendirilen prosesin
ylksek ataleti varsa yavas rampa sureleri tavsiye edilir.
Sadece sabit miknatisli senkron motorlarda kullanilabilir.

Devre disi

Devre digi

Devre disl.

0

Her zaman devrede

Her zaman devrede.

1

Sadece kalkis

Motor u baslatirken devrede.

2

21.24

Yumusak kalkis
akimi

Dustlk hizlardaki gecerli vektér ddnmesinde kullanilan akim.
Uygulama motor safti oynamasinin minimuma indiriimesini
gerektiriyorsa sorunsuz ¢aligtirma akimini arttirin.

Sadece sabit miknatish senkron motorlarda kullanilabilir.

%50,0

%10,0...200,0

Nominal motor akiminin ylizdesi olarak deger.

1=%1

21.25

Yumusak kalkis hizi

Gegerli vektér ddnmesinin kullanildigi ¢ikis frekansi. Bkz.
parametre 21.19 Skaler start modu.
Sadece sabit miknatish senkron motorlarda kullanilabilir.

%10,0

%2,0...%100,0

Nominal motor frekansinin ylizdesi olarak deger.

1=%1

21.26

Moment yiikseltme
akimi

21.19 Skaler start modu parametresi Moment yiikseltme ola-
rak ayarlandiginda (bkz. sayfa 238) motora verilen maksi-
mum akimi belirler.

Parametre degeri nominal motor akiminin yiizdesidir. Para-
metrenin nominal degeri %100,0'd{r.

Moment yiikseltme yalniz baslatmada uygulanir ve gikis fre-
kansi nominal frekansin %40'inin Gizerine ¢iktiginda veya
referans deg@erine esit oldugunda sonlanir.

Sadece skaler motor kontrol modunda kullanilabilir.

%100,0

%15,0...%300,00

Nominal motor akiminin ylizdesi olarak deger.

= %1
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21.27

Moment yiikseltme
stiresi

Minimum ve maksimum moment yiikseltme zamanini tanim-
lar.

Moment ylikseltme siresi, frekans hizlanma siresinin
%40'Indan azsa (bkz. 28.72 ve 28.74 parametreleri), moment
ylikseltme siresi, frekans hizlanma suresinin %40'ina ayarla-
nir.

20,0s

0,0...60,0s

Nominal motor siresi.

1= %1

21.30

Hiz
kompanzasyonlu
durdurma modu

Sdrticiyd durdurma ydntemini seger. Ayrica bkz. bolim Hiz
kompanzasyonlu stop (sayfa 150).
Hiz kompanzasyonlu durma sadece
* c¢alisma modu moment degilse ve
* 21.03 Stop modu parametresi Etkin olursa veya
* 20.11 Calisma izni stop modu parametresi Etkin olursa
(Calisma izninin kayip olmasi durumunda) etkindir.

Kapall

Kapali

21.03 Stop modu parametresine gére durma, hiz kompanzas-
yonlu durma yok.

Hiz komp ILR

Dénme yond ileriyse, hiz kompanzasyonu sabit mesafe fren-
lemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve maksimum hiz
arasindaki), rampada motor durdurulmadan énce siriici
mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.

Eger donus yonl geriye ise, suriicli rampada durdurulur.

Hiz komp GER

Donme yoni geriyse, hiz kompanzasyonu sabit mesafe fren-
lemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve maksimum hiz
arasindaki), rampada motor durdurulmadan énce siricu
mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.

Eger donus yonl ileriye ise, surticl rampada durdurulur.

Hiz komp bipolar

Hiz kompanzasyonu dénme yoniinden bagimsiz olarak sabit
mesafe frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve mak-
simum hiz arasindaki), rampada motor durdurulmadan énce
surlct mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.

21.31

Hiz komp stop
gecikmesi

Bu gecikme. maksimum hizdan bir stop sirasinda mesafeyi
toplam kat edilen mesafeye ekler. Kat edilen mesafenin yalniz
yavaslama oraniyla belirlenmemesi icin mesafeyi gereksinim-
lere uyacak sekilde ayarlamakta kullanihir.

0,00s

0,00...1000,00 s

Hiz gecikmesi.

1=1s

21.32

Hiz komp stop esigi

Bu parametre, altina inildiginde Hiz kompanzasyonlu dur-
durma &zelliginin devre digi birakildigi bir hiz esigini ayarlar.
Bu hiz bélgesinde, hiz kompanzasyonlu durdurma girisiminde
bulunulmaz ve siriicii rampa segenegini kullaniyormus gibi
durur.

%10

%0...%100

Motor nominal hizinin ylizdesi olarak hiz esigi.

1= %1

21.34

Otomatik yeniden
baslatma zorlama

Otomatik yeniden baglatmayi zorlar. Parametre yalnizca
95.04 Kontrol karti beslemesi Harici 24V olarak ayarlandi-
ginda etkindir.

Pasif

Pasif

Otomatik yeniden baslatmayi zorlama devre disi. 27.18 Oto-
matik yeniden start stiresi parametresinin degeri 0,0 s'den
buylkse parametre etkindir.

Devrede

Otomatik yeniden baslatmayi zorlama etkinlestirildi. 27.78
Otomatik yeniden start siiresi parametresi yok sayilir. Strlcl
asla diguk gerilim hatasi tetiklemez ve start sinyali daima
acik kalir. DC gerilimi yeniden saglandiginda, normal ¢alisma
devam eder.

21.35

On 1sitma giicii

Motoru 1sitmakta kullanilan giicii tanimlar.

0.00

0,00...10,00 kW

On isitma giici.

100 = 1 kW
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21.36  On isitma birimi On i1sitmanin akim veya giig olarak ayarlanip ayarlanmadigini | Akim
tanimlar.
Akim 0
Gig 1
22 Hiz referansi se¢imi | Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari.
512...516 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
22.01  Hiz ref sinirsiz Hiz referansi segim blogunun ¢ikisini gosterir. 5713. sayfadaki | -
kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Segcilen hiz referansinin degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.11  Ext1 hiz ref1 EXT1 hiz referansi kaynagi 1'yi seger. Al1 blgeklen-
ki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.12 Ext1 hiz ref2 tarafin- | dirilmis

dan tanimlanabilir. Iki sinyale uygulanan bir matematiksel
fonksiyon (22.13 Ext1 hiz fonksiyonu) bir EXT1 referansi
olusturur (asagidaki sekilde A).

19.11Ext1/Ext2 se¢imi parametresi tarafindan segcilen bir diji-
tal kaynak EXT1 referansiyla ona karsilik gelen 22.18 Ext2
hiz ref1, 22.19 Ext2 hiz ref2 ve 22.20 Ext2 hiz fonksiyonu
parametreleriyle tanimlanan EXT2 referansi arasinda gegis
yapmak igin kullanilabilir (asagidaki sekilde B).

22.11
22.13
O pu—
Al — Ref1
e (N |—
------ [ |Toplamal
Diger ] _C\kanma_o
e @
i EXT1
22.12 L Min
0 — T mAks |——o
Al —
NN
D'g;r 19.11
iger —
0
22.18 1
22.20
O —
Al — Ref1
e (N |—
------ [ [Toplama EXT2
Diger ] Cikartmal—o
Carpma _
22.19 MIN
0 —] MAKS f——O
Al —
S NN
Diger —

I~ @

Sifir

Yok.
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Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 5
Rezerve 6...7
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 180). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 180). 9
Rezerve 10...14
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansiyo- 15
potansiyometresi metresinin gikisi).

PID 40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikist).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (D15 frekans girisi olarak kul- | 17
lanildiginda).
Kontrol paneli (ref | Kontroliin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan kay- | 18
saklandr) dedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 180) referans olarak kullanilir.
Referans
A | ® EXT1 referansi
xX- X- =% - 1(—)(—)(- x EXT2 referansi
=— Etkin referans
P—o—o—9-0-- - Pasif referans
T >t
EXT1 -> EXT2
Kontrol paneli (ref | Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel refe- | 19
kopyalandi) ransi, bkz.sayfa 180), kontrol konumu degistiginde iki konu-
mun referanslari ayni tiirdense (6r. frekans/hiz’moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni refe-
rans olarak kullanihr.
Referans
@ EXT1 referansi
% EXT2 referansi
=— Etkin referans
. - Pasif referans
- >t
EXT1-> EXT2
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
22.12  Ext1 hiz ref2 EXT1 hiz referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz.
22.11 Ext1 hiz ref1 parametresi.
22.13  Ext1 hiz fonksiyonu | 22.11 Ext1 hiz ref1 ve 22.12 Ext1 hiz ref2 parametreleri ile Ref1
segcilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel fonksi-
yon seger. 22.11 Ext1 hiz ref1 parametresindeki semaya
bakin.
Ref1 22.11 Ext1 hiz ref1 ile segilen sinyal hiz referansi 1 olarak kul- | 0
lanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak kullani- | 1
lir.
Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Ext1 hiz ref1] - [22.12 2

Ext1 hiz ref2]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.
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Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, hiz referansi 1 olarak kulla- | 3
nilir.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kiigigu, hiz referansi 1 olarak kul- | 4
lanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en blyugu, hiz referansi 1 olarak kul- | 5
lanilir.
22.18  Ext2 hiz ref1 EXT2 hiz referansi kaynagi 1'yi seger. Sifir
Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.19 Ext2 hiz ref2 tarafin-
dan tanimlanabilir. Iki sinyale uygulanan bir matematiksel
fonksiyon (22.20 Ext2 hiz fonksiyonu) bir EXT2 referansi
olusturur. 28.11 Ext1 frekans ref1 parametresindeki semaya
bakin.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 6igeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 6igeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3
FB Arefl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 5
Rezerve 6...7
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 180). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 180). 9
Rezerve 10...14
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansiyo- 15
potansiyometresi metresinin gikisi).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikist).
Frekans girisi 11.38 Frek girisi 1 gergcek degeri (DI5 frekans girisi olarak kul- | 17
lanildiginda).
Kontrol paneli (ref Kontroliin ddnecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan kay- | 18
saklandr) dedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 180) referans olarak kullanihr.
Referans
A | ® EXT1 referansi
XK= X= =% = H(_x- X EXT2 referansi
— Etkin referans
—o—o—¢-0-- - Pasif referans
‘ >t
EXT1 -> EXT2
Kontrol paneli (ref | Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel refe- | 19

kopyalandi) ransi, bkz.sayfa 180), kontrol konumu degistiginde iki konu-
mun referanslari ayni tirdense (6r. frekans/hiz‘moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni refe-
rans olarak kullanilir.
Referans
@ EXT1 referansi
X EXT2 referansi
— Etkin referans
. + Pasif referans
‘ >t
EXT1-> EXT2
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
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22.19  Ext2 hiz ref2 EXT2 hiz referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz.
22.18 Ext2 hiz ref1 parametresi.
22.20  Ext2 hiz fonksiyonu | 22.18 Ext2 hiz ref1 ve 22.19 Ext2 hiz ref2 parametreleri ile Ref1
segcilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel fonksi-
yon secer. 22.18 Ext2 hiz ref1 parametresindeki semaya
bakin.
Ref1 Ext2 hiz ref1 ile segilen sinyal hiz referansi 1 olarak kullanila- | 0
bilir (fonksiyon uygulanmaz).
Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak kullani- | 1
lir.
Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Ext1 hiz ref1] - [22.12 2
Ext1 hiz ref2]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.
Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, hiz referansi 1 olarak kulla- | 3
nilir.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kiigigl, hiz referansi 1 olarak kul- | 4
lanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en biy(igdi, hiz referansi 1 olarak kul- | 5
lanihr.
22.21  Sabit hiz Sabit hizlarin nasil secildigini ve sabit bir hiz uygulanirken 0b0001
fonksiyonu donils yonu sinyalinin degerlendirilip degerlendirilmedigini
belirler.
Bit Adi Bilgi
0 Sabit hiz modu |1 = Birlesik: 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri tarafindan tanimlanan
G¢ kaynak kullanilarak 7 sabit hiz secilebilir.
0 = Ayrik: Sirasiyla 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri tarafindan
tanimlanan kaynaklarla, 1, 2 ve 3 sabit hizlari ayri ayr etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kigik degere sahip sabit hiz énceliklidir.
1 Yon izni 1 = Start yonu: Sabit bir hiz icin calisma yénini belirlerken, sabit hiz
ayarinin (parametreler 22.26...22.32) isareti yon sinyaliyle garpilir (ileri:
+1, geri: -1). Bu, 22.26...22.32 parametrelerindeki degerlerin timu
pozitif ise, etkili bir sekilde sirlclde 14 (7 ileri, 7 geri) sabit hiz
bulunmasina olanak saglar.
UYARI: Yo6n sinyali geri ise ve etkin sabit hiz negatifse, surtict
A\ ileri ydnde galisir.
0 = parametre baglh: Sabit hiz igin ¢galisma yéni sabit hiz ayarinin
isaretiyle belirlenir (parametreler 22.26...22.32).
2...15 |Rezerve

0b0000...0001b

Sabit hiz yapilandirma word'.
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22.22  Sabit hiz secimi 1 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, DI3
sabit hiz 1'i etkinlestiren bir kaynak seger.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.23 Sabit hiz segimi 2 ve 22.24 Sabit hiz
secimi 3 parametreleri, durumlari etkin sabit frekans olan l¢
kaynagi su sekilde seger:
Kaynak 22.22 | Kaynak 22.23 | Kaynak 22.24
par. ile par. ile par. ile Sabit hiz etkin
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanir.
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz 3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz 7
Her zaman kapali Her zaman kapali. 0
Her zaman agik Her zaman agik. 1
DI1 D1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
22.23  Sabit hiz secimi 2 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, Dl4

sabit hiz 2'i etkinlestiren bir kaynak seger.

22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.22 Sabit hiz segimi 1 ile 22.24 Sabit hiz
secimi 3 parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek igin kullani-
lan U¢ kaynagi seger. 22.22 Sabit hiz segimi 1 parametresin-
deki tabloya bakin.

Secenekler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz segimi 1.
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22.24  Sabit hiz se¢imi 3 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) iken, Her zaman
sabit hiz 3'i etkinlestiren bir kaynak secer. kapali
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.22 Sabit hiz segimi 1 ile 22.23 Sabit hiz
secimi 2 parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek icin kullani-
lan U¢ kaynagi secer. 22.22 Sabit hiz segimi 1 parametresin-
deki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz segimi 1.
22.26  Sabit hiz 1 Sabit hiz 1'i tanimlar (sabit hiz 1 segildiginde motorun déne- | 300,00 rpm
cegi hiz).
-30000,00... Sabit hiz 1. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.27  Sabit hiz 2 Sabit hiz 2'yi tanimlar. 600,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 2. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.28  Sabit hiz 3 Sabit hiz 3'U tanimlar. 900,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 3. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.29 Sabithiz 4 Sabit hiz 4'G tanimlar. 1200,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 4. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.30 Sabit hiz 5 Sabit hiz 5'i tanimlar. 1500,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 5. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.31  Sabit hiz 6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar. 2400,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 6. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.32 Sabithiz7 Sabit hiz 7'yi tanimlar. 3000,00 rpm
-30000,00... Sabithiz 7. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.41  Givenli hiz ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 rpm
guvenli hiz referans degeri tanimlar:
* 12.03 Al denetim fonksiyonu
*  49.05 lletisim kaybi eylemi
« 50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu.
-30000,00... Guvenli hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.42  Joglama 1 ref Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansini tanimlar. Joglama | 0,00 rpm
hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. sayfa 147.
-30000,00... Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.43  Joglama 2 ref Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansini tanimlar. Joglama | 0,00 rpm
hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. sayfa 147.
-30000,00... Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.51  Kritik hiz fonksiyonu | Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre digi birakir. Ayrica | 0000b
belirtilen araliklarin her iki dénus yéninde etkili olup olmaya-
cagini belirler.
Ayrica bkz. bolim Kritik hizlar/frekanslar, (sayfa 121).
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 1 = Devrede: Kritik hizlar devrede.
0 = Devre disi: Kritik hizlar devre disi.
1 Isaret modu 1 = Isaretlendi: 22.52...22.57 parametrelerinin isaretleri dikkate alinir.
0 = Mutlak: 22.52...22.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki dénls yonu icin etkilidir.
2...15 |Rezerve
0000b...0011b Kritik hiz konfiglirasyon word'u. 1=1
22.52  Kritik hiz 1 distik Kritik hiz araligi 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.53 Kritik hiz 1 yiiksek degerinden kiigik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 1 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.53  Kiritik hiz 1 yiiksek | Kritik hiz arahgi 1 icin Gst limiti tamimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.52 Kritik hiz 1 diigiik degerinden blyik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 1 igin st limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.54  Kritik hiz 2 dislik Kritik hiz araligi 2 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.55 Kiritik hiz 2 yiiksek degerinden kiguk
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 2 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.55  Kritik hiz 2 yiiksek | Kritik hiz aralii 2 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.54 Kritik hiz 2 diisiik degerinden buyuk
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 2 igin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.56  Kritik hiz 3 diistik Kritik hiz araligi 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.57 Kiritik hiz 3 yliksek degerinden kiguk
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 3 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.57  Kritik hiz 3 yiiksek | Kritik hiz aralidi 3 icin ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.56 Kritik hiz 3 diigiik degerinden blyik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 3 igin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.71  Motor Motor potansiyometresi modunu etkinlestirir ve secer. Devre disi
potansiyometresi Bkz. bdlim Hiz kompanzasyonlu stop (sayfa 150).
fonksiyonu
Devre digi Motor potansiyometresi devre disi birakilir ve degeri 0 olarak | 0

ayarlanir.
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Devrede (stop Etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi énce 22.72 Motor | 1
edince/glc potansiyometresi baglangi¢ degeri parametresi ile tanimlanan
verildiginde/ baslat) | degeri kullanir. Deger ardindan 22.73 Motor potansiyometresi

yliikseltme kaynagi ve 22.74 Motor potansiyometresi diisiirme
kaynagi parametreleri ile yukseltme ve digirme kaynaklarin-
dan ayarlanabilir.
Bir stop veya gli¢ gevrimi motor potansiyometresini baslangic
degerine (22.72) sifirlar.
Devrede (her Devrede (stop edince/glic verildiginde/ baslat) gibidir, ancak |2
zaman) devam et) | motor potansiyometresi degeri bir gli¢ ¢evriminde korunur.
Devrede (gergege Baska bir referans kaynagi segildiginde, motor potansiyomet- | 3
baslat) resinin degeri o referansi takip eder. Referansin kaynagi
motor potansiyometresine dondukten sonra, dederi yukari ve
asag! kaynaklarla (22.73 ve 22.74 ile tanimlanan) tekrar
degistirilebilir.

22.72  Motor Motor potansiyometresi icin bir baslangi¢ degeri (baslangig 0,00
potansiyometresi noktasi) tanimlar. 22.71 Motor potansiyometresi fonksiyonu
baslangi¢ degeri parametresi segimlerine bakin.

-32768,00...32767, | Motor potansiyometresi icin basglangic degeri. 1=1
00

22.73  Motor Motor potansiyometresi yukari sinyali kaynagini secer. Bos
potansiyometresi 0 = Degisiklik yok
ylikseltme kaynagdi | 1 = Motor potansiyometresi degerini arttirir. (Yiikseltme ve

disurme kaynaklari ayni anda agilirsa, potansiyometre

degeri degismez.)

Not: Motor potansiyometresi, kaynak kontrol hizi veya fre-

kansi sifirdan maksimum hiza veya frekansa kadar kontrol

eder. Donls yonl 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametresiyle

degistirilebilir. $ekiller igin bkz. bélim Motor potansiyomet-

resi, sayfa 132.
Bos 0. 0
Bos 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).
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22.74  Motor Motor potansiyometresi asagdi sinyali kaynagini seger. Bos
potansiyometresi 0 = Degisiklik yok
diistirme kaynagi 1 = Motor potansiyometresi degerini diisurir. (Yikseltme ve
disurme kaynaklari ayni anda agilirsa, potansiyometre
degeri degismez.)
Not: Motor potansiyometresi, kaynak kontrol hizi veya fre-
kansi sifirdan maksimum hiza veya frekansa kadar kontrol
eder. Donis yonl 20.04 Ext1 in2 kaynadi parametresiyle
degistirilebilir. Sekiller icin bkz. bélim Motor potansiyomet-
resi, sayfa 132.
Segcenekler igin, bkz. parametre 22.73 Motor
potansiyometresi yiikseltme kaynagi.
22.75  Motor Motor potansiyometresinin degisim oranini tanimlar. Bu para- | 40,0 s
potansiyometresi metre motor potansiyometresinin minimum degerden (22.76)
rampa siresi maksimum degdere (22.77) gegmesi igin gereken sireyi
tanimlar. Ayni degisim orani her iki ydnde de gecerlidir.
0,0...3600,0 s Motor potansiyometresi degisim suresi. 10=1s
22.76  Motor Motor potansiyometresinin minimum degerini tanimlar. -50,00
potansiyometresi Not: Vektor kontrol modu kullanilirsa, bu parametrenin degeri
min degeri degistirilmelidir.
-32768,00... Motor potansiyometresi minimum degeri. 1=1
32767,00
22.77  Motor Motor potansiyometresinin maksimum degerini tanimlar. 50,00
potansiyometresi Not: Vekt6r kontrol modu kullanilirsa, bu parametrenin degeri
maks degeri degistiriimelidir.
-32768,00... Motor potansiyometresi maksimum degeri. 1=1
32767,00
22.80  Motor Motor potansiyometresi fonksiyonunun ¢ikisi. (Motor potansi- | -
potansiyometresi yometresi, 22.71...22.74 parametreleri kullanilarak konfigiire
ref gergek edilir.)
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00... Motor potansiyometresinin degeri. 1=1
32767,00
22.86  Gergek hiz 19.11 Ext1/Ext2 secimi tarafindan segilen hiz referansinin -
referansi 6 (EXT1 veya EXT2) degerini géruntiler. 22.11 Ext1 hiz ref1
parametresindeki semaya veya 5712. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Ek 2 sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.87  Gergek hiz Kritik hizlarin uygulamasindan 6nce hiz referansinin degerini | -
referansi 7 gosterir. 513. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Asagidakilerle gegersiz kiinmadigi siirece, deger 22.86
Gergek hiz referansi 6'dan alinir
« herhangi bir sabit hiz
« bir joglama referansi
* ag kontrolii referansi
« kontrol paneli referansi
« glvenli hiz referansi.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Kritik hizlarin uygulamasindan énce hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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23 Hiz referansi Hiz referansi rampasi ayarlari (stirlicl igin hizlanma ve
rampasi yavaglama degerlerinin programlanmasi).
514. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
23.01  Hiz ref rampa girisi | Rampa ve sekillendirme fonksiyonlarina girmeden énce kulla- | -
nilan hiz referansini (rpm) gosterir. 574. sayfadaki kontrol zin-
ciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Rampa ve sekillendirme 6ncesinde hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.02  Hiz ref rampa cikisi | Rampali ve sekilli hiz referansini rpm cinsinden gdsterir. 5714. | -
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Rampa ve sekillendirme sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.11  Rampa grubu 23.12...23.15 parametreleri ile tanimlanan iki hiz- DI5
segimi lanma/yavaslama slireleri arasinda gegis yapan kaynagi
seger.
0 = Hizlanma zamani 1 ve yavaslama zamani 1 etkin
1 = Hizlanma zamani 2 ve yavaslama zamani 2 etkin
Hiz./Yav. siresi 1 0. 0
Hiz./Yav. siresi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
FBAA Sadece Seffaf16 ve Seffaf32 profiller icin. DCU kontrol word'i | 18
10 bit dahili haberlesme adaptéri A aracihgiyla alindi.
Rezerve 19
EFB DCU CW 10 Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word't bit 10 dahili 20
bit haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
23.12  Hizlanma sdresi 1 Hizlanma suresi 1'i, hizi sifirdan 46.01 Hiz 6igeklendirme 20,000 s
parametresi tarafindan tanimlanan hiz degerine ¢ikarmak igin
gereken sire olarak tanimlar (30.72 Maksimum hiz paramet-
resi degil).
Hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir
sekilde artarsa, motor hizi hizlanma oranini takip eder.
Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha
yavas bir sekilde artarsa, motor devri referansi takip eder.
Eger hizlanma siiresi ¢cok kisa ayarlanmigsa sirlici, striicl
moment limitlerinin disina gtkmamak igin otomatik olarak hiz-
lanmay!i uzatir.
0,000...1800,000 s | Hizlanma stresi 1. 10=1s
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23.13

Yavaslama siiresi 1

Hizlanma suresi 1'i, hizi 46.01 Hiz élgeklendirme parametresi
tarafindan tanimlanan hiz dederinden sifira diisiirmek igin
gereken siire olarak tanimlar (30.72 Maksimum hiz paramet-
resi degil).

Eger hiz referansi ayarlanmis yavaglama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa, motor devri referansi takip eder.
Referans ayarlanmis yavaslama oranindan daha hizl bir
sekilde degisirse, motor hizi yavaglama oranini takip eder.
Eger yavaglama orani ¢ok kisa ayarlanmigsa, suriict, strlicu
moment limitlerinin digina gcikmamak (ya da giivenli DC bag-
lantisi gerilimini asmamak) igin otomatik olarak yavaslamayi
uzatir. Eger yavaslama suresinin ¢ok kisa olduguna dair bir
stphe varsa, DC yiksek gerilim kontroliiniin agik oldugundan
emin olun (parametre 30.30 Yiiksek gerilim kontrolti).

Not: Yiksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaslama suresi
gerektiginde suricl, fren kiyici ve fren direnci gibi frenleme
ekipmani ile donatilmalidir.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama siiresi 1.

10=1s

23.14

Hizlanma stiresi 2

Hizlanma suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 23.12
Hizlanma siiresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma suresi 2.

10=1s

23.15

Yavaglama siiresi 2

Yavaslama siresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 23.13
Yavaslama sdresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama siiresi 2.

10=1s

23.20

Joglama hiz
zamani

Joglama fonksiyonu igin hizlanma siresini, yani hizin sifirdan
46.01 Hiz dlgeklendirme parametresi ile tanimlanan hiz dege-
rine gikmasi igin gereken siireyi tanimlar.

Bkz. bélum Ayarlar ve teshisler (sayfa 147).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Joglama igin hizlanma siresi.

10=1s

23.21

Joglama yavsl
zamani

Joglama fonksiyonu igin yavaslama suresini, yani hizin 46.01
Hiz bigeklendirme parametresi ile tanimlanan hiz degerinden
sifira dismesi igin gereken siireyi tanimlar.
Bkz. bolim Ayarlar ve teshisler (sayfa 147).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Joglama igin yavaglama siresi.

10=1s

23.23

Acil stop stiresi

Acil stop Off3 etkinlestiriimesi durumunda siriclniin durdu-

rulacagi slreyi tanimlar (yani hizin 46.01 Hiz éigeklendirme

veya 46.02 Frekans élgeklendirme parametresi ile tanimlanan

degerden sifira dismesi igin gereken sure). Acil stop modu

ve etkinlestirme kaynag sirasiyla 271.04 Acil stop modu ve

21.05 Acil stop kaynagi parametreleri ile segilir. Acil stop ayni

zamanda haberlesme araciligiyla da etkinlestirilebilir.

Not:

 Acil stop Off1, 23.11...23.15 parametreleri ile tanimlanan
standart yavaslama rampasini kullanir.

« Ayni parametre degeri ayrica frekans kontrol modunda kul-
lanilir (rampa parametreleri 28.71...28.75).

3,000 s

0,000...1800,000 s

Acil stop Off3 yavaslama slresi.

10=1s
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23.28

Degisken egimi
etkinlestirme

Bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini
kontrol eden degdisken egdim fonksiyonunu etkinlestirir. Bu,
normalde standart iki rampa bulundurulmasi yerine, surekli
degisken bir rampa oraninin olusturulmasina olanak saglar.
Bir harici kontrol sisteminden gelen sinyalin giincelleme ara-
lig1 ve deg@isken egim orani (23.29 Degisken egim orani) esit
ise, hiz referansi (23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi) bir diz gizgidir.

Hiz referansi

A

Hiz referansi

AL

23.02 Hiz ref rampa ¢ikigi

-
Zaman

t = harici kontrol sisteminden gelen glincelleme araligi
A = t sliresi boyunca hiz referansi degisimi

Bu fonksiyon sadece uzaktan kontrol de etkinlestirilir.

Kapall

Kapali

Degigken egim devre digl.

Acik

Degisken edim devrede (lokal kontrol kullanilamaz).

23.29

Degisken egim
orani

23.28 Degisken egimi etkinlestirme parametresi ile degisken
egim etkinlestirildiginde, hiz referansi degisim oranini tanim-
lar.

En iyi sonuglar icin, referans giincelleme araligini bu para-
metreye girin.

50 ms

2...30000 ms

Degisken egim orani.

1=1ms
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23.32  Sekil stiresi 1 Ayar 1 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin 0,000 s
seklini tanimlar.

0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve
yavas rampalar igin uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari kal-
dirma uygulamalari igin idealdir. S-e@risi rampasinin her iki
ucunda simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga

bulunur.
Hizlanma:
Dogrusal rampa:
23.32=0s
Hiz
A

Dogrusal rampa:
23.32=0s

S-egrisi rampasi:
23.32>0s

S-egrisi rampasi:

/ 23.32>0s

[

>
Zaman

Yavaslama:

Hiz
A S-egrisi rampasi:

4 23.32>0s

Dogrusal rampa:

23.32=0s

S-egrisi rampasi:
23.32>0s

Dogrusal rampa:

23.32=0 s\

»

>
Zaman

0,000...1800,000 s | Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki rampa 10=1s
sekli.

23.33  Sekil stiresi 2 Ayar 2 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin 0,000 s
seklini tanimlar. Bkz. parametre 23.32 Sekil siiresi 1.

0,000...1800,000 s | Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki rampa 10=1s
sekli.
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24 Hiz referansi Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol konfigu-
durumu rasyonu; hiz hatasi adimi.
515. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
24.01  Kullanilan hiz Rampali ve dizeltilen hiz referansini gosterir (hiz hatasi -
referansi hesaplamasindan énce). 575. sayfadaki kontrol zinciri sema-
sina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Hiz hatasi hesaplamasi igin kullanilan hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.02  Kullanilan hiz geri | Hiz hatasi hesaplamasi igin kullanilan hiz geri bildirimini gos- | -
bildirimi terir. 515. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Hiz hatasi hesaplamasi igin kullanilan hiz geri bildirimi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.03  Filtrelenen hiz Filtrelenen hiz hatasini gosterir. 5715. sayfadaki kontrol zinciri | -
hatasi semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0... Filtrelenen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.04  Hiz hatasi ters Cevrilen (filtrelenmeyen) hiz hatasini gosterir. 5715. sayfadaki | -
cevrildi kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0... Cevrilen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.11  Hiz diizeltme Bir hiz referansi diizeltmesi, yani rampa ve sinirlama ara- 0,00 rpm
sinda var olan referansa eklenen bir deger tanimlar. Bu, 6érne-
gin bir kagit makinesi béllimleri arasindaki gekme kuvvetini
ayarlamak igin, gerektiginde hizin disurilmesini saglar.
515. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
-10000,00... Hiz referansi diizeltmesi. Bkz. par.
10000,00 rpm 46.01
24.12  Hiz hatasi filtre Hiz hatasi dlslk gecis filtresi zaman sabitini tanimlar. 0ms
stiresi Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa, hiz élglimiinde
olasi parazitler hiz hata filtresi ile filtrelenebilir. Bu filtre ile dal-
galanmalarin dusirdlmesi, hiz kontrol iniin ayarlanmasi ile
ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre siiresi sabiti ile
yliksek hizlanma siresi birbiri ile gelisir. Cok uzun filtre siiresi
kontrolde dengesizlikle sonuglanir.
0...10000 ms Hiz hatasi filtreleme zaman sabiti. 0 = filtreleme devre disl. 1=1ms
25 Hiz kontrolii Hiz kontrol cihazi ayarlari.
515. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
25.01  Moment referans Moment kontroliine aktarilan hiz kontrol ¢ikisini gosterir. 515. | -
hiz kontrolii sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Sinirlanan hiz kontrol ¢ikis momenti. Bkz. par.
%1600,0 46.03




Parametreler 255

No. Ad/Deger

Aciklama

Def/FbEq16

25.02  Hiz oransal kazanci

Kontrolér gikisi
=Kpxe

Hiz kontrol cihazi oransal kazancini (K;) tanimlar. Cok yuk-
sek bir kazang hizda salinim meydana getirebilir. Asagidaki
sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durum-
larda hiz kontrol cihazi ¢ikisini gosterir.

%A Kazang = K = 1

T,= Integral siresi = 0
Tp= Tirev siresi=0

Hata degeri

Kontrol cihazi ¢ikigi

-

Eger kazang 1 olarak ayarlanirsa, hata degerinde %10 degi-
sim (referans - gergek deger) hiz kontrol gikisinin %10 degis-
mesine neden olur, yani ¢ikis degeri giris x kazang seklinde
olur.

5.00

e = Hata degeri

>
Zaman

0,00...250,00

Hiz kontrol cihazi igin oransal kazang.

100 = 1

25.03 Hiz entegrasyon
stiresi

% A

Hiz kontrol cihaz igin integral siireyi tanimlar. Integral sire,
kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabit ve hiz kontrolorii
oransal kazanci 1 iken degisme oranini tanimlar. integral siire
kisaldikca sirekli hata degerinin diizeltiimesi de hizlanir.
integral siire kisaldikga siirekli hata degerinin diizeltimesi de
hizlanir. Bu zaman sabiti, kontrol edilmekte olan gergek
mekanik sistemin zaman sabiti (tepki zamani) ile ayni biyuk-
liik sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde dengesizlik s6z
konusu olur.

Integral siirenin sifir olarak ayarlanmasi kontrol cihazinin |
bolimini devre disi birakir. Bu, oransal kazancin hassas
olarak ayarlanmasinda elveriglidir; 6nce oransal kazanci
ayarlayin, ardindan integral siireyi eski haline donddrin.
Kontrol cihazi gikisinin sinirlanmis olmasi durumunda, sarma
engelleme (entegrator %100'e kadar tamamlar) durdurur.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol cihazi gikigini gdsterir.

Kontrol cihazi ¢ikigi
Kazang =K, =1

Tp= Tirev siiresi = 0

1 >
-

— Zaman
T

T, = Integral siiresi > 0

e = Hata degeri

2,50s

0,00...1000,00 s

I Hiz kontrol cihazi igin integral sire.

10=1s
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25.04  Hiz tiirev siiresi

Ae
K, x Th X —
P D T.

Hiz kontrol cihazinin tlirev suresini tanimlar. Hata degeri
degistiginde tirev alma kontrol cihazi gikisini gtiglendirir.
Turev siresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz
kontrol cihazi ¢ikisi o kadar ¢ok guclendirilir. EGer tiirev siresi
sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi PI kontrol cihazi, yoksa PID
kontrol cihazi olarak galisir. Tiirev, kontroliin bozucu etkilere
daha fazla tepki vermesini saglar. Basit uygulamalar igin nor-
malde tlrev siresi gerekmez ve sifir olarak birakilmasi gere-
kir.

Hiz hatas! turevi, kesintilerin engellenmesi amaciyla dusik
gegis filtresi ile filtrelenmelidir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol cihazi gikisini gosterir.

%A

Kontrol cihazi ¢ikisi

Kpxe

’ Hata degeri

0,000 s

Kpxe e = Hata degeri

»

T Zaman

Kazang = K, = 1

T, = Integral siiresi > 0

Tp= Tirev suresi = 0

5= Ornekleme siiresi = 250 ps

Ae = Iki 6rnek arasi hata degerindeki degisim

0,000...10,000 s

Hiz kontrol cihazi igin tlirev suresi.

1000=1s

25.05  Tirev filtre sdresi

Turev filtre slresi sabitini tanimlar. Bkz. parametre 25.04 Hiz
tiirev stiresi.

8 ms

0...10000 ms

Tdrev filtresi zaman sabiti.

1=1ms
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25.06  Hiz komp tiirev Hizlanma(/yavaslama) kompanzasyonu igin tiirev suresini 0,00 s
stiresi tanimlar. Hizlanma sirasindaki yiksek atalet yukinu kom-

panse etmek igin, hiz kontrol gikisina referansin bir tlrevi
eklenir. Turev alma prensibi 25.04 Hiz tiirev siiresi paramet-
resi altinda agiklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve sirllen
makinenin mekanik siire sabitleri toplaminin %50-%100’0
arasinda bir degere ayarlayin.

Asagidaki sekil ylksek atalete sahip bir ylik, rampa boyunca
hizlandirildiginda meydana gelen hiz tepkilerini gésterir.
Hizlanma kompanzasyonu yok:

A

— = Hiz referansi

Gercek hiz

[

>
Zaman

Hizlanma kompanzasyonu:

A

— Hiz referansi

Gergek hiz
Zaman
0,00...1000,00 s Hizlanma kompanzasyonu tiirev siresi. 10=1s
25.07  Hiz komp filtre Hizlanma (veya yavaslama) kompanzasyonu filtre slresi 8,0 ms
stresi sabitini tanimlar. Bkz. parametreler 25.04 Hiz tiirev siiresi ve
25.06 Hiz komp tirev siiresi.
0,0...1000,0 ms Hizlanma/yavaglama kompanzasyonu filtre siresi. 1=1ms

25.15  Oransal kazang acil | Bir acil stop etkin durumdayken, hiz kontroliin oransal kazan- | 10,00
stop cini tanimlar. Bkz. parametre 25.02 Hiz oransal kazanci.

1.00...250.00 Bir acil stop sirasinda oransal kazang. 100 =1
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25.33

Hiz kontrol cihazi
otomatik ayari

Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonunu etkinlestirir (ya

da etkinlestirecek bir kaynak seger). Bkz. bolim Hiz kontrol

cihazi otomatik ayari (sayfa 122).

Otomatik ayar, 25.02 Hiz oransal kazanci, 25.03 Hiz enteg-

rasyon stiresi ve 25.37 Mekanik zaman sabiti parametrelerini

otomatik olarak ayarlar.

Otomatik ayar rutini gergeklestirmek igin 6n kosullar sunlardir:

* motor tanimlama galistirmasi (ID run) basariyla tamam-
landi

* hiz ve moment limitleri (30 Limitler parametre grubu) ayar-
landi

* hiz geribildirimi filtreleme (parametre grubu 90 Geribildirim
secimi), hiz hatasi filtreleme (24 Hiz referansi durumu) ve
sifir hiz (21 Start/stop modu) ayarlandi,

+ slrici baglatildi ve hiz kontrol modunda galigiyor.

UYARI: Motor ve makine, otomatik ayar rutini sira-
sinda moment ile hiz limitlerine karsi calisacaktir.
~ OTOMATIK AYAR FONKSIYONUNU ETKINLESTIR-
MENIN GUVENLI OLDUGUNDAN EMIN OLUN!
Otomatik ayar rutini, strtici durdurularak iptal edilebilir.
0?1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayarini etkinlestir
Not: Deger otomatik olarak 0’a geri ddSnmez

Kapall

Kapali

0

Acik

1

25.34

Hiz kontrol cihazi
otomatik ayar modu

Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu icin bir kontrol 6n
ayari tanimlar. Ayar, moment referansinin bir hiz referansi
adimina yanit verme seklini etkiler.

Sarsintisiz

Yavas ama guivenilir yanit.

Normal

Orta ayar.

Dinamik

Hizli yanit. Bazi uygulamalar igin cok yliksek kazang degeri
Uretebilir.

25.37

Mekanik zaman
sabiti

Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu tarafindan belirle-
nen sekilde, sirliciiniin ve makinenin mekanik zaman sabiti.
Deger manuel olarak ayarlanabilir.

0.00

0,00...1000,00 s

Mekanik zaman sabiti

100=1s

25.38

Otomatik ayar
moment adimi

Otomatik ayar fonksiyonu tarafindan kullanilan eklenmis bir
moment degerini tanimlar.

Bu deger motor nominal momentine &lgeklendirilir.
Otomatik ayar fonksiyonu tarafindan kullanilan momentin
moment limitleri (30 Limitler parametre grubu) ve nominal
motor momenti ile sinirlanabileceg@ini unutmayin.

10.00

%0,00...%100,0

Otomatik ayar moment adimi.

100 = %1

25.39

Otomatik ayar hiz
adimi

Otomatik ayar rutini i¢in baslangi¢ hizina eklenen bir hiz
degerini tanimlar. Baslangi¢ hizi (otomatik ayar etkinlestirildi-
ginde kullanilan hiz) arti bu parametrenin degeri, otomatik
ayar rutininin kullandigi hesaplanan maksimum hizdir. Maksi-
mum hiz, hiz limitleriyle

(30 Limitler parametre grubunda) ve nominal motor hiziyla da
sinirlandirilabilir.

Deger motor nominal hizina 6lgeklendirilir.

Not: Motor her bir hizlanma agamasinin sonunda hesaplanan
maksimum hizi bir miktar asar.

10.00

%0,00...%100,0

Otomatik ayar hiz adimi.

100 = %1
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25.40  Otomatik ayar Otomatik ayar rutininde ne kadar hizlanma/yavaslama don- 10
tekrar siireleri gusu gerceklestirilecegini belirler. Deg@eri arttirmak otomatik
ayar fonksiyonunun hassasiyetini gelistirir ve daha kiguk
moment veya hiz adim degerlerinin kullaniimasini saglar.
1...10 1=1
25.53  Moment oransal Hiz kontroliin oransal (P) kisminin gikisini gosterir. 515. say- | -
referansi fadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hiz kontroliin P kismi gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.54  Moment integral Hiz kontroliin integral (1) kisminin gikisini gosterir. 515. sayfa- | -
referansi daki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hiz kontrol | kismi ¢ikis. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.55  Moment tiirev Hiz kontrol tirev (D) kisminin ¢ikisini gosterir. 5715. sayfadaki | -
referansi kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hiz kontrol D kismi gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.56  Moment hiz Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun gikisini gosterir. -
kompanzasyonu 515. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
26 Moment referans zinciri | Moment referansi zincirinin ayarlar.
517 ve 518 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
26.01  TC moment Moment kontrol cihazina verilen nihai moment referansini -
referansi yuizde olarak gosterir. Ardindan bu referans gii¢, moment, yiik
gibi cesitli nihai limitleyiciler olarak kullanihr.
517 ve 518 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Motor nominal momenti ylizdesi olarak moment kontroli i¢in | Bkz. par.
%1600,0 moment referansi (99.12). 46.03
26.02  Kullanilan moment | Frekans, gerilim ve moment sinirlamasi sonrasinda moment | -
referansi kontrol cihazina verilen nihai moment referansini (motor
nominal momentinin yliizdesi olarak) gosterir.
519. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Motor nominal momenti ylizdesi olarak moment kontrolii igin | Bkz. par.
%1600,0 moment referansi (99.12). 46.03
26.08  Minimum moment | Minimum moment referansini tanimlar. Moment rampasi %-300.0
ref kontrol cihazina aktariimadan 6nce moment referansinin
lokal sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment limitleme
icin, 30.19 Minimum moment 1 parametresine bakin.
%-1000,0...%0,0 Motor nominal momenti ylzdesi olarak minimum moment Bkz. par.
referansi (99.12). 46.03
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26.09  Maksimum moment | Maksimum moment referansini tanimlar. Moment rampasi %300,0
ref kontrol cihazina aktarilmadan énce moment referansinin
lokal sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment limitleme
icin, 30.20 Maksimum moment 1 parametresine bakin.
%0,0...%1000,0 Motor nominal momenti ylizdesi olarak maksimum moment | Bkz. par.
referansi (99.12). 46.03
26.11  Moment ref1 secimi | Moment referansi kaynagi 1'i secer. Sifir

Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 26.12 Moment ref2 segimi
tarafindan tanimlanabilir. 26.74 Moment ref1/2 segimi tarafin-
dan segilen dijital bir kaynak iki kaynak arasinda gegis yap-
mada kullanilabilir veya referans olusturmak igin iki sinyale
matematiksel bir fonksiyon uygulanir (26.13 Moment ref1
fonksiyonu).

26.13
26.11 Ref1
o ] -
Al — —|Toplamal—o
FB —] \ —(26.70 Cikartmal—o
Dig.e“r _ :; Carrfma o 26.14
MIN |—o 0
T T~
26.12 1
0 —I
A (N K@D
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 5
Rezerve 6...7
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 180). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 180). 9
Rezerve 10...14
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansiyo- 15
potansiyometresi metresinin ¢ikisi).
PID 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikisi).

Frekans girigi 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (D15 frekans girisi olarak kul- | 17

lanildiginda).
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Kontrol paneli (ref | Kontrollin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan kay- | 18
saklandi) dedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.

sayfa 180) referans olarak kullanilir.

Referans

A | ® EXT1 referansi

X- X- =% - ﬂ(—x—x- X EXT2 referansi
=— Etkin referans

—o—o—¢-0-o + Pasif referans

‘ >t
EXT1-> EXT2

Kontrol paneli (ref | Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel refe- | 19

kopyalandi) ransi, bkz.sayfa 180), kontrol konumu degistiginde iki konu-
mun referanslari ayni tiirdense (6r. frekans/hiz’ moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni refe-
rans olarak kullanilr.

Referans
@® EXT1 referansi
X EXT2 referansi
=— Etkin referans
‘e - 9. - Pasif referans
\ >t
EXT1-> EXT2

Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

26.12  Moment ref2 se¢imi | Moment referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir

Segimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz.
26.11 Moment ref1 segimi parametresi.

26.13  Moment ref1 26.11 Moment ref1 segimi ve 26.12 Moment ref2 seg¢imi para- | Ref1

fonksiyonu metreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir matema-
tiksel fonksiyon secer. 26.11 Moment ref1 segimi
parametresindeki semaya bakin.

Ref1 26.11 Moment ref1 secimi ile segilen sinyal moment referansi | 0
1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, moment referansi 1 olarak 1
kullanihr.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([26.71 Moment ref1 segimi] - 2
[26.12 Moment ref2 se¢imi]) moment referansi 1 olarak kulla-
nilir.

Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, moment referansi 1 olarak 3
kullanihr.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiigiik olani, moment referansi 1 ola- | 4
rak kullanilir.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin blyik olani, moment referansi 1 ola- | 5
rak kullanihir.

26.14  Moment ref1/2 Moment referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi yapilandirir. Moment
segimi 26.11 Moment ref1 segimi parametresindeki semaya bakin. referansi 1

0 = Moment referansi 1
1 = Moment referansi 2

Moment referansi 1 | 0. 0

Moment referansi 2 | 1. 1

Ext1/Ext2 se¢imini | EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, moment refe- | 2

izler ransi 1 kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin oldu-
gunda, moment referansi 2 kullanilir.

Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi.
DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
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DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

26.17  Moment ref filtre Moment referansi igin bir disiik gegcigli filtre siresi sabiti 0,000 s
stiresi tanimlar.
0,000...30,000 s Moment referansi igin filtre siresi sabiti. 1000=1s

26.18  Moment rampa Moment referansi rampa ¢ikis suresini, yani referansin sifir- | 0,000 s
cikig stiresi dan nominal motor momentine ¢ikmasi igin gegen sureyi

tanimlar.
0,000...60,000 s Moment referansi rampa ¢ikis suresi. 100=1s

26.19  Moment rampa inis | Moment referansi rampa inis sliresini, yani referansin nomi- | 0,000 s

sdresi nal motor momentinden sifira digmesi icin gecen slreyi
tanimlar.
0,000...60,000 s Moment referansi rampa inis suresi. 100=1s

26.20  Momenti tersine Momenti tersine gevirme iglevinin kaynagini seger. Her zaman
cevirme kapall
Her zaman kapali Momenti tersine ¢evirme iglevi devre disi. 0
Her zaman agik Momenti tersine gevirme islevi etkinlestirildi. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 8
fonksiyon 1 sayfa 296).

Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 9
fonksiyon 2 sayfa 296).

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 10
fonksiyon 3 sayfa 296).

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 1
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 12
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 13
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

26.21  Moment se¢ 26.74 Moment ref rampa cikisi igin kaynagi seger. Moment ref
moment girigi mom kont
Secilmedi Yok. 0
Moment ref mom Moment zincirinden moment referansi. 1
kont
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

26.22  Moment se¢ hiz 25.01 Moment referans hiz kontrolii igin kaynagi seger. Moment ref
girisi hiz kont
Secilmedi Yok. 0
Moment ref hiz kont | Hiz zincirinden moment referansi. 1
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Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
26.70  Gergek moment Moment referansi kaynagi 1'in degerini (26.17 Moment ref1 | -
referansi 1 secimi ile segilir) gdsterir. Kontrol zinciri semasi igin bkz.
sayfa 517.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Moment referansi kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.71  Gergek moment Moment referansi kaynagi 2'nin deg@erini (26.12 Moment ref2 | -
referansi 2 segimi parametresi ile segilir) gosterir. 517. sayfadaki kontrol
zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Moment referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.72  Gergek moment Fonksiyon 26.13 Moment ref1 fonksiyonu parametresi (mev- | -
referansi 3 cut ise) ile uygulandiktan sonra ve segim (26.714 Moment
ref1/2 segimi) sonrasinda moment referansini gosterir. 577.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Secim sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.73  Gergek moment Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra moment referan- -
referansi 4 sini gosterir. 517. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra moment referansi. | Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.74  Moment reframpa | Sinirlama ve rampa sonrasinda moment referansini gésterir. | -
cIKIS! 517. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Sinirlama ve rampa sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.75  Gergek moment Kontrol modu se¢imi sonrasinda moment referansini gosterir. | -
referansi 5 518. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0... Kontrol modu segimi sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.81  Akis kontrol Kontrol cihazi kazang payi. Bkz. bélim Kontrol (sayfa 147). 5.0
kazanci
0,0...10000,0 Kontrol cihazi kazanci. 1=1
26.82  Akig kontrol Kontrol cihazi entegrasyon siresi pay!. 2.0
entegrasyon stiresi
0,0...10,0 Kontrol cihazi entegrasyon siiresi. 1=1s
28 Frekans referans Frekans referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 510 ve 511 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
28.01  Frekans ref rampa | Rampa 6ncesinde kullanilan frekans referansini gosterir. 570. | -
girisi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00... Rampa 6ncesinde frekans referansi. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
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28.02  Frekans ref rampa | Nihai frekans referansini gosterir (se¢im, sinirlama ve rampa | -
clkisi sonrasinda). 570. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00... Nihai frekans referansi. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.11  Ext1 frekans ref1 EXT1 frekans referansi kaynagi 1'yi seger. Al1 6lgeklen-
iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.12 Ext1 frekans ref2 dirilmig

tarafindan tanimlanabilir. iki sinyale uygulanan bir matematik-
sel fonksiyon (28.13 Ext1 frekans fonksiyonu) bir EXT1 refe-
ransi olusturur (asagidaki sekilde A).

19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi tarafindan segilen bir diji-
tal kaynak EXT1 referansiyla ona karsilik gelen 28.15 Ext2
frekans ref1, 28.16 Ext2 frekans ref2 ve 28.17 Ext2 frekans
fonksiyonu parametreleriyle tanimlanan EXT2 referansi ara-
sinda gecis yapmak icin kullanilabilir (asagidaki sekilde B).

28.11
0| 28.13
Al — Ref1
FB — N |—
...... [ |Toplamal
Diger ] _Qlkar\ma_o
Hemmaho @
26.12 L MN o XTI
o0 | 1] mAks |——o
Al —
FB — N [—
oier
v | 0
>~
28.15 e
0 — 28.17
Al — Ref1
FB — N |—
Dger [ |Toplama| EXT2
d ] Cikartmal—o
Carpma—q —
28.16 MN —o
0 | MAKS |——©0
Al —
FB — N[
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 5
Rezerve 6...7
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EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 180). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 180). 9
Rezerve 10...14
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansiyo- 15
potansiyometresi metresinin ¢ikisi).

PID 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikisi).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (D15 frekans girisi olarak kul- | 17
lanildiginda).
Kontrol paneli (ref Kontroliin dénecegdi konum igin kontrol sistemi tarafindan kay- | 18
saklandr) dedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 180) referans olarak kullanilr.
Referans
“ | ® EXT1 referansi
X- X- =% - W x EXT2 referansi
— Etkin referans
—o—o—9¢-o--o - Pasif referans
T -t
EXT1-> EXT2
Kontrol paneli (ref Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel refe- | 19
kopyalandr) ransi, bkz.sayfa 180), kontrol konumu degistiginde iki konu-
mun referanslari ayni tirdense (6r. frekans/hiz’moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni refe-
rans olarak kullanilir.
Referans
@ EXT1 referansi
x EXT2 referansi
— Etkin referans
. - Pasif referans
T -t
EXT1 -> EXT2
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
28.12  Ext1 frekans ref2 EXT1 frekans referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secimler ile referans kaynagdi segiminin semasi igin, bkz.
28.11 Ext1 frekans ref1 parametresi.

28.13  Ext1 frekans 28.11 Ext1 frekans ref1 ve 28.12 Ext1 frekans ref2 parametre- | Ref1

fonksiyonu leri ile segilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel
fonksiyon seger. 28.11 Ext1 frekans ref1 parametresindeki
semaya bakin.

Ref1 28.11 Ext1 frekans ref1 ile segilen sinyal frekans referansi 1 | 0
olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Topla (ref1 + ref2) | Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak 1
kullanilir.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.11 Ext1 frekans ref1] - 2
[28.12 Ext1 frekans ref2]) frekans referansi 1 olarak kullanilr.

Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 olarak 3
kullanilir.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiigik olani, frekans referansi 1 ola- | 4
rak kullanilir.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin blyk olani, frekans referansi 1 ola- |5

rak kullanilir.
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28.15  Ext2 frekans ref1 EXT2 frekans referansi kaynagi 1'yi seger. Sifir
Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.16 Ext2 frekans ref2
tarafindan tanimlanabilir. Iki sinyale uygulanan bir matematik-
sel fonksiyon (28.17 Ext2 frekans fonksiyonu) bir EXT2 refe-
ransi olusturur. 28.11 Ext1 frekans ref1 parametresindeki
semaya bakin.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 5
Rezerve 6...7
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 180). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 180). 9
Rezerve 10...14
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansiyo- 15
potansiyometresi metresinin gikisi).
PID 40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikist).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (D15 frekans girisi olarak kul- | 17
lanildiginda).
Kontrol paneli (ref | Kontroliin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan kay- | 18
saklandr) dedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 180) referans olarak kullanilir.
Referans
A | ® EXT1 referansi
X- X- =% - ﬂ(—x—x- X EXT2 referansi
=— Etkin referans
P—o—o—9-0-- - Pasif referans
T >t
EXT1 -> EXT2
Kontrol paneli (ref | Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel refe- | 19
kopyalandi) ransi, bkz.sayfa 180), kontrol konumu degistiginde iki konu-
mun referanslari ayni tiirdense (6r. frekans/hiz’moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni refe-
rans olarak kullanihr.
Referans
@ EXT1 referansi
% EXT2 referansi
=— Etkin referans
. - Pasif referans
- >t
EXT1-> EXT2
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
28.16  Ext2 frekans ref2 EXT2 frekans referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir

Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz.
28.15 Ext2 frekans ref1 parametresi.
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28.17  Ext2 frekans 28.15 Ext2 frekans ref1 ve 28.16 Ext2 frekans ref2 paramet- | Ref1
fonksiyonu releri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir matematik-
sel fonksiyon seger. 28.15 Ext2 frekans ref1 parametresindeki
semaya bakin.
Ref1 28.15 Ext2 frekans ref1 ile segilen sinyal frekans referansi 1 | 0
olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak 1

kullanihr.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.15 Ext2 frekans ref1] - 2

[28.16 Ext2 frekans ref2]) frekans referansi 1 olarak kullanilir.

Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 olarak 3

kullanihr.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiiglik olani, frekans referansi 1 ola- | 4

rak kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin blyuk olani, frekans referansi 1 ola- |5
rak kullanilir.
28.21  Sabit frekans Sabit frekanslarin nasil segildigini ve sabit bir frekans uygula- | 0b0001
fonksiyonu nirken dénus yoni sinyalinin degerlendirilip degerlendiriime-
digini belirler.

Bit Adi Bilgi

0 Sabit frek modu(1 = Birlesik: 28.22, 28.23 ve 28.24 parametreleri ile tanimlanan l¢
kaynak kullanilarak 7 sabit frekans segilebilir.

0 = Ayrik: Sabit frekans 1, 2 ve 3, sirasiyla 28.22, 28.23 ve 28.24
parametreleri ile tanimlanan kaynaklar ile ayri ayri etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kigiik degere sahip sabit frekans
onceliklidir.

1 Yon izni 1 = Start yonu: Sabit bir hiz igin ¢calisma yonuni belirlerken, sabit hiz
ayarinin (parametreler 22.26...22.32) isareti yon sinyaliyle ¢arpilir (ileri:
+1, geri: -1). Bu, strticiniin 14 (7 ileri, 7 geri) sabit hiza sahip olmasina
izin verir (22.26...22.32 parametrelerindeki tim degerler pozitifse).

UYARI: Y6n sinyali geri ise ve etkin sabit hiz negatifse, surtict
A ileri yonde caligir.
0 = parametre baglh: Sabit hiz igin calisma yoni sabit hiz ayarinin
isaretiyle belirlenir (parametreler 22.26...22.32).

2...15 |Rezerve

0000b...0011b

Sabit frekans yapilandirma word'l. 1=1
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28.22  Sabit frekans 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi O biti O (Ayrik) DI3
secimi 1 iken, sabit frekans 1'yi etkinlestiren bir kaynak secer.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.23 Sabit frekans segimi 2 ve 28.24
Sabit frekans segimi 3 parametreleri, durumlari etkin sabit fre-
kans olan Ug¢ kaynagi su sekilde seger:
Kaynak 28.22 | Kaynak 28.23 | Kaynak 28.24
par. ile par. ile par. ile Sabit frekans etkin
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanir.
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit frekans 1
0 1 0 Sabit frekans 2
1 1 0 Sabit frekans 3
0 0 1 Sabit frekans 4
1 0 1 Sabit frekans 5
0 1 1 Sabit frekans 6
1 1 1 Sabit frekans 7
Her zaman kapali Her zaman kapali. 0
Her zaman agik Her zaman agik. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
28.23  Sabit frekans 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi O biti O (Ayrik) Dl4
segimi 2 iken, sabit frekans 2'yi etkinlestiren bir kaynak seger.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans se¢imi 1 ve 28.24
Sabit frekans segimi 3 parametreleri, sabit frekanslari etkin-
lestirmek i¢in kullanilan t¢ kaynag@i su sekilde seger: 28.22
Sabit frekans segimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans segimi 1.
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28.24  Sabit frekans 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) Her zaman
se¢cimi 3 iken, sabit frekans 3'yi etkinlestiren bir kaynak seger. kapall
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans segimi 1 ve 28.23
Sabit frekans segimi 2 parametreleri, sabit frekanslari etkin-
lestirmek igin kullanilan tg kaynagi su sekilde seger: 28.22
Sabit frekans segimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans segimi 1.
28.26  Sabit frekans 1 Sabit frekans 1'i tanimlar (sabit frekans 1 segcildiginde moto- | 5,00 Hz
run dénecegi frekans).
-500,00... Sabit frekans 1. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.27  Sabit frekans 2 Sabit frekans 2'yi tanimlar. 10,00 Hz
-500,00... Sabit frekans 2. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.28  Sabit frekans 3 Sabit frekans 3'G tanimlar. 15,00 Hz
-500,00... Sabit frekans 3. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.29  Sabit frekans 4 Sabit frekans 4'lG tanimlar. 20,00 Hz
-500,00... Sabit frekans 4. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.30  Sabit frekans 5 Sabit frekans 5'i tanimlar. 25,00 Hz
-500,00... Sabit frekans 5. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.31  Sabit frekans 6 Sabit frekans 6'y1 tanimlar. 40,00 Hz
-500,00... Sabit frekans 6. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.32  Sabit frekans 7 Sabit frekans 7'yi tamimlar. 50,00 Hz
-500,00... Sabit frekans 7. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.41  Gilvenli frekans ref | Asagdidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 Hz
guvenli frekans referans degeri tanimlar:
« 12.03 Al denetim fonksiyonu
 49.05 lletisim kaybi eylemi
« 50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu.
-500,00... Guvenli frekans referansi. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.42  Joglama 1 frekans | Skaler motor kontrol modunda joglama fonksiyonu 1 igin fre- | 0,00 Hz
ref kans referansini tanimlar.
-500,00... Joglama 1 frekansi referansi Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.43  Joglama 2 frekans | Skaler motor kontrol modunda joglama fonksiyonu 2 igin fre- | 0,00 Hz
ref kans referansini tanimlar.
-500,00... Joglama 2 frekansi referansi Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
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28.51  Kritik frekans Kritik frekanslar fonksiyonunu etkinlestirir/devre digi birakir. 0000b
fonksiyonu Ayrica belirtilen araliklarin her iki déniis yéninde etkili olup
olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bolim Kritik hizlar/frekanslar, (sayfa 121).
Bit Adi Bilgi
0 Kritik frek 1 = Devrede: Kritik frekanslar devrede.
0 = Devre digl: Kritik frekanslar devre digl.
1 isaret modu 1 = Parametreye bagli: 28.52...28.57 parametrelerinin isaretleri dikkate
alinir.
0 = Mutlak: 28.52...28.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki dénls yonu icin etkilidir.
0000b...0011b Kritik frekans konfiglirasyon word'a. 1=1
28.52  Kritik frekans 1 Kritik frekans 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
disuk Not: Bu deger, 28.53 Kritik frekans 1 yiiksek degerinden
kiigik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00... Kritik frekans 1 igin alt limit. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.53  Kritik frekans 1 Kritik frekans 1 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
yiiksek Not: Bu deger, 28.52 Kritik frekans 1 diigiik degerinden
buylk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00... Kritik frekans 1 igin Ust limit. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.54  Kritik frekans 2 Kritik frekans 2 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
disiik Not: Bu deger, 28.55 Kritik frekans 2 yiiksek degerinden
kiiguk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00... Kritik frekans 2 igin alt limit. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.55  Kritik frekans 2 Kritik frekans 2 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
yiiksek Not: Bu deger, 28.54 Kritik frekans 2 diistik degerinden
buyik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00... Kritik frekans 2 igin Ust limit. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.56  Kritik frekans 3 Kritik frekans 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
diistik Not: Bu deger, 28.57 Kritik frekans 3 yiiksek degerinden
kiglk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00... Kritik frekans 3 igin alt limit. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.57  Kritik frekans 3 Kritik frekans 3 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
yiiksek Not: Bu deger, 28.56 Kiritik frekans 3 diisiik degerinden
buyik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00... Kritik frekans 3 igin ust limit. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
28.71  Frek ramp grubu 28.72...28.75 parametreleri ile tanimlanan iki hiz- DI5
segimi lanmal/yavaglama slreleri arasinda gegis yapan bir kaynak
seger.
0 = Hizlanma siiresi 1 ve yavaglama sliresi 1 gegerlidir.
1 = Hizlanma suresi 2 ve yavaglama siresi 2 gecerlidir.
Hiz./Yav. siresi 1 0. 0
Hiz./Yav. siiresi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
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DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
FBAA Sadece Seffaf16 ve Seffaf32 profiller igin. DCU kontrol word't | 18
10 bit dahili haberlesme adaptori araciliiyla alindi.
Rezerve 19
EFB DCU CW 10 Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'l bit 10 dahili 20
bit haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
28.72  Frek hizlanma Hizlanma siresi 1'i, frekansi sifirdan 46.02 Frekans 20,000 s
sdresi 1 élgeklendirme parametresi ile tanimlanan frekansa gikarmak
icin gereken sire olarak tanimlar. Bu frekansa ulasildiktan
sonra, hizlanma 30.14 Maksimum frekans parametresiyle
tanimlanan degerde ayni oranda devam eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir
sekilde artarsa, motor hizlanma oranini takip eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir
sekilde artarsa, motor frekansi referansi takip eder.
Eger hizlanma siresi ¢ok kisa ayarlanmigsa stirlicti, striict
moment limitlerinin digina ¢gikmamak igin otomatik olarak hiz-
lanmay! uzatir.
0,000...1800,000 s | Hizlanma stresi 1. 10=1s
28.73  Frek yavaglama Hizlanma siiresi 1'i, frekansi 46.02 Frekans 6lgeklendirme 20,000 s
stiresi 1 parametresi tarafindan tanimlanan frekans degerinden sifira
disurmek igin gereken sire olarak tanimlar (30.74
Maksimum frekans parametresi degil).
Eger yavaslama suresinin ¢ok kisa olduguna dair bir siiphe
varsa, DC yiiksek gerilim kontroltinin (parametre 30.30
Yiiksek gerilim kontrolii) agik oldugundan emin olun.
Not: Yiksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaslama suresi
gerektiginde suricd, fren kiyici ve fren direnci gibi frenleme
ekipmani ile donatiimalidir.
0,000...1800,000 s | Yavaslama stresi 1. 10=1s
28.74  Frek hizlanma Hizlanma suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.72 Frek 60,000 s
siresi 2 hizlanma sdiresi 1.
0,000...1800,000 s | Hizlanma siiresi 2. 10=1s
28.75  Frek yavaglama Yavaslama siresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.73 Frek 60,000 s
stiresi 2 yavaslama sliresi 1.
0,000...1800,000 s | Yavaslama stresi 2. 10=1s
28.76  Frek rampa girisi Frekans referansini sifira zorlayan bir kaynak seger. Pasif
sifir kaynak 0 = Frekans referansini sifira zorlar
1 = Normal ¢alisma
Aktif 0. 0
Pasif 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
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DI5

DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4).

6

DI6

DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5).

7

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).

28.82

Sekil stiresi 1

Ayar 1 ile kullanilan hizlanma ve yavaglama rampalarinin
seklini tanimlar.

0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve
yavas rampalar i¢in uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari kal-
dirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisi rampasinin her iki
ucunda simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga
bulunur.

Hizlanma:

Dogrusal rampa:

28.82=0s
Hiz

A

Dogrusal rampa:
28.82=0s

S-egrisi rampasi:
28.82>0s

S-egrisi rampasi:

/ 28.82>0's

>
Zaman

Yavaslama:

Hiz
A S-egrisi rampasi:

«— 2882>0s

Dogrusal rampa:

28.82=0s

S-egrisi rampasi:
28.82>0s

-

-
Zaman

Dogrusal rampa:

28.82=0 s\

0,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma ve yavasglamanin baslangici ile sonundaki rampa
sekli.

10=1s

28.83

Sekil stiresi 2

Ayar 2 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin
seklini tanimlar. Bkz. parametre 28.82 Sekil stiresi 1.

0.000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma ve yavasglamanin baslangici ile sonundaki rampa
sekli.

10=1s
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28.92  Gergek frekans ref | Fonksiyon 28.13 Ext1 frekans fonksiyonu parametresi (mev- | -
3 cut ise) ile uygulandiktan sonra ve secim (719.11 Ext1/Ext2

secimi) sonrasinda frekans referansini gosterir. 570. sayfa-
daki kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.

-500,00... Segim sonrasinda frekans referansi. Bkz. par.

500,00 Hz 46.02
28.96  Gergek frekans ref | Sabit frekanslarin, kontrol paneli referansinin vb. uygulanma- | -

7 sindan sonra frekans referansini gosterir. Bkz. 570. sayfadaki

kontrol zinciri semasi.
Bu parametre salt okunurdur.

-500,00... Frekans referansi 7. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02

28.97  Frekans ref sinirsiz | Kritik frekanslarin uygulanmasindan sonra, ancak rampa ve | -
sinirlama éncesinde frekans referansini gosterir. 571. sayfa-
daki kontrol zinciri semasina bakin.

Bu parametre salt okunurdur.

-500,00... Rampa ve sinirlama 6ncesinde frekans referansi. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
30 Limitler Siiriici galisma limitleri.
30.01  Limit word'li 1 Limit word't 1'i gosterir. -

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Moment limit 1 = Surlici moment motor kontrolli (diistik gerilim kontroli, akim
kontroli, yiik agisi kontrolii veya gekme kontrolii) veya parametreler
ile tanimlanan moment limit parametreleri ile sinirlaniyor.

1.2 Rezerve

3 Moment ref maks |1 = Moment referansi rampa girisi 26.09 Maksimum moment ref
parametresi ile, 30.20 Maksimum moment 1 kaynagiyla 30.26 Gli¢
motor limiti veya 30.27 Gii¢ dretme limiti sinirlaniyor. Bkz. 579.
sayfadaki sema.

4 Moment ref min |1 = Moment referansi rampa girisi 26.08 Minimum moment
refparametresi ile, 30.19 Minimum moment 1 kaynagiyla 30.26 Gli¢
motor limiti veya 30.27 Giig liretme limiti sinirlaniyor. Bkz. 579.
sayfadaki sema.

5 Moment limiti 1 = Moment referansi maksimum hiz limiti (30.12 Maksimum hiz)
maks hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor

6 Moment limiti min [1 = Moment referansi minimum hiz limiti (30.77 Minimum hiz)
hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor

7 Maks hiz ref limiti |1 = Hiz referansi 30.712 Maksimum hiz parametresi ile sinirlaniyor

8 Min hiz ref limiti |1 = Hiz referansi 30.11 Minimum hiz parametresi ile sinirlaniyor

9 Maks frek ref 1 = Frekans referansi 30.74 Maksimum frekans parametresi ile
limiti sinirlaniyor

10 Min frek ref limiti (1 = Frekans referansi 30.13 Minimum frekans parametresi ile

sinirlaniyor

11...15 [Rezerve

0000h...FFFFh Limit word'd 1 1=1
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30.02

Moment limiti

Moment kontrol cihazi sinirlamasi durum word'lni gésterir.

durumu Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Disuk gerilim *1 = Ara DC devresi diigiik gerilimi
1 Yiksek gerilim  |*1 = Ara DC devresi yiksek gerilimi
2 Minimum *1 = Moment 30.79 Minimum moment 1, 30.26 Gii¢ motor limiti veya
moment 30.27 Gig tiretme limiti parametresi ile sinirlaniyor
3 Maksimum *1 = Moment 30.20 Maksimum moment 1, 30.26 Gii¢ motor limiti veya
moment 30.27 Gig tiretme limiti parametresi ile sinirlaniyor
4 Dahili akim 1 = Bir gevirici akimi limiti (bit 8...11 ile belirtilir) etkin
5 Yk agisi (Sadece sabit miknatisli motorlarda ve reliiktans motorlarda)
1 = YUk acisi limiti etkin, yani motor daha fazla moment lretemiyor.
6 Motor gekme (Sadece asenkron motorlarda)
Motor gekme limiti etkin, yani motor artik moment iretemiyor
7 Rezerve
8 Termik 1 = Girig akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor
9 Maks akim *1 = Maksimum ¢ikis akimi (/\yax) sinirlaniyor
10 Kullanici akimi [*1 = Cikis akimi 30.17 Maksimum akim parametresi ile sinirlaniyor
11 IGBT termik *1 = Cikis akimi, hesaplanan bir termik akim degeri ile sinirlaniyor
12 IGBT asiri *1 = Cikis akimi tahmin edilen IGBT sicakligi nedeniyle sinirlaniyor
sicakhgi
13 IGBT asiri yikiu |*1 = Cikis akimi IGBT kutu baglantisi asiri sicakligi nedeniyle
sinirlaniyor
14...15 |Rezerve

*Sadece 0...3 bitlerinden biri ve 9...11 bitlerinden biri ayni anda acik olabilir. Tipik olarak bit, ilk
asllan limiti gésterir.

0000h...FFFFh

Moment sinirlamasi durum word'G. 1=1




Parametreler 275

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq16

30.11 Minimum hiz 30.12 Maksimum hiz ile izin verilen hiz arah@ini tanimlar. Bkz. | -1500,00 rpm

asagidaki sekil.

Pozitif veya sifir minimum hiz degeri, biri pozitif ve biri negatif

iki aralik tanimlar.

Negatif minimum hiz degeri bir aralik tanimlar.
UYARI! 30.11 Minimum hiz mutlak degeri 30.712
Maksimum hiz mutlak degerinden buyuik olmamalidir.
UYARI! Sadece hiz kontrol modunda. Frekans kontrol
modunda, frekans limitlerini (30.73 ve 30.74) kullanin.

Hiz Hiz 20.21 degeri = Talep
A 30.11 degeri < 0 A 30.11 degeri >= 0
30.12
30.12 . ] N 1zin verilen hiz araligi
izin verilen hiz araligi 30.11
0 > o
aman _(3011) l . I h I _ aman
zin verilen hiz araligi
30.11 -(30.12) g
Hiz 20.21 degeri = lleri
A 30.11 degeri >= 0
30.12 -
1zin verilen hiz arahgi
30.11
e —
(30.11) aman
-(30.12)
-30000,00... izin verilen minimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
30.12  Maksimum hiz 30.11 Minimum hiz ile izin verilen hiz araligini tanimlar. Bkz. | 1500,00 rpm

parametre 30.711 Minimum hiz.
Not: Bu parametre hiz hizlanma ve yavaslama rampa sirele-
rini etkilemez. Bkz. parametre 46.01 Hiz digeklendirme.

-30000,00... Maksimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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30.13  Minimum frekans 30.14 Maksimum frekans ile izin verilen frekans araligini -50,00 Hz
tanimlar. Bkz. sekil.
Pozitif (veya sifir) minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.
Negatif minimum frekans degeri bir aralik tanimlar.
UYARI! 30.13 Minimum frekans mutlak degeri 30.14
Maksimum frekans mutlak degerinden biylk olmama-
lidir.
2 UYARI! Sadece frekans kontrol modunda..
Frek: Frek:
rerans T ans 20.21 degeri = Talep
A 30.13 degeri < 0 A 30.13 degeri >= 0
30.14
30.14 . i Izin verilen frekans araligi
1zin verilen frekans araligi 30.13
0 > o>
Zaman -(30.13) = —— - Zaman
zin verilen frekans araligi
30.13 +(30.14) 2
Frek: .
rerans 20.21 degeri = fleri
A 30.13 degeri >= 0
30.14
1zin verilen frekans araligi
30.13
o —
+(30.13) aman
-(30.14)
-500,00... Minimum frekans. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
30.14  Maksimum frekans | 30.13 Minimum frekans ile izin verilen frekans araligini tanim- | 50,00 Hz
lar. Bkz. 30.13 Minimum frekans parametresi.
Not: Bu parametre frekans hizlanma ve yavaslama rampa
sirelerini etkilemez. Bkz. parametre 46.02 Frekans 6lgeklen-
dirme.
-500,00... Maksimum frekans. Bkz. par.
500,00 Hz 46.02
30.17  Maksimum akim izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. Bu siiriicii 2,92A

tipine baghdir; degere gore otomatik olarak belirlenir.
Sistem varsayilan degeri anma akimin %90’ina ayarlar ve
boylece gerektiginde parametre degerini %10 arttirabilirsiniz.

0,00...3,24 A

Maksimum motor akimi. 1=1A
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30.18  Mom lim sgm Onceden tanimlanan iki farkli minimum moment limiti ayarlari | Moment limiti
arasinda gegis yapan bir kaynak seger. ayari 1

0 = 30.19 tarafindan tanimlanan minimum moment limiti ve
30.20 tarafindan tanimlanan maksimum moment limiti etkin.
1 = 30.21 tarafindan segilen minimum moment limiti ve 30.22
tarafindan segilen maksimum moment limiti etkin.

Kullanici iki moment limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris gibi
bir ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis yapabilir.
Ik limit grubu 30.79 ve 30.20 parametreleriyle tanimlanr.
Ikinci sette, segcilebilir bir analog kaynak (bir analog giris gibi)
kullanimina olanak saglayan hem minimum (30.27) hem de
maksimum (30.22) limitler igin segici parametreler bulunur.

30.21
0 —_
A1 — 30.18
Al2 — \ 1
PID — - »
— Kullanici tanimli

30.23 —| i)

Diger — minimum moment
limiti

30.19

30.22
0 —]
Al — 30.18
Al2 —
1
PID — \ |~
30.24 — —" [ Kullanici tanimli

Diger — 0 maksimum moment
limiti
30.20

Not: Kullanici taniml limitlere ek olarak, baska nedenler (gui¢
sinirlamasi gibi) icin moment sinirlanabilir.

Moment limiti ayari | 0 (30.79 tarafindan tanimlanan minimum moment limiti ve 0
1 30.20 tarafindan tanimlanan maksimum moment limiti etkin).
Moment limiti ayari | 1 (30.21 tarafindan segilen minimum moment limiti ve 30.22 | 1
2 tarafindan segilen maksimum moment limiti etkin).

DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...10
EFB Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'l bit 15 dahili 1

haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
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30.19  Minimum moment 1 | Surrlict igin bir minimum moment limiti tanimlar (nominal %-300,0
motor momentinin yiizdesi olarak). 30.78 Mom lim s¢m para-
metresindeki semaya bakin.
Bu limit
+ 30.18 Mom lim s¢m tarafindan segilen kaynak 0 oldugunda
veya
« 30.18 Moment limiti ayari 1 olarak ayarlandiginda etkilidir.
%-1600,0...%0,0 Minimum moment limiti 1. Bkz. par.
46.03
30.20  Maksimum moment | Surlici igin bir maksimum moment limiti tanimlar (nominal %300,0
1 motor momentinin yiizdesi olarak). 30.78 Mom lim s¢m para-
metresindeki semaya bakin.
Bu limit
+ 30.18 Mom lim s¢m tarafindan segilen kaynak 0 oldugunda
veya
* 30.18 Moment limiti ayari 1 olarak ayarlandiginda etkilidir.
%0,0...%1600,0 Maksimum moment 1. Bkz. par.
46.03
30.21  Min moment 2 Surici igin minimum moment limitini (nominal motor momen- | Minimum
kaynak tinin ylzdesi olarak) moment 2
* 30.18 Mom lim s¢m tarafindan segilen kaynak 1 oldugunda
veya
* 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda tanimlar.
30.18 Mom lim s¢gm parametresindeki semaya bakin.
Not: Secilen kaynaktan alinan tiim pozitif degerler ters gevri-
lir.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 712.12 Al1 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 712.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3...14
PID 40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 15
cikisi).
Minimum moment 2 | 30.23 Minimum moment 2. 16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
30.22  Maks moment 2 Surici igin maksimum moment limitini (nominal motor Maksimum
kaynak momentinin ylizdesi olarak) moment 2
+ 30.18 Mom lim s¢m tarafindan segilen kaynak 1 oldugunda
veya
+ 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda tanimlar.
30.18 Mom lim s¢gm parametresindeki semaya bakin.
Not: Secilen kaynaktan alinan tim negatif degerler ters gevri-
lir.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 712.12 Al1 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3...14
PID 40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 15
cikist).
Maksimum moment | 30.24 Maksimum moment 2. 16

2

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).
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30.23

Minimum moment 2

Surici igin minimum moment limitini (nominal motor momen-

tinin ylzdesi olarak)

* 30.18 Mom lim s¢m tarafindan segilen kaynak 1 oldugunda
veya

« 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda tanimlar

ve

« 30.21 Min moment 2 kaynak Minimum moment 2 olarak
ayarlandiginda etkilidir.

30.18 Mom lim s¢m parametresindeki semaya bakin.

%-300,0

%-1600,0...%0,0

Minimum moment limiti 2.

Bkz. par.
46.03

30.24

Maksimum moment
2

Suricu igin maksimum moment limitini (nominal motor

momentinin yizdesi olarak)

Bu limit

* 30.18 Mom lim sgm tarafindan segilen kaynak 1 oldugunda
veya

* 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda tanimlar

ve

e 30.22 Maks moment 2 kaynak Maksimum moment 2 ola-
rak ayarlandiginda etkilidir.

30.18 Mom lim s¢m parametresindeki semaya bakin.

%300,0

%0,0...%1600,0

Maksimum moment limiti 2.

Bkz. par.
46.03

30.26

Gi¢ motor limiti

Cevirici tarafindan motora génderilen izin verilen maksimum
glict, nominal motor gliciiniin yizdesi olarak tanimlar.

%300,00

%0,00...%600,00

Maksimum motor guici.

1= %1

30.27

Glg dretme limiti

Motor tarafindan geviriciye gonderilen izin verilen maksimum
glicu, nominal motor glicuinin yuzdesi olarak tanimlar.

Not: Uygulamaniz motorun bir pompa veya fan gibi sadece
bir ydbnde dénmesini gerektiriyorsa, bunu elde etmek igin
hiz/frekans limiti (30. 17 Minimum hiz/30.13 Minimum frekans)
veya yon limiti (20.21 Y6n) kullanin. 30.719 Minimum moment
1 veya 30.27 Glig tretme limiti parametresini %0 olarak ayar-
lamayin, yoksa suriicl diizgln sekilde duramaz.

%-300,00

%-600,00...%0,00

Maksimum jeneratdr glcu.

1= %1

30.30

Yiiksek gerilim
kontrolii

DC ara devrenin yiiksek gerilim kontrolini devreye alir. Yik-
sek ataletli yukin hizli frenleme yapmasi gerilimin yiksek
gerilim kontrol limitine ylikselmesine neden olur. DC gerilimi-
nin limiti asmasini 6nlemek icin, ylksek gerilim kontrolord
frenleme momentini otomatik olarak azaltir.

Not: Egder siricude fren kiyici ve fren direnci veya rejeneratif
besleme unitesi bulunuyorsa, kontrol cihazi devre disi birakil-
malidir.

Devrede

Pasif

Yuksek gerilim kontroli devre digi birakilir.

0

Devrede

Yuksek gerilim kontrolu etkinlestirilir.

1

30.31

Distik gerilim
kontrolii

DC ara devrenin disuk gerilim kontroliini devreye alir. Girig
gliciinlin kesilmesi sonucu DC gerilimi duserse, dusik gerilim
kontrolori gerilimi alt limitin (izerinde tutabilmek igin motor
momentini otomatik olarak diigurir. Motor momentinin disuril-
mesi ile yukiln ataleti striiclye rejeneratif enerji saglar; boy-
lece DC baglantisinin sarjli kalmasini saglar ve motor serbest
durus yapana kadar bir diisiik gerilim agmasi olmasini engel-
ler. Santrifilj veya fan gibi yliksek ataletli sistemlerde, gii¢ kay-
binda galismaya devam etme fonksiyonu gibi davranir.

Devrede

Pasif

Dustk gerilim kontroli devre disi birakilir.
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Devrede

Dustk gerilim kontrolu etkinlestirilir.

1

30.35

Isil akim sinirlamasi

Isi tabanli gikis akimi sinirflamasini etkinlestirir/devre digi
birakir. Sinirlama sadece uygulama tarafindan istenirse devre
disi birakilabilir.

Devrede

Pasif

Isil akim sinirlamasi devre disi.

0

Devrede

Isil akim sinirlamasi etkin.

1

30.36

Hiz limiti se¢imi

Onceden tanimlanan iki farkli ayarlanabilir hiz limiti ayarlari
arasinda gegis yapan bir kaynak seger.

0 = 30.11 tarafindan tanimlanan minimum hiz limiti ve 30.72
tarafindan tanimlanan maksimum hiz limiti etkin.

1 = 30.37 tarafindan segilen minimum hiz limiti ve 30.38 tara-
findan tanimlanan maksimum hiz limiti etkin.

Kullanici iki hiz limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris gibi bir
ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis yapabilir.

Ik limit grubu 30.71 Minimum hiz ve 30.12Maksimum hiz
parametreleriyle tanimlanir. Ikinci sette, segilebilir bir analog
kaynak (bir analog giris gibi) kullanimina olanak saglayan
hem minimum (30.37) hem de maksimum (30.38) limitler igin
segici parametreler bulunur.

30.37

0 u—

All —

Al2 —
Minimum —
hiz
D/ger

30.36

=

/

Kullanici tanimli
minimum hiz limiti

30. 11

o p—

All —

Al2 —
Maksimum —
hiz

Diger — 0
30.12

30.36

|_\

Kullanici tanimli
maksimum hiz limiti

Secilmedi

Secilmedi

Ayarlanabilir hiz limitleri devre disidir

0= 30.11 Minimum hiz tarafindan tanimlanan minimum hiz
limiti ve 30.712Maksimum hiz tarafindan tanimlanan maksi-
mum hiz limiti etkin.

Segcildi

Ayarlanabilir hiz limitleri etkin.

0= 30.37 Minimum hiz kaynagi tarafindan tanimlanan mini-
mum hiz limiti ve 30.38Maksimum hiz kaynagi tarafindan
tanimlanan maksimum hiz limiti etkin.

Ext1 etkin

EXT1 aktifse, ayarlanabilir hiz limitleri devrededir.

Ext2 etkin

EXT2 aktifse, ayarlanabilir hiz limitleri devrededir.

w

Moment kontrolu

Moment kontrol modu (vektor kontrol modu) etkinse ayarlana-
bilir hiz limitleri devrededir.

DI

DI dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0).

DI2

DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1).

DI3

DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2).

DI4

D4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3).

| N| | O,
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DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 9
DI6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 10
Rezerve 1"
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
30.37  Minimum hiz Kaynak 30.36 Hiz limiti segimi tarafindan segildiginde strlcl | Minimum hiz
kaynagi icin minimum hiz limitinin kaynagini belirler.
Not: Sadece vektér motor kontrol modunda. Skaler motor
kontrol modunda, 30.73 ve 30.74 frekans limitlerini kullanin.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 712.12 Al1 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 élgeklendirilen dederi (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3...10
Minimum hiz 30.11 Minimum hiz. 11
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
30.38  Maksimum hiz Kaynak 30.36 Hiz limiti segimi tarafindan segildiginde siirlicli | Maksimum
kaynagdi icin maksimum hiz limitinin kaynagini belirler. hiz
Not: Sadece vektér motor kontrol modunda. Skaler motor
kontrol modunda, 30.73 ve 30.74 frekans limitlerini kullanin.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 712.12 Al1 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Rezerve 3.1
Maksimum hiz 30.12 Maksimum hiz. 12
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda surict
davranigi segimi.
31.01  Hariciolay 1 Harici olay 1'in kaynagini tanimlar. Pasif (dogru)
kaynagi Ayrica, bkz. 31.02 Harici olay 1 tiirii parametresi.
0 = Tetikleyici olayi
1 = Normal ¢alisma
Etkin (yanlig) 0. 0
Pasif (dogru) 1. 1
Rezerve 2
DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
31.02  Harici olay 1 tirti Harici olay 1'in tirlini seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.03  Harici olay 2 Harici olay 2'nin kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.04 Harici | Pasif (dogru)
kaynagi olay 2 tiir(i parametresi.

Secenekler icin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
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31.04  Harici olay 2 tiirti Harici olay 2'nin tlrini secer. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.05  Hariciolay 3 Harici olay 3'in kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.06 Harici | Pasif (dogru)
kaynagdi olay 3 tiirii parametresi.
Segenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.06  Harici olay 3 tirti Harici olay 3'Un turuni seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.07  Harici olay 4 Harici olay 4'Un kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.08 Harici | Pasif (dogru)
kaynagdi olay 4 tirii parametresi.
Segenekler icin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.08  Harici olay 4 tiirti Harici olay 4'Un turuni seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.09  Harici olay 5 Harici olay 5'in kaynagdini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.10 Harici | Pasif (dogru)
kaynagi olay 5 tiirii parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagdi.
31.10  Harici olay 5 tiirti Harici olay 5'in tirlini seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.11  Hata reset se¢imi Bir harici hata resetleme sinyalinin kaynagdini secer. Eger hata | Bos
agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmigsa,
sinyal siruclyd resetler.
0->1 = Reset
Not: Haberlesme arabiriminden gelen bir hata resetleme bu
ayardan bagimsiz olarak her zaman gézlemlenir.
Bos 0. 0
Kullaniimaz 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).
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31.12  Otomatik resetleme | Otomatik olarak resetlenen hatalari seger. Parametre, her biti | 000h
segimi bir hata tipine karsilik gelen 16 bitli bir word'dur. Bir bit 1 ola-
rak ayarlandiginda, karsilik gelen hata otomatik olarak reset-
lenir.
UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden once, tehlikeli
durumlarin olusmayacagindan emin olun. Fonksiyon
surticlyu otomatik olarak yeniden baslatir ve hatadan
sonra galismaya devam eder.
Bu ikili say! bitleri, agagidaki hatalara karsilik gelir:
Bit Hata
0 Asiri akim
1 Yiiksek gerilim
2 Dustk gerilim
3 Al denetim hatasi
4...9 Rezerve
10 Segilebilir hata (bkz. parametre 31.13 Segilebilir hata)
1 Harici hata 1 (31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
12 Harici hata 2 (31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
13 Harici hata 3 (31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
14 Harici hata 4 (31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
15 Harici hata 5 (31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
0000h...FFFFh Otomatik resetleme konfigiirasyon word'. 1=1
31.13  Secilebilir hata 31.12 Otomatik resetleme segimi parametresi, bit 10 kullani- | 0000h
larak otomatik olarak resetlenebilen hatay tanimlar.
Hatalar Hata izleme bélimiinde (sayfa 450) listelenmistir.
0000h...FFFFh Hata kodu. 10=1
31.14  Hata sayisi SirGcunun 31.15 Toplam deneme zamani parametresi ile 0
tanimlanan sire iginde gerceklestirdigi otomatik hata resetle-
rinin sayisini tanimlar.
0...5 Otomatik resetlerin sayisi. 10=1
31.15  Toplam deneme Otomatik hata resetleri icin bir zaman penceresi tanimlar. Bu | 30,0 s
zamani uzunlugun herhangi bir periyodunda yapilan denemelerin
maksimum sayisi 31.14 Hata sayisi parametresiyle tanimla-
nir.
Not: Hata durumu kalirsa ve resetlenemezse, her bir reset-
leme denemesi bir olay olusturur ve yeni bir zaman penceresi
baslatir. Pratikte belirtilen araliklardaki (37.16) belirtilen reset-
lemelerin sayisi (31.14) 31.15 dederinden uzun sirerse,
surlici hatanin nedeni ortadan kalkana kadar hatayi resetle-
meyi denemeye devam eder.
1,0...600,0 s Otomatik resetleme igin sire. 10=1s
31.16  Gecikme zamani Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baslamadan 00s
once suruclnin beklemesi gereken siireyi tanimlar. Bkz.
31.12 Otomatik resetleme segimi parametresi.
0,0...120,0 s Otomatik resetleme gecikmesi. 10=1s
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31.19  Motor faz kaybi

Motorda faz kaybi tespit edildiginde siriiciniin nasil tepki

verecegini seger.

Skaler motor kontrol modunda:

« Denetim, motor nominal frekansinin %10 yukarisinda
etkinlesir. Faz akimlarindan herhangi biri belirli bir zaman
sinirinda ¢ok kiglk kalirsa, ¢ikis fazi kaybi hatasi verilir.

* Motor nominal akimi siiriicii nominal akiminin 1/6 altin-
daysa veya baglanmis motor yoksa, ABB, motor ¢ikis fazi
kaybi islevinin devre digi birakilmasini énerir.

Hata

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Siirtict 3381 Cikis fazi kaybi hatasinda acllir.

31.21  Besleme faz kaybi

Besleme faz kaybi tespit edildiginde surticinin nasil tepki
verecegini seger.

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Sirtict 3130 Giris faz kaybi hatasinda agilir.

31.22  STO gésterge
calistirma/durdurm
a

Bir ya da her iki Glivenli moment kapatma (STO) sinyali
kapandiginda veya kayboldugunda verilecek gosterimleri
seger. Gosterimler ayrica bu durum meydana geldiginde
sirlicliniin galisiyor ya da durdurulmus olmasina da bagldir.
Asagidaki her bir segcimdeki tablolarda belirli ayarlar ile olus-
turulan gosterimler gosteriimektedir.

Uyari/Olay/Belirti Yok ve haberlesme kontroli kullanirken,

start komutu vermeden 6nce parametre 06.78 7 bitin STO = 0

oldugunu kontrol edin.

Notlar:

* Bu parametrenin STO fonksiyonunun galismasi lizerinde
etkisi yoktur. STO fonksiyonu bu parametrenin ayarindan
bagimsiz olarak galigir: galisan bir siriict bir ya da her iki
STO sinyalinin kesilmesiyle durur ve her iki STO sinyali
tekrar saglanip tim hatalar resetleninceye kadar start
etmez.

+ Sadece bir STO sinyali kaybi bir ariza gibi yorumlandigin-
dan mutlaka bir hata olugturur.

STO hakkinda daha fazla bilgi igin, sirtictiiniin Donanim el

kitabr'nda Glivenli moment kapatma bolimine bakin.

Hata/Hata

Hata/Hata

Iﬁlrﬁlle":z Gosterim (calisiyor veya durduruldu)
0 0 5091 Givenli moment kapatma hatasi
0 1 Hatalar 509 1"GL']v<l-:‘nli moment kapatma ve
FA81 Giivenli moment kapatma 1
1 0 Hatalar 509 1"GL']vcl-:‘nli moment kapatma ve
FA82 Giivenli moment kapatma 2
1 1 (Normal galisma)
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Hata/Uyari 1
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 CGalisiyor Durduruldu
5091 Giivenli moment | ASAO Giivenli moment
0 0
kapatma hatasi kapatma uyarisi
5091 Giivenli moment | ASAO Glivenli moment
0 1 kapatma ve FA81 kapatma uyarisi ve
Glivenli moment FA81 Giivenli moment
kapatma 1 hatalari kapatma 1 hatasi
5091 Giivenli moment | ASAO Giivenli moment
1 0 kapatma ve FA82 kapatma uyarisi ve
Glivenli moment FA82 Giivenli moment
kapatma 2 hatalari kapatma 2 hatasi
1 1 (Normal galisma)
Hata/Olay 2
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Calisiyor Durduruldu
0 0 5091 Giivenli moment | BSAO Giivenli moment
kapatma hatasi kapatma olayi
5091 Giivenli moment | BSAO Giivenli moment
kapatma ve FA81 |kapatma olayi ve FA81
0 1 - f . :
Glivenli moment Glivenli moment
kapatma 1 hatalari kapatma 1 hatasi
5091 Giivenli moment | BSAO Giivenli moment
kapatma ve FA82 |kapatma olayi ve FA82
1 0 - . . ;
Glivenli moment Glivenli moment
kapatma 2 hatalari kapatma 2 hatasi
1 1 (Normal galisma)
Uyari/Uyari 3
Girigler " .
INT T IN2 Gosterim (¢ahigiyor veya durduruldu)
0 0 AbLAO Giivenli moment kapatma uyarisi
0 1 A5AO0 Givenli moment kapatma uyarisi ve
FA81 Glivenli moment kapatma 1 hatasi
1 0 A5AO0 Giivenli moment kapatma uyarisi ve
FA82 Glivenli moment kapatma 2 hatasi
1 1 (Normal galisma)
Olay/Olay 4
Girigler " .
iNT T IN2 Gosterim (galigiyor veya durduruldu)
0 0 B5A0 STO olayi olayi
B5A0 STO olayi olayi ve FA81 Glivenli
0 1
moment kapatma 1 hatasi
B5A0 STO olayi olayi ve FA82 Glivenli
1 0
moment kapatma 2 hatasi
1 1 (Normal galisma)
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Gosterim 5
yok/Gosterim yok Girigler

NT T INZ Gosterim (galigiyor veya durduruldu)
0 0 Yok
0 1 FA81 Giivenli moment kapatma 1 hatasi
1 0 FA82 Giivenli moment kapatma 2 hatasi
1 1 (Normal galisma)

31.23  Kablolama veya Hatali giris besleme ve motor kablo baglantisi (6rnegin, giris | Hata
topraklama hatasi besleme kablosu siriicli motor baglantisina baglanmis) duru-

munda sirlcliniin nasil tepki verecegini seger.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirlict 3181 Kablolama veya topraklama hatasi hatasinda 1
acihr.
31.24  Sikisma fonksiyonu | Surticinin bir motor sikisma durumuna nasil tepki géstere- | Eylem yok
cegini seger.
Sikisma durumu asagidaki gibi tanimlanir:
+ Sirici sikisma akim limitinde (371.25 Sikisma akim limiti),
ve
+ cikis frekansi 31.27 Sikisma frekans limiti parametresi ile
ayarlanan seviyenin altindadir ya da motor hizi 31.26
Sikisma hiz limiti parametresi ile ayarlanan seviyenin altin-
dadir ve
+ yukaridaki kosullar 31.28 Sikisma zamani parametresi ile
ayarlanan slreden daha uzun bir slire dogru durumdadir.
Eylem yok Yok (stkisma denetimi devre dist). 0
Uyari Stirtict bir A780 Motor sikismasi uyarisi olusturur. 1
Hata Stirtict 7121 Motor sikismasi hatasinda agilr. 2
31.25  Sikisma akim limiti | Motor nominal akiminin ylizdesi olarak sikisma akim limiti. %200,0
Bkz. 31.24 Sikisma fonksiyonu parametresi.
%0,0...%1600,0 Sikisma akim limiti. -
31.26  Sikisma hiz limiti rpm cinsinden sikisma hiz limiti. Bkz. 37.24 Sikisma fonksi- | 150,00 rpm
yonu parametresi.
0,00... Sikisma hiz limiti. Bkz. par.
10000,00 rpm 46.01
31.27  Sikisma frekans Sikisma frekans limiti. Bkz. 31.24 Sikisma fonksiyonu para- | 15,00 Hz
limiti metresi.
Not: Limitin 10 Hz'nin altina ayarlanmasi 6nerilmez.
0,00...1000,00 Hz | Sikisma frekans limiti. Bkz. par.
46.02
31.28  Sikisma zamani Sikisma zamani. Bkz. 31.24 Sikisma fonksiyonu parametresi. | 20 s

0...3600 s

Sikisma zamani.
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31.30  Asiri hiz hata payr | Motorun izin verilen maksimum hizini 30.71 Minimum hiz ve | 500,00 rpm
30.12 Maksimum hiz ile birlikte tanimlar (asir hiz korumasi).
Gergek hiz (24.02 Kullanilan hiz geri bildirimi), 30.11 veya
30.12 parametresi ile tanimlanan hiz limitini bu parametrenin
degerinden daha fazla asarsa, strlici 7310 Asiri hiz hatasi
ile agilir.
UYARI! Bu fonksiyon sadece vektdr motor kontrol
modunda hizi denetler. Fonksiyon skaler motor kont-
rol modunda etkili degildir.
Ornek: Maksimum hiz 1420 d/dak ve hiz agma marji 300
d/dak ise, surlicti 1720 d/dak degerinde agar.

Hiz (24.02)
A Asiri hiz hata seviyesi
31.30
30.12
0 >
Zaman
30.11
31.30
V- - - = _Aﬁ h;hagsev_iyes_i
0,00... Asiri hiz hata pay!. Bkz. par.

10000,00 rpm 46.01
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31.31

Frekans hata pay!

Motorun izin verilen maksimum frekansini 30.13 Minimum
frekans ve 30.14 Maksimum frekans ile birlikte tanimlar (asir
frekans korumasi). Bu asiri frekans tetikleme seviyesinin mut-
lak degeri bu parametrenin degerinin 30.13 Minimum frekans
ve 30.14 Maksimum frekans mutlak degerlerinden yiksek
olanla toplanmasiyla hesaplanir.

Cikis frekansi (01.06 Cikis frekansi) asir frekans tetikleme
seviyesini asarsa (6r. ¢ikis frekansinin mutlak degeri asin fre-
kans tetikleme seviyesinin mutlak degerini asarsa), suriicli
73FO0 Asiri frekans deg@erinde tetiklenir.

Frekans

A Asiri frekans tetikleme seviyesi

30.14

- ABS(30.14)

ABS(30.14) Zaman

Asiri frekans tetikleme seviyesi

15,00 Hz

0,00...10000,00 Hz

Asin frekans agma mariji.

1=1Hz

31.32

Acil rampa denetimi

31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi
gecikmesi parametreleri 24.02 Kullanilan hiz geri bildirimi
parametresinin tirevi ile birlikte Off1 ve Off3 acil durdurma
modlari igin bir denetim fonksiyonu saglar.

Denetim asagidakilerden birini esas alir:

* motorlarin durdugu sireyi izleme ya da

» gergek ve beklenen yavaslama oranlarini karsilagtirma.
Bu parametre %0 olarak ayarlanirsa, maksimum stop siiresi
dogrudan 37.33 parametresinde ayarlanir. Aksi halde,
23.11...23.15 (Off1) veya 23.23 Acil stop stiresi (Off3) para-
metrelerinden hesaplanan, beklenen yavaslama oranindan
izin verilen maksimum sapmayi 31.32 tanimlar. Gergek
yavaslama orani (24.02) beklenen orandan ¢ok fazla
saparsa, sirlici 73B0 Acil rampasi basarisiz hatasinda aclilir,
06.17 Sdriicti durum word'i 2 bit 8'i ayarlar ve serbest durus
yapar.

31.32 %0 olarak ve 31.33 0 s olarak ayarlanirsa, acil dur-
durma rampasi denetimi devre digi birakilir.

Ayrica bkz. Parametre 21.04 Acil stop modu.

%0

%0...%300

Izin verilen yavaslama oranindan maksimum sapma.

1= %1
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31.33  Acil rampa denetimi | 31.32 Acil rampa denetimi parametresi %0 olarak ayarlanirsa, | 0s
gecikmesi bu parametre bir acil stop (Off1 veya Off3 modu) igin maksi-
mum slreyi tanimlar. Siire doldugunda motorun durmamasi
durumunda, suriicti 73B0 Acil rampasi basarisiz hatasinda
acilir, 06.17 Sdirticti durum word'ii 2 bit 8'i ayarlar ve serbest
durus yapar.
31.32 %0'dan farkli bir degere ayarlanirsa, bu parametre acil
stop komutu ve denetimin etkinlestiriimesi arasinda bir
gecikme tanimlar. Hiz degisim oranini sabitienmesine olanak
saglamak icin ABB kisa bir gecikme belirlenmesini tavsiye
eder.
0...100 s Maksimum rampa inig slresi veya denetim etkinlestirme 1=1s
gecikmesi.

31.35  Ana fan arizasi Ana sogutma fani hatasi tespit edildiginde suriictiniin nasil Uyari

fonksiyonu tepki verecegini seger.
Not: Ayni kasa iginde bir veya daha fazla ana fandan olusan
bir gevirici Unitesiyle bir modulln bir ana fani dursa bile galis-
tirmaya devam etmek mimkiindir. Fan arizasi algilandi-
ginda, kontrol programi otomatik olarak
* modulun diger fanini tam hiza ayarlar
« diger moddillerin (varsa) fanlarini tam hiza ayarlar
« anahtarlama frekansini minimuma dasurir ve
« modlller arasindaki sicaklik farki denetimini devre digi

birakir.

Bu parametre Hata olarak ayarlandiysa, gevirici Unitesi hata
verir (ancak yine de yukarida listelenen eylemleri gergeklesti-
rir). Aksi halde, cevirici calismaya devam etmeyi dener.

Hata Hiz ID-run sonucunun veya 6nden belirlenen degerin altinda | 0
bir degerde ise hatayi tetikler.

Uyari Hiz ID-run sonucunun veya 6nden belirlenen degerin altinda | 1
bir degerde ise uyariyi tetikler.

Eylem yok Eylem olmaz. 2

32 Denetim 1...6 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfigiirasyonu.

Izlenecek alti deger segilebilir; nceden tanimlanan limitler
asildiginda bir uyari veya bir hata olusturulur.
Ayrica bkz. bolim Sinyal denetimi, (sayfa 165).

32.01  Denetim durumu Sinyal denetimi durum word'. 0000b
Sinyal denetim fonksiyonlart ile izlenen degerlerin ilgili limitler
dahilinde ya da diginda oldugunu gésterir.

Not: Bu word 32.06, 32.16, 32.26, 32.36, 32.46 ve 32.56
parametreleri ile tanimlanan siiriicii eylemlerinden bagimsiz-
dir.
Bit Adi Aciklama
0 Denetim 1 etkin 1 = 32.07 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.
1 Denetim 2 etkin 1 = 32.17 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.
2 Denetim 3 etkin 1 = 32.27 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.
3 Denetim 4 etkin 1 = 32.37 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.
4 Denetim 5 etkin 1 = 32.47 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.
5 Denetim 6 etkin 1 = 32.27 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.
6...15 |Rezerve
0000...0111b Sinyal denetimi durum word'. 1=1
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32.056 Denetim 1 Sinyal denetimi fonksiyonu 1 modunu seger. izlenen sinyalin | Devre disi
fonksiyonu (bkz. parametre 32.07) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.09 ve
32.10) nasll kargilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gergeklestirilecek eylem 32.06 ile segilir.

Devre digi Sinyal denetimi 1 kullanimda degil. 0

Dusuk Sinyal alt limitinin altina distigiinde eylem gerceklestirilir. 1

Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem gerceklestirilir. 2

Abs disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustuginde |3
eylem gergeklestirilir.

Abs yliksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) dst limitinin Gzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distigiinde ya da Ust limitinin Uze- 5
rine giktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde | 6
ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergek-
lestirilir.

Histerezis Sinyal, st limit + 0,5 - histerezis araligi (32.11 Denetim 1 7
histerezis) ile tanimlanan degerin lzerine giktiginda eylem
gergeklestirilir. Sinyal, alt limit - 0,5 - histerezis araligi ile
tanimlanan degerin altina distigiinde eylem devre digi bira-
kihr.

32.06 Denetim 1 eylemi Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- Eylem yok
ginda, slrtclinun bir hatayr mi, bir uyartyl mi yoksa higbirini
mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO0 ABB Sinyal denetimi 1 uyarisi olusturulur. 1

Hata Sirlcu 80B0 Sinyal denetimi 1 hatasinda agilr. 2

Calisir durumdaysa | Calisir durumdaysa, suriici 80B0 Sinyal denetimi 1 hata- 3

hata sinda agllr.

32.07  Denetim 1 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 1 tarafindan izlenecek sinyali Frekans
seger.

Sifir Yok. 0

Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 177). 1

Rezerve 2

Frekans 01.06 Cikis frekansi (sayfa 177). 3

Akim 01.07 Motor akimi (sayfa 177). 4

Rezerve 5

Moment 01.10 Motor momenti (sayfa 177). 6

DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 177). 7

Cikis guicu 01.14 Cikis gticii (sayfa 177). 8

Al1 12.11 Al1 gergek degeri (sayfa 206). 9

Al2 12.21 Al2 gergek degderi (sayfa 208). 10

Rezerve 11..17

Hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 250). 18

girisi

Hiz ref rampasi 23.02 Hiz ref rampa ¢ikigi (sayfa 250). 19

cikisi
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Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 254). 20
Kullanilan moment | 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 259). 21
ref
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa cikigi (sayfa 264). 22
Sdricu sicakhgi 05.11 Sdriici sicakligi (sayfa 182). 23
Proses PID gikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (sayfa 320). 24
Proses PID 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 320). 25
geribildirimi
Proses PID ayar 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek (sayfa 320). 26
noktasi
Proses PID 40.04 Proses PID sapmasi gercek (sayfa 320). 27
sapmasi
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
32.08 Denetim 1 filtre Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stiresi slresi sabiti tanimlar.
0.000...30.000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.09 Denetim 1 diistik Sinyal denetimi 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Alt limit. -
21474836,00
32.10  Denetim 1 yiiksek | Sinyal denetimi 1 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Ust limit. -
21474836,00
32.11  Denetim 1 Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi 0,00
histerezis tanimlar. Bu parametre sadece histerezis (7) igin degil,
32.05 Denetim 1 fonksiyonu parametresi igin tim segimler
icin gecerlidir.
Sinyal Ust limiti + 0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan
deger uzerine ¢iktiginda eylem gerceklestirilir. Eylem, sinyal -
0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan degerin altina
dustuginde devre digi birakilir.

0,00...100000,00 Histerezis -

32.15 Denetim 2 Sinyal denetimi fonksiyonu 2 modunu seger. izlenen sinyalin | Devre disi

fonksiyonu (bkz. parametre 32.17) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.79 ve
32.20) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.76 ile segilir.

Devre disi Sinyal denetimi 2 kullanimda degil. 0

Duslk Sinyal alt limitinin altina dustiginde eylem gergeklestirilir. 1

Yiksek Sinyal Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. 2

Abs distk Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distiginde | 3
eylem gercgeklestirilir.

Abs ylksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) st limitinin Gzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiglnde ya da Ust limitinin Gze- 5
rine giktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distiigiinde ya | 6
da (mutlak) st limitinin Gizerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.

Histerezis Sinyal, st limit + 0,5 - histerezis araligi (32.21 Denetim 2 7

histerezis) ile tanimlanan degerin lzerine ¢iktiginda eylem
gergeklestirilir. Sinyal, alt limit - 0,5 - histerezis araligi ile
tanimlanan degerin altina dustuginde eylem devre disi bira-
kilir.
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32.16  Denetim 2 eylemi Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- Eylem yok
ginda, surlicunun bir hatayr mi, bir uyartyr mi yoksa higbirini
mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07Denetim durumu ile gdsterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8B1 ABB Sinyal denetimi 2 uyarisi olusturulur. 1
Hata Stirlicti 80B1 Sinyal denetimi 2 hatasinda agilir. 2
Calisir durumdaysa | Calisir durumdaysa, stirlicli 80B0 Sinyal denetimi 1 hata- 3
hata sinda agllir.
32.17  Denetim 2 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 2 tarafindan izlenecek sinyali Akim
seger.
Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.18  Denetim 2 filtre Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal icin bir filtreleme 0,000 s
stresi sliresi sabiti tanimlar.
0.000...30.000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.19  Denetim 2 diisiik Sinyal denetimi 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Alt limit. -
21474836,00
32.20 Denetim 2 yiiksek | Sinyal denetimi 2 icin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Ust limit. -
21474836,00
32.21  Denetim 2 Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi 0,00
histerezis tanimlar. Bu parametre sadece histerezis (7) igin degil,
32.15 Denetim 2 fonksiyonu parametresi igin tim segimler
icin gecerlidir.
Sinyal ust limiti + 0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan
deger Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. Eylem, sinyal -
0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan degerin altina
distigunde devre disi birakilir.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.25 Denetim 3 Sinyal denetimi fonksiyonu 3 modunu seger. izlenen sinyalin | Devre digi
fonksiyonu (bkz. parametre 32.27) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.29 ve
32.30) nasil karslilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.26 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 3 kullanimda degil. 0
Disik Sinyal alt limitinin altina diistiigiinde eylem gerceklestirilir. 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gizerine giktiginda eylem gerceklestirilir. 2
Abs disuk Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustugiinde |3
eylem gergeklestirilir.
Abs yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) st limitinin Gzerine giktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina diistiigiinde ya da Ust limitinin tGze- 5
rine giktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distiigiinde | 6
ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem gergek-
lestirilir.
Histerezis Sinyal, Ust limit + 0,5 - histerezis araligi (32.31 Denetim 3 7

histerezis) ile tanimlanan degerin tzerine ¢iktiginda eylem ger-
ceklestirilir. Sinyal, alt limit - 0,5 - histerezis aralidi ile tanimla-
nan degerin altina distugiinde eylem devre disi birakilir.
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32.26  Denetim 3 eylemi Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- Eylem yok
ginda, strlictinun bir hatayr mi, bir uyaryi mi yoksa higbirini
mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8B2 ABB Sinyal denetimi 3 uyarisi olusturulur. 1
Hata Siirlicti 80B2 Sinyal denetimi 3 hatasinda agilir. 2
Calisir durumdaysa | Calisir durumdaysa, siriici 80B0 Sinyal denetimi 1 hata- 3
hata sinda agllir.
32.27  Denetim 3 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 3 tarafindan izlenecek sinyali Moment
seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.28 Denetim 3 filtre Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal icin bir filtreleme 0,000 s
stiresi slresi sabiti tanimlar.
0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.29  Denetim 3 diisiik Sinyal denetimi 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Alt limit. -
21474836,00
32.30 Denetim 3 yiiksek | Sinyal denetimi 3 icin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Ust limit. -
21474836,00
32.31  Denetim 3 Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi 0.00
histerezis tanimlar. Bu parametre, sadece histerezis (7) igin degil,
32.25 Denetim 3 fonksiyonu parametresi igin tim segimler
icin gecerlidir.
Sinyal Ust limiti + 0,5 histerezis deg@eri tarafindan tanimlanan
deger Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. Eylem, sinyal -
0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan degerin altina
distigunde devre disi birakilir,
0.00...100000.00 Histerezis -
32.35 Denetim 4 Sinyal denetimi fonksiyonu 4 modunu seger. Izlenen sinyalin | Devre digi
fonksiyonu (bkz. parametre 32.37) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.39 ve
32.30) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.36 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 4 kullanimda degil. 0
Dustk Sinyal alt limitinin altina diistiiglinde eylem gerceklestirilir. 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin izerine giktiginda eylem gergeklestirilir. 2
Mut diistik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustigiinde |3
eylem gergeklestirilir.
Abs yiiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) ust limitinin Gzerine giktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina diistiiglinde ya da Ust limitinin tze- 5
rine giktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustigiinde |6

ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem gergek-
legtirilir.
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Histerezis Sinyal, Ust limit + 0,5 - histerezis araligi (32.41 Denetim 4 7
histerezis) ile tanimlanan degerin Uzerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir. Sinyal, alt limit - 0,5 - histerezis araligi ile
tanimlanan degerin altina distiigiinde eylem devre disi bira-
kilr.
32.36  Denetim 4 eylemi Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen deger limitlerini agti- Eylem yok
ginda, strlictinuin bir hatayr mi, bir uyariyr mi yoksa higbirini
mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gbsterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8B3 ABB Sinyal denetimi 4 uyarisi olusturulur. 1
Hata Sirtict 80B3 Sinyal denetimi 4 hatasinda agilir. 2
Calisir durumdaysa | Motor cgalisiyorsa, slriici 80B0 Sinyal denetimi 1 hatasi ile 3
hata acar.
32.37  Denetim 4 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 4 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.38 Denetim 4 filtre Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stiresi slresi sabiti tanimlar.
0,000...30,000 s Sinyal filtreleme suresi. 1000=1s
32.39  Denetim 4 diistik Sinyal denetimi 4 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Alt limit. -
21474836,00
32.40 Denetim 4 yiiksek | Sinyal denetimi 4 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Ust limit. -
21474836,00
32.41  Denetim 4 Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi 0.00
histerezis tanimlar. Bu parametre,
sadece histerezis (7) icin degil, 32.35 Denetim 4 fonksiyonu
parametresi icin tim segimler icin gegerlidir.
Sinyal Ust limiti + 0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan
deger uzerine ciktiginda eylem gergeklestirilir. Eylem, sinyal -
0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan degerin altina
distugunde devre disi birakilir.
0.00...100000.00 Histerezis -
32.45 Denetim 5 Sinyal denetimi fonksiyonu 5 modunu seger. izlenen sinyalin | Devre disi
fonksiyonu (bkz. parametre 32.47) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.49 ve
32.40) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.46 ile segilir.
Devre digi Sinyal denetimi 5 kullanimda degil. 0
Dusik Sinyal alt limitinin altina dustiginde eylem gerceklestirilir. 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gerceklestirilir. 2
Abs disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde |3
eylem gergeklestirilir.
Abs yliksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Gst limitinin Gzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiginde ya da Ust limitinin Gze- 5

rine giktiginda eylem gergeklestirilir.
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Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustigiinde | 6
ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine ciktiginda eylem gercgek-
lestirilir.

Histerezis Sinyal, st limit + 0,5 - histerezis araligi (32.51 Denetim 5 7
histerezis) ile tanimlanan degerin Gizerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir. Sinyal, alt limit - 0,5 - histerezis aralidi ile
tanimlanan degerin altina distiglinde eylem devre disi bira-
kihr.

32.46  Denetim 5 eylemi Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- Eylem yok
ginda, strliciinin bir hatayr mi, bir uyarty mi yoksa higbirini
mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8B4 ABB Sinyal denetimi 5 uyarisi olusturulur. 1

Hata Sirlicti 80B4 Sinyal denetimi 5 hatasinda agilir. 2

Calisir durumdaysa | Motor calisiyorsa, slrlicii 80B0 Sinyal denetimi 1 hatasi ile 3

hata acar.

32.47  Denetim 5 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 5 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.48  Denetim 5 filtre Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stiresi slresi sabiti tanimlar.

0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s

32.49  Denetim 5 dlislik Sinyal denetimi 5 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Alt limit. -
21474836,00

32.50 Denetim 5 yiiksek | Sinyal denetimi 5 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Ust limit. -
21474836,00

32.51  Denetim 5 Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi 0.00
histerezis tanimlar. Bu parametre, sadece histerezis (7) icin degil,

32.45 Denetim 5 fonksiyonu parametresi igin tim segimler
icin gecerlidir.

Sinyal st limiti + 0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan
deger Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. Eylem, sinyal -
0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan degerin altina
distiginde devre disi birakilir.

0,00...100000,00 Histerezis -

32.55  Denetim 6 Sinyal denetimi fonksiyonu 6 modunu seger. Izlenen sinyalin | Devre digi
fonksiyonu (bkz. parametre 32.57) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.59 ve

32.50) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.56 ile segilir.

Devre digl Sinyal denetimi 6 kullanimda degil. 0

Dustk Sinyal alt limitinin altina distiiglinde eylem gerceklestirilir. 1

Yiksek Sinyal Ust limitinin Gizerine giktiginda eylem gerceklestirilir. 2

Abs disuk Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde |3
eylem gergeklestirilir.

Abs ylksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) dst limitinin Gzerine ¢iktiginda | 4

eylem gercgeklestirilir.
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Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiigiinde ya da Ust limitinin Gze- 5
rine giktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distigunde ya | 6
da (mutlak) Gst limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.

Histerezis Sinyal, Ust limit + 0,5 - histerezis aralig1 (32.67 Denetim 6 7
histerezis) ile tanimlanan degerin izerine ¢iktiginda eylem ger-
ceklestirilir. Sinyal, alt limit - 0,5 - histerezis aralidi ile tanimlanan
degerin altina distiginde eylem devre digi birakilir.

32.56  Denetim 6 eylemi Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- Eylem yok

ginda, surlicunun bir hatayr mi, bir uyariyr mi yoksa higbirini

mi olusturacagini seger.

Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen

durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8B5 ABB Sinyal denetimi 6 uyarisi olusturulur. 1
Hata Stirlicti 80B5 Sinyal denetimi 6 hatasinda agilir. 2
Calisir durumdaysa | Motor ¢alisiyorsa, suriicti 80B0 Sinyal denetimi 1 hatasi ile 3
hata acar.

32.57  Denetim 6 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 6 tarafindan izlenecek sinyali seger. | Sifir

Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.58 Denetim 6 filtre Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stiresi slresi sabiti tanimlar.
0,000...30,000 s Sinyal filtreleme suresi. 1000=1s
32.59  Denetim 6 diislik Sinyal denetimi 6 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Alt limit. -
21474836,00
32.60 Denetim 6 yliksek | Sinyal denetimi 6 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474836,00... Ust limit. -
21474836,00
32.61 Denetim 6 Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi 0,00
histerezis tanimlar. Bu parametre, sadece histerezis (7) igin degil,
32.55 Denetim 6 fonksiyonu parametresi igin tim segimler
icin gecerlidir.
Sinyal Ust limiti + 0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan
deger uzerine ciktiginda eylem gerceklestirilir. Eylem, sinyal -
0,5 histerezis degeri tarafindan tanimlanan degerin altina
distugunde devre disi birakilir.

0,00...100000,00 Histerezis -

34 Zamanlamali Zamanlamali fonksiyonlarin konfigiirasyonu.

fonksiyonlar Ayrica bkz. bélim Zamanlamali fonksiyonlar, (sayfa 137).

34.01  Zamana bagl Birlesik zamanlayicilarin durumu. Bir bilesik zamanlayicinin | -
fonksiyonlarin durumu ona bagli tim zamanlayicilarin mantiksal VEYA'sidir.
durumu Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Zamanlamali fonksiyon 1 |1 = Etkin.

1 Zamanlamali fonksiyon 2 |1 = Etkin.

2 Zamanlamali fonksiyon 3 |1 = Etkin.

3...15 |Rezerve

0000h...0FFFFh Bilesik zamanlayicilar 1...3 durumu. 1=1
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34.02  Zamanlayici Zamanlayicilar 1...12 durumu. -
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Zamanlayici 1 1 = Etkin.
1 Zamanlayici 2 1 = Etkin.
2 Zamanlayici 3 1 = Etkin.
3 Zamanlayici 4 1 = Etkin.
4 Zamanlayici 5 1 = Etkin.
5 Zamanlayici 6 1 = Etkin.
6 Zamanlayici 7 1 = Etkin.
7 Zamanlayici 8 1 = Etkin.
8 Zamanlayici 9 1 = Etkin.
9 Zamanlayici 10 1 = Etkin.
10 Zamanlayici 11 1 = Etkin.
11 Zamanlayici 12 1 = Etkin.
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Zamanlayici durumu 1=1
34.04  Mevsim/istisna 1...3 mevsimlerin, istisna hafta i¢i gliniin ve istisna tatilin -
glini durumu durumu. Tek seferde yalnizca bir mevsim etkin olabilir. Bir
gln ayni anda hem is giin hem de tatil olabilir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Mevsim 1 1 = Etkin.
1 Mevsim 2 1 = Etkin.
2 Mevsim 3 1 = Etkin.
3 Mevsim 4 1 = Etkin.
4...9 Rezerve
10 Istisna is glinG 1 = Etkin.
11 Istisna tatili 1 = Etkin.
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Mevsimlerin ve istisna hafta giinliyle tatilin durumu. 1=1
34.10  Zamanlayici Zamanlamali fonksiyonlarin etkinlestirme sinyali icin kaynak | Devre disi
fonksiyonlari secer.
etkinlestir 0 = Devre dis!.
1 = Devrede.
Devre digi 0. 0
Devrede 1. 1
DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
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34.11  Zamanlayici 1 Zamanlayici 1'in ne zaman etkin oldugunu tanimlar. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b

Bit Adi Aciklama

0 Pazartesi 1 = Pazartesi etkin bir start gintdur.

1 Sali 1 = Sali etkin bir start glinidur.

2 Carsamba 1 = Carsamba etkin bir start ginudr.

3 Persembe 1 = Pergembe etkin bir start giinidr.

4 Cuma 1 = Cuma etkin bir start gtintdur.

5 Cumartesi 1 = Cumartesi etkin bir start guintdr.

6 Pazar 1 = Pazar etkin bir start ginudar.

7 Mevsim 1 1 = Zamanlayici mevsim 1'de etkin.

8 Mevsim 2 1 = Zamanlayici mevsim 2'de etkin.

9 Mevsim 3 1 = Zamanlayici mevsim 3'te etkin.

10 Mevsim 4 1 = Zamanlayici mevsim 4'te etkin.

1 istisnalar 0 = Istisna giinler devre disgi. Zamanlayici sadece hafta igi
glin ile mevsim ayarlarina (zamanlayici yapilandirmasinda
bitler 0...10) ve zamanlayicinin baglama zamani ile stresine
uyar (bkz. 34.12 ve 34.13). Istisna glinl ayarlari,
34.70...34.90 parametrelerinin bu zamanlayici Gzerinde
etkisi yoktur.

1 = Istisna giinler devrede. Zamanlayic, bitler 0...10 ile
tanimlanan hafta igi glinler ile mevsimlerde, 34.12 ve 34.13
parametreleriyle tanimlanan zamanlarda etkindir. Ayrica,
zamanlayici bit 12, bit 13 ve 34.70...34.90 parametreleriyle
tanimlanan istisna gunlerde etkindir. Bit 12 ve bit 13'in her
ikisi de sifirsa, zamanlayici istisna gunlerde devre digidir.

12 Tatiller 0 = Zamanlayici “Tatil” olarak konfigure edilen istisna
glinlerde pasif.

1 = Zamanlayici “Tatil” olarak konfiglre edilen istisna
glnlerde aktif.

Bit 11 = 1 olmadig siirece bu bitin etkisi yoktur. (istisna
glnler etkinlestirildi) Bit 11 ve bit 12'nin her ikisi de 1
oldugunda zamanlayici, bitler 0...10 ile tanimlanan hafta ici
glinler ile mevsimlerde ve 34.12, 34.13 parametreleriyle
tanimlanan zamanlarda etkindir.

Ayrica, zamanlayici sadece suregelen gin 34.70...34.90
parametreleriyle tanimlanan Istisna Giin Tatil olarak
tanimlandiginda ve gegerli zaman 34.12, 34.13 parametreleri
tarafindan tanimlanan zaman araligiyla eslestiginde etkindir.
Istisna glinlerde, hafta ici glin bitleri ve mevsim bitleri yok
sayilr.

13 is giinleri 0 = Zamanlayici “Is giinleri” olarak konfigiire edilen istisna
glinlerde pasif.

1 = Zamanlayici “Is glinleri” olarak konfigiire edilen istisna
glinlerde aktif.

Bit 11 = 1 (istisnalar etkinlestirildi) olmadigi siirece bu bitin
etkisi yoktur.

Bit 11 ve bit 13'Un her ikisi de 1 oldugunda Zamanlayici, bitler
0...10 ile tamimlanan hafta i¢i glinler ile mevsimlerde ve
34.12, 34.13 parametreleriyle tanimlanan zamanlarda
etkindir.

14...15 |Rezerve
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Zamanlayici yapilandirmasinin Zamanlayicinin ne zaman etkin olacagini nasil tanimladiginin

ornekleri agagida gosterilmektedir.

Parametre bitleri
34.11 Zamanlayici 1 konfiglrasyonu

-|Pazartesi
=|Sall
~|Carsamba
- |Persembe
=(Cuma
=|Cumartesi
-|Pazar
=[Mevsim1
=(Mevsim2
=(Mevsim3
-|Mevsim4
ollstisnalar

o|Tatiller

olls glnleri

Ornek 1: Zamanlayici, her Hafta igi giin ve her Mevsim
diger parametreler ile tanimlanan glinlerin saatlerinde
etkindir.

Istisna glinii ayarlarinin (parametreler 34.70...34.90)
Zamanlayici lizerinde etkisi yoktur.

Ornek 2: Zamanlayici, Pzt - Cum ve her Mevsim diger
parametreler ile tanimlanan glinlerin saatlerinde
etkindir.

istisna glinti ayarlarinin (parametreler 34.70...34.90)
Zamanlayici lGzerinde etkisi yoktur.

Ornek 3: Zamanlayici, Pzt - Cum ve sadece Mevsim_
3'te (6rnegin, yaz olarak yapilandirilabilir) diger
parametreler ile tanimlanan giinlerin saatlerinde
etkindir.

Istisna glinii ayarlarinin (parametreler 34.70...34.90)
Zamanlayici lzerinde etkisi yoktur.

Ornek 4: Zamanlayici, Pzt - Cum ve her Mevsim diger
parametreler ile tanimlanan giinlerin saatlerinde
etkindir.

Ayrica, Zamanlayici hangi glin ve mevsim oldugundan
badimsiz olarak Istisna Giin Tatiller oldugunda etkindir.

-

Ornek 5: Zamanlayici, Mevsim 1 ve Mevsim 2
boyunca Pzt, Crs, Cum ve Pzr diger parametreler ile
tanimlanan gtinlerin saatlerinde etkindir.

Ayrica, Zamanlaylm hangi q[]_n ve mevsim oldugundan

bagimsiz olarak Istisna Giin Is Giinleri oldugunda
etkindir.

o

Ornek 6: Zamanlayici, her Hafta igi giin ve her Mevsim
diger parametreler ile tanimlanan gunlerin saatlerinde
etkindir.

Zamanlayici tiim lstisna giinler boyunca pasitir.

0000h...FFFFh Zamanlayici 1'in konfigirasyonu. 1=1

34.12

Zamanlayici 1 start | Zamanlayici 1'in glinlik baglatma zamanini tanimlar. Zaman | 00:00:00

zamani saniyelik adimlarda degistirilebilir.

Zamanlayici baglatma zamanindan bagka bir zamanda basla-
tilabilir. Ornegin, zamanlayicinin siiresi bir giinden fazla ise
ve etkin oturum bu sirada baslarsa, zamanlayici 00:00'da
baglatilir ve stire kalmayinca durdurulur.

00:00:00...23:59:59 | Zamanlayicinin glinlik baslatma zamani. 1=1
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34.13  Zamanlayici 1 Zamanlayici 1'in siiresini tanimlar. Sire saniyelik adimlarda | 00 00:00
stiresi degistirilebilir.
Siire glin degisiminin sonrasina sarkabilir, ancak bir istisna
glnu etkin olursa agsama gece yarisi kesintiye ugrar. Ayni
sekilde, bir istisna gliniinde baslatilan ddnem sire daha uzun
olsa bile yalnizca gliniin sonuna kadar etkin kalir. Hala siire
kaldiysa zamanlayici bir kesintiden sonra devam eder.
00 00:00...07 00:00 | Zamanlayici suresi. 1=1
34.14  Zamanlayici 2 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.15  Zamanlayici 2 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.16  Zamanlayici 2 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
stiresi
34.17  Zamanlayici 3 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.18  Zamanlayici 3 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.19  Zamanlayici 3 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
stiresi
34.20  Zamanlayici 4 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.21  Zamanlayici 4 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.22  Zamanlayici 4 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00
stiresi
34.23  Zamanlayici 5 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.24  Zamanlayici 5 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.25  Zamanlayici 5 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00
stiresi
34.26  Zamanlayici 6 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.27  Zamanlayici 6 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.28  Zamanlayici 6 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
stiresi
34.29  Zamanlayici 7 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.30  Zamanlayici 7 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.31  Zamanlayici 7 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
stiresi
34.32  Zamanlayici 8 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
34.33  Zamanlayici 8 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.34  Zamanlayici 8 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00
stiresi
34.35  Zamanlayici 9 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigtirasyonu 0000b
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34.36  Zamanlayici 9 start | Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
34.37  Zamanlayici 9 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 sliresi. 00 00:00
stiresi
34.38  Zamanlayici 10 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigiirasyonu 0000b
34.39  Zamanlayici 10 Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
start zamani
34.40  Zamanlayici 10 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
stiresi
34.41  Zamanlayici 11 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfiglirasyonu 0000b
34.42  Zamanlayici 11 Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
start zamani
34.43  Zamanlayici 11 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siresi. 00 00:00
stiresi
34.44  Zamanlayici 12 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0111 1000
konfigiirasyonu 0000b
34.45  Zamanlayici 12 Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
start zamani
34.46  Zamanlayici 12 Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 sliresi. 00 00:00
stiresi
34.60 Mevsim 1 baslangi¢ | Mevsim 1'in baslangig tarihini gg.aa formatinda tanimlar; 01.01.
tarihi burada gg glin sayisi ve aa ay sayisidir.
Mevsim gece yarisi degisir. Tek seferde bir mevsim etkin ola-
bilir. Zamanlayicilar etkin mevsimin igcinde olmasalar bile
istisna gunlerde baslatilir.
Tdm mevsimleri kullanmak icin mevsim baslangig tarihleri
(1...4) artan sirayla verilmelidir. Varsayilan deger, mevsimin
yapilandiriimadig! seklinde yorumlanir. Mevsim baslangi¢
tarihleri artan sirada degillerse ve deger varsayilan degerden
farkliysa, bir mevsim yapilandirma uyarisi verilir.
01.01...31.12 Mevsim baglangig tarihi
34.61  Mevsim 2 baslangi¢ | Mevsim 2 baslangig tarihini tanimlar. 01.01.
tarihi Bkz. 34.60 Mevsim 1 baslangig tarihi.
34.62 Mevsim 3 baslangi¢ | Mevsim 3 baslangig tarihini tanimlar. 01,01.
tarihi Bkz. 34.60 Mevsim 1 baslangig tarihi.
34.63  Mevsim 4 baslangi¢ | Mevsim 4 baslangig tarihini tanimlar. 01,01.
tarihi Bkz. 34.60 Mevsim 1 baglangig tarihi.
34.70  Etkin istisnalarin Son etkin istisnay! belirleyerek kag etkin istisna oldugunu 3

sayisi

tamimlar. Onceki tim istisnalar etkindir.

1...3 istisnalari dénemdir (stire tanimlanabilir) ve 4...16 istis-
nalari giindur (slre her zaman 24 saattir).

Ornek: Deger 4 ise, 1...4 istisnalari etkindir ve 5...16 istisna-
lari etkin degildir.

Etkin istisna dénemlerinin veya gunlerinin sayisi.
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34.71  lstisna tiirleri 1...16 istisnalarinin tirlerini is glinl veya tatil olarak tanimlar. | 0000b
1...3 istisnalari dénemdir (slre tanimlanabilir) ve 4...16 istis-
nalari giindir (slire her zaman 24 saattir).
Bit Adi Aciklama
0 istisna 1 0 = I guind. 1 = Tatil
1 istisna 2 0 = s glinii. 1 = Tatil
2 istisna 3 0 = Is glind. 1 = Tatil
3 istisna 4 0 = I guind. 1 = Tatil
4 istisna 5 0 = s glinii. 1 = Tatil
5 istisna 6 0 = I glind. 1 = Tatil
6 istisna 7 0 = I glind. 1 = Tatil
7 istisna 8 0 = s glinii. 1 = Tatil
8 istisna 9 0 = Is giini. 1 = Tatil
9 istisna 10 0 = I glind. 1 = Tatil
10 istisna 11 0 = Is glinii. 1 = Tatil
1 istisna 12 0 = Is guind. 1 = Tatil
12 istisna 13 0 = I glind. 1 = Tatil
13 istisna 14 0 = Is glinii. 1 = Tatil
14 istisna 15 0 = Is giindi. 1 = Tatil
15 istisna 16 0 = Is glind. 1 = Tatil
0000h...FFFFh Istisna siiresi veya giinlerinin tirleri. 1=
34.72  lstisna 1 start Istisna déneminin baglangig tarihini gg.aa formatinda tanim- | 01.01.
lar; burada gg glin sayisi ve aa ay sayisidir.
Bir istisna gliniinde baslatilmis olan zamanlayici, sire kalmis
olsa bile her zaman 23:59:59'da durur.
Ayni tarih, tatil ve is giinii olarak yapilandirilabilir. Istisna giin-
lerin herhangi birisi etkinse, tarih de etkindir.
01.01....31.12. Istisna dénemi 1'in baslangig tarihi.
34.73  Istisna 1 uzunlugu | istisna déneminin uzunlugunu giin olarak tanimlar. 0d
Istisna dénemi, bir dizi ardisik istisna gunu gibi kullanilir.
0...60d Istisna dénemi 1'in uzunlugu. 1=
34.74  lstisna 2 start Bkz. 34.72 Istisna 1 start. 01.01.
34.75 lstisna 2 uzunlugu | Bkz. 34.73 Istisna 1 uzunlugu. 0d
34.76  Istisna 3 start Bkz. 34.72 Istisna 1 start. 01.01.
34.77  lstisna 3 uzunlugu | Bkz. 34.73 Istisna 1 uzunlugu. 0d
34.78  Istisna giinii 4 Istisna giin{i 4'in tarihini tanimlar. 01.01.
01.01....31.12. Istisna giinii 4'Un baslangig tarihi.
Bir istisna gliniinde baslatiimis olan zamanlayici, sure kalmig
olsa bile her zaman 23:59:59'da durur.
34.79  Istisna giinii 5 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.80 Istisna giinii 6 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.81  lstisna giinii 7 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4 01.01
34.82  Istisna giinii 8 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.83  Istisna giinii 9 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.84  Istisna giinii 10 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.85 Istisna giinii 11 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.86 Istisna giinii 12 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
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34.87  Istisna giinii 13 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.88 Istisna giinii 14 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.89 Istisna giinii 15 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.90 Istisna giinii 16 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01.01
34.100 Zamanlamali Hangi zamanlayicilarin bilesik zamanlayici 1'e bagl oldugunu | 0000b
fonksiyon 1 tanimlar.
0 = Bagh degil.
1 =Bagh.
Bkz. 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu.
Bit Adi Aciklama
0 Zamanlayici 1 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
1 Zamanlayici 2 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
2 Zamanlayici 3 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
3 Zamanlayici 4 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
4 Zamanlayici 5 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
5 Zamanlayici 6 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
6 Zamanlayici 7 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
7 Zamanlayici 8 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
8 Zamanlayici 9 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
9 Zamanlayici 10 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
10 Zamanlayici 11 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
1" Zamanlayici 12 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Bilesik zamanlayici 1'e badh olan zamanlayicilar. 1=
34.101 Zamanlamali Hangi zamanlayicilarin bilesik zamanlayici 2'ye bagl oldu- 0000b
fonksiyon 2 gunu tanimlar.
Bkz. 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu.
34.102 Zamanlamali Hangi zamanlayicilarin bilesik zamanlayici 3'e bagli oldugunu | 0000b
fonksiyon 3 tanimlar.
Bkz. 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu.
34.110 Yiikseltme zamani | Hangi bilesik zamanlayicilarin (yani, bilesik zamanlayicilara | 0000b
fonksiyonu bagli olan zamanlayicilarin) ekstra zaman fonksiyonuyla
etkinlestirildigini tanimlar.
Bit Adi Aciklama
0 Zamanlamali fonksiyon 1 |0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
1 Zamanlamali fonksiyon 2 |0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
2 Zamanlamali fonksiyon 3 |0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Ekstra zamanlayici igeren bilesik zamanlayicilar. 1=
34.111  Yiikseltme zamani | Ekstra zaman etkinlestirme sinyalinin kaynagdini seger. Kapali
etkinlestirme 0 = Devre disl.
kaynagi 1 = Devrede.
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
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DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
34.112  Yiikseltme zamani | Ekstra zamani devreye alma sinyali kapatildiktan sonra eks- | 00 00:00
stiresi tra zamanin devre disi birakildigi saati belirler.
Ornek: 34.111 Yiikseltme zamani etkinlestirme kaynagi para-
metresi DI1 ve 34.112 Yiikseltme zamani siiresi parametresi
00:01:30 olarak ayarlanmigsa, ekstra zaman dijital girig DI
devre disi birakildiktan sonra 1 saat 30 dakika boyunca dev-
rede kalir.
00 00:00...07 00:00 | Ekstra zaman suresi. 1=1

35 Motor termik Sicaklik él¢limi yapilandirmasi, yiik egrisi tanimi ve motor

korumasi fani kontrolii yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayar-
lari.

Ayrica bkz. boélim Motor termik korumasi, (sayfa 157).

35.01  Tahmini motor Motor sicakhgini dahili motor termik koruma modeli tarafin- -

sicakligi dan tahmin edildigi gibi gosterir (bkz. parametre

35.50...35.55). Birim, 96.16 Birim segimi parametresi ile segi-

lir.

Bu parametre salt okunurdur.
-60...1000 °C veya | Tahmini motor sicakligi. 1=1°
-76...1832 °F

35.02  Olgiilen sicaklik 1 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi ile tanimlanan kaynak | -
yoluyla alinan sicakhgi gésterir. Birim, 96.16 Birim segimi
parametresi ile segilir.

Bu parametre salt okunurdur.
-60...5000 °C veya | Olgiilen sicaklik 1 1 =1 birim
-76...9032 °F, Not: PTC sensérii olmasi durumunda, birim ohm'dur. Olgiilen
0...5000 ohm veya | sicaklik kaynagi secimi (35.17) PTC analog G/G veya PTC
[35.12] ohm Al/DI Gerilim béliicii agaci ise, motor termik koruma islevi,
analog giris sinyalini (35.74) PTC direng degerine (ohm)
doénlsturir ve bu parametrede gosterir. Bu, parametre adi ve
birimi bile motor sicakhgini (°C veya °F) gostermekteyse
gegcerlidir. Birimi simdilik ohm'a donUstiiremezsiniz (96.76).

35.03  Olgiilen sicaklik 2 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi ile tanimlanan kaynak | -
yoluyla alinan sicakhg gésterir. Birim, 96.16 Birim sec¢imi
parametresi ile segilir.

Bu parametre salt okunurdur.
-60...5000 °C veya | Olgiilen sicaklik 2 1 =1 birim
-76...9032 °F, Not: PTC sensorii olmasi durumunda, birim ohm'dur. Olgiilen
0...5000 ohm veya | sicaklik kaynagi segimi (35.21) PTC analog G/C veya PTC
[35.22] ohm Al/DI Gerilim béliicii agaci ise, motor termik koruma iglevi,
analog giris sinyalini (35.24) PTC direng degerine (ohm)
doénulsturir ve bu parametrede gosterir. Bu, parametre adi ve
birimi bile motor sicakhigini (°C veya °F) gostermekteyse
gegerlidir. Birimi simdilik ohm'a donlstliremezsiniz (96.16).
35.06  Motor asiri ylik Motorun agiri yiik hata limitinin ylzdesi olarak motor agiri yik | 0,0

seviyesi

seviyesini gosterir. Bkz. bdlim Motor asiri yiik korumasi
(sayfa 162).
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%0,0...%300,0

Motor asir yik seviyesi.

%0,0 Motor asir yiklenmesi yok

%88,0 Motor uyari seviyesine asiri yiklendi
%100,0 Motor hata seviyesine asiri yiklendi.

10 = %1

35.11

Sicaklik 1 kaynagdi

Olgiilen sicaklik 1'nin okunacagi kaynagi seger.

Genellikle bu kaynak, suriicii tarafindan kontrol edilen motora
bagh bir sensérden gelir, ancak segenek listesindeki gibi
uygun bir sensor kullanildidi slirece prosesin diger bolimle-
rinden gelen bir sicaklik da &lgllebilir ve izlenebilir.

Not: Bu parametre secimine bagl olarak kontrol programi bu
gruptaki ilgili olmayan parametreleri gizler.

Tahmini
sicaklik

Devre digl

Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 1 devre disi.

Tahmini sicakhk

Tahmini motor sicakhidi (bkz. parametre 35.071 Tahmini motor
sicakligr).

Sicaklik, bir dahili striicli hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. Motorun ortam sicakhgini 35.50 Motor ortam sicak-
Iig1 parametresinde ayarlamak énemlidir.

KTY84 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY84 sensori.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

« 13 Standart AO parametre grubunda, analog gikigin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérii 1 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor lizerinden sabit akim génderir. Sensoérin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor Gizerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
doénastardlar.

Rezerve

1 x Pt100 analog
GIC

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen standart
bir analog girise ve bir analog cikisa baglanan Pt100 sensoru.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

« 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

* 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secgimi parametresini Sicaklik sensérii 1 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor (izerinden sabit akim génderir. Sensoérin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor Gizerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
doénastaralar.

2 x Pt100 analog
GIC

1 x Pt100 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak bagli iki
sensor bulunur. Birden fazla sensériin kullaniimasiyla dlgim
hassasiyeti buyik 6lgtide arttirilir.

3 x Pt100 analog
G/IC

1 x Pt100 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak bagh
¢ sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla
Olglim hassasiyeti buylk olglide arttirilir.

Rezerve

9...10

Dogrudan sicaklik

Sicaklik 35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen
kaynaktan alinir. Kaynagin degerinin, 96.16 Birim secimi tara-
findan belirtilen sicaklik birimi oldugu kabul edilir.

1"
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KTY83 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY83 sensori.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

« 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

« 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secgimi parametresini Sicaklik sensérti 1 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor tUizerinden sabit akim gdnderir. Sensoriin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor tizerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donustaralur.

12

1 x Pt1000 analog
G/IC

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen standart
bir analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt1000 sen-
sori.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

+ 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

+ 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérti 1 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor tizerinden sabit akim génderir. Sensoriin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor tzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donlstardllr.

2 x Pt1000 analog
G/IC

1 x Pt1000 analog G/C segcimi gibidir, ancak seri olarak bagh
iki sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla
Olgim hassasiyeti buylk 6lgtide arttirilir.

3 x Pt1000 analog
G/IC

1 x Pt1000 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak bagli
Ui¢ sensor bulunur. Birden fazla sensoériin kullaniimasiyla
6lgim hassasiyeti buylk 6lgtide arttirilir.

Ni1000

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Ni1000 sensori.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

+ 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

+ 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérti 1 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor tizerinden sabit akim génderir. Sensoriin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor tzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donlstardllr.

Rezerve

17...18

PTC analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen bir analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan PTC senséru.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C segenegiyle aynidir.
Not: Bu segimle birlikte kontrol programi, analog sinyali ohm
cinsinden PTC direng degerine donusturir ve bu 35.02 para-
metresinde gosterir. Parametre adi ve birimi hala sicaklik
degerini gosterir.

20
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PTC AI/DI Gerilim 35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen analog 23
Bélucl agaci girise baglanan PTC sensorl. Normal PTC baglantisi yerine

Ozel bir voltaj bélict baglantisi kullaniimalidir. Voltaj béltct
baglantisi, +10 V, dijital giris ve analog giris terminallerini kul-
lanir. Mevcut baglanti icin stirlici donanim kilavuzuna bakin.
Bu secim, analog ¢ikis mevcut olmadiginda PTC'yi bagla-
may! mimkun kilar.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C segenegiyle aynidir.

Not:

« Bu gerilim bélicu devresine bagladiginiz dijital girigin,
kontrol programinda bagka higbir amag igin kullaniimadi-
gindan emin olun.

* Bu segim ile 35.02 parametresi, parametre adi ve birimi
hala sicakligi gosteriyor olsa da motor sicakligini goster-
mez, ohm cinsinden PTC direncini gosterir.

35.12  Sicaklik 1 ariza Sicaklik denetimi fonksiyonu 1 igin hata limitini tanimlar. Olgii- | 130 °C veya
limiti len sicaklik 1 limiti astiginda, slrlict 4981 Harici sicaklik 1 266 °F veya

hatasi verir. 4500 ohm

Birim, 96.16 Birim sec¢imi parametresi ile segilir.

-60...5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin hata limiti. 1=1°
-76...9032 °F veya | Not: Olgiilen sicaklik kaynadi segimi (35.77) PTC analog G/G
0...5000 ohm veya PTC Al/DI Gerilim bélicii agaci ise, motor termik

koruma islevi, analog giris sinyalini (35.74) PTC direng dege-

rine (ohm) doénlstlrdr. Yani bu sinir, parametre adi ve birimi

bile motor sicakhgini (°C veya °F) gostermekteyse bir direng

degeri haline gelir. Birimi simdilik ohm'a déniistiiremezsiniz

(96.16).

35.13  Sicaklik 1 uyari Sicaklik denetimi fonksiyonu 1 igin uyari limitini tanimlar. 110 °C veya
limiti Olglilen sicaklik 1 limiti astiginda, A491 Harici sicaklik 1 uya- | 230 °F veya

risi olusturulur. 4000 ohm

Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.

-60...5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin uyari limiti. 1=1°
-76...9032 °F veya | Not: Olgiilen sicaklik kaynadi segimi (35.77) PTC analog G/G
0...5000 ohm veya PTC Al/DI Gerilim béliicti agaci ise, motor termik

koruma islevi, analog giris sinyalini (35.74) PTC direng dege-

rine (ohm) doénlstlrdr. Yani bu sinir, parametre adi ve birimi

bile motor sicakhigini (°C veya °F) gostermekteyse bir direng

degeri haline gelir. Birimi simdilik ohm'a dénustiiremezsiniz

(96.16).

35.14  Sicaklik 1 Al 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresinin ayari analog giristen | Segilmedi
kaynagi Olgim gerektirdigi zaman analog girisi belirtir.

Secilmedi Yok. 0

Al1 gergek degeri Denetleme birimindeki Al1 analog girisi. 1

Al2 gergek degeri Denetleme birimindeki Al2 analog girisi. 2

Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
35.21  Sicaklik 2 kaynagi | Olgiilen sicaklik 2'nin okunacagi kaynagdi seger. Tahmini
sicaklik

Bkz. 35.11 parametresi.

Devre disi Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 2 devre disi. 0
Tahmini sicaklik Tahmini motor sicakhgi (bkz. parametre 35.01 Tahmini motor | 1

sicakligr).

Sicaklik, bir dahili striici hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. Motorun ortam sicakligini 35.50 Motor ortam sicak-
Iig1 parametresinde ayarlamak énemlidir.
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KTY84 analog G/C

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY84 sensoéri.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

+ 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

+ 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérii 2 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor tUizerinden sabit akim gdnderir. Sensoriin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor tizerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donustaralur.

2

Rezerve

1 x Pt100 analog
G/IC

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen standart
bir analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt100 sensori.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

+ 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

+ 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérii 2 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor tizerinden sabit akim génderir. Sensoériin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor tizerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
doénustardlir.

2 x Pt100 analog
GIC

1 % Pt100 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak bagli iki
sensor bulunur. Birden fazla sensériin kullaniimasiyla dlglim
hassasiyeti blyik dlgtde arttirilir.

3 x Pt100 analog
GIC

1 x Pt100 analog G/C seg¢imi gibidir, ancak seri olarak bagh
¢ sensor bulunur. Birden fazla sensoriin kullaniimasiyla
Olgim hassasiyeti buylk 6lgtide arttirilir.

Rezerve

19...10

Dogrudan sicaklik

Sicaklik 35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen
kaynaktan alinir. Kaynagin degerinin, 96.16 Birim sec¢imi tara-
findan belirtilen sicaklik birimi oldugu kabul edilir.

1

KTY83 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog cikisa baglanan KTY83 sensord.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérii 2 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor lizerinden sabit akim génderir. Sensoériin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor Uzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
doénustaraldr.




Parametreler 309

No. Ad/Deger

Aciklama

Def/IFbEq16

1 x Pt1000 analog
GIC

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen standart
bir analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt1000 sen-
sOri.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

« 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

« 13 Standart AO parametre grubunda, analog gikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérii 2 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor lizerinden sabit akim génderir. Sensérin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensér lzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
doénastaralar.

13

2 x Pt1000 analog
GIC

1 x Pt1000 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak bagli
iki sensor bulunur. Birden fazla sensoérin kullaniimasiyla
Olgim hassasiyeti buylk 6lgtide arttirilir.

14

3 x Pt1000 analog
GIC

1 x Pt1000 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak bagl
¢ sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla
Olglim hassasiyeti buylk 6lgtide arttirilir.

15

Ni1000

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen analog
girise ve bir analog cikisa baglanan Ni1000 sensora.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

« 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

« 13 Standart AO parametre grubunda, analog gikisin kay-
nak secimi parametresini Sicaklik sensérii 2 etkinlestirme
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor (izerinden sabit akim génderir. Sensoérin

direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensér lzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
doénastaralar.

16

Rezerve

17...18

PTC analog G/C

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen bir analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan PTC sensor.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir.
Not: Bu secimle birlikte kontrol programi, analog sinyali ohm
cinsinden PTC direng dederine dénusturir ve bu 35.03 para-
metresinde gosterir. Parametre adi ve birimi hala sicaklik
degerini gosterir.

20

PTC AI/DI Gerilim
Boélucli agaci

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile secilen analog

girise baglanan PTC sensoéri. Normal PTC baglantisi yerine

Ozel bir voltaj bélict baglantisi kullaniimalidir. Voltaj béltict

baglantisi, +10 V, dijital giris ve analog giris terminallerini kul-

lanir. Mevcut baglanti icin stiricti donanim kilavuzuna bakin.

Bu secim, analog ¢ikis mevcut olmadiginda PTC'yi bagla-

may! mimkun kilar.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C segenegiyle aynidir.

Not:

« Bu gerilim bélicu devresine bagladiginiz dijital girigin,
kontrol programinda baska higbir amag igin kullaniimadi-
gindan emin olun.

* Bu segim ile 35.03 parametresi, parametre adi ve birimi
hala sicakligi gosteriyor olsa da motor sicakligini gdster-
mez, ohm cinsinden PTC direncini gosterir.
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35.22  Sicaklik 2 ariza Sicaklik denetimi fonksiyonu 2 igin hata limitini tanimlar. Olgii- | 130 °C veya
limiti len sicaklik 1 limiti astiginda, strlcu 4982 Harici sicaklik 2 266 °F veya
hatasi verir. 4500 ohm
Birim, 96.16 Birim seg¢imi parametresi ile segilir.
-60...5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 2 icin hata limiti. 1=1°
-76...9032 °F veya | Not: Olgiilen sicaklik kaynagi segimi (35.21) PTC analog G/C
0...5000 ohm veya PTC Al/DI Gerilim béllicli agaci ise, motor termik
koruma islevi, analog giris sinyalini (35.24) PTC direng dege-
rine (ohm) dénusturir. Yani bu sinir, parametre adi ve birimi
bile motor sicakligini (°C veya °F) gbstermekteyse bir direng
degeri haline gelir. Birimi simdilik ohm'a dénustiremezsiniz
(96.16).
35.23  Sicaklik 2 uyan Sicaklik denetimi fonksiyonu 2 igin uyari limitini tanimlar. 110 °C veya
limiti Olgiilen sicaklik 1 limiti agtiginda, A492 Harici sicaklik 2 uya- | 230 °F veya
risi olusturulur. 4000 ohm
Birim, 96.16 Birim segimi parametresi ile segilir.
-60...5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin uyari limiti. 1=1°
-76...9032 °F veya | Not: Olgiilen sicaklik kaynagi segimi (35.27) PTC analog G/G
0...5000 ohm veya PTC Al/DI Gerilim béllcl agaci ise, motor termik
koruma islevi, analog giris sinyalini (35.24) PTC direng dege-
rine (ohm) dénusturdr. Yani bu sinir, parametre adi ve birimi
bile motor sicakligini (°C veya °F) gbstermekteyse bir direng
degeri haline gelir. Birimi simdilik ohm'a dénustiremezsiniz
(96.16).
35.24  Sicaklik 2 Al 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresinin ayari analog giristen | Segilmedi
kaynagi Olglim gerektirdigi zaman analog girisi belirtir.
Secilmedi Yok. 0
Al1 gercek degeri Denetleme birimindeki Al1 analog girisi. 1
Al2 gercek degeri Denetleme birimindeki Al2 analog girisi. 2
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
35.50  Motor ortam Motor termal koruma modeli igin motorun ortam sicakligini 20 °C veya
sicakligi tanimlar. Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir. 68 °F
Motor termik koruma modeli, 35.50...35.55 parametrelerini
esas alarak motor sicakhigini tahmin eder. Motor sicakligi,
motor yuk egrisinin lizerindeki bolgede ¢alisirken artar, yik
egrisinin altindaki bélgede galigirken azalir.
UYARI! Motor, toz, kirletici madde vb. nedenlerle
A uygun sekilde sogutulmazsa, model motoru koruya-
maz.
-60...100 °C veya | Ortam sicakligi. 1=1°

-76...212 °F
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35.51

Motor yiik egrisi

7N
(%) A

150 +

100 4 - -

35.52

Motor yiik egrisini 35.52 Sifir hiz yiikii ve 35.53 Kirilma
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisi motor ter-
mik koruma modeli tarafindan motor sicakhigini tahmin etmek
icin kullanihr.

Parametre %100 olarak ayarlandiginda maksimum yuk,
99.06 Motor nominal akimi parametresinin degeri olarak alinir
(daha yuksek degerdeki ylikler motorun i1sinmasina neden
olur). Ortam sicakhgi, 35.50 Motor ortam sicakligi parametre-
sinde ayarlanan nominal degerden farkliysa yiik egrisi sevi-
yesi ayarlanmalidir.

I = Motor akimi
Iy = Nominal motor akimi

35.51

-

%110

35.53 o Sirtiicti ¢ikis

frekans

%50...%150

Motor yiik egrisi igin maksimum yuk.

1=%1

35.52

Sifir hiz yiiki

Motor yiik egrisini 35.51 Motor yiik egrisi ve 35.53 Kirilma
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisinin sifir
hizinda maksimum motor yUkund tanimlar. Motorda harici bir
fan varsa, sogutmayi daha etkili kilmak icin daha ylksek bir
deger kullanilabilir. Motor Ureticisinin dnerilerine bakin.

Bkz. 35.51 Motor yiik egrisi parametresi.

%70

%25...150

Motor yiik egrisi igin sifir hiz yuku.

1=%1

35.53

Kirilma noktasi

Motor yiik egrisini 35.51 Motor yiik egrisi ve 35.52 Sifir hiz
yliki parametreleriyle birlikte tanimlar. Yik egrisi kesme nok-
tasi frekansini, yani motor yuk egrisinin 35.51 Motor yiik
egrisi parametresi degerinden 35.52 Sifir hiz yiikii paramet-
resi degerine dismeye basladigi noktayi tanimlar.

Bkz. 35.51 Motor yiik egrisi parametresi.

45,00 Hz

1,00...500,00 Hz

Motor yiik egrisi igin kirllma noktasi.

Bkz. par.
46.02
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35.54  Motor nominal Motor nominal akim ile yiikli iken motorun ortam sicakligi 80 °C veya
sicaklik artisi Uizerindeki sicaklik artigini tanimlar. Motor Ureticisinin 6nerile- | 176 °F
rine bakin.
Birim, 96.16 Birim seg¢imi parametresi ile segilir.
Sicaklik
A
Motor nominal sicaklik
artigl
Ortam sicakligi
Zaman
0...300 °C veya Sicaklik artigi. 1=1°
32..572°F
35.55  Motortermik zaman | Nominal motor sicakliginin %63'Une ulasmak icin gereken 256 s
sabiti zaman olarak tanimlanan, motor termal koruma modeli i¢in
termal siire sabitini tanimlar. Motor ureticisinin 6nerilerine
bakin.
NEMA sinift motorlar igin UL sartlarina gore 1sil koruma icin
yaklasik hesaplama yapin: Motor termal zamani 35 garpi
t6'ya esittir, burada t6 (saniye cinsinden) motor Ureticisi tara-
findan motorun nominal akiminin alti katinda emniyetle cali-
sabilecegi sure seklinde tanimlanmistir.
Sinif 10 tetikleme egrisi igin termal stire 350 sn, Sinif 20 tetik-
leme egrisi igin 700 sn ve Sinif 30 tetikleme egrisi icin ise
1050 sn'dir.
Motor akimi
%100
\ . Zaman
Sicaklik artisi : !
%100 . '
%63
Motor termik stiresi Zaman
100...10000 s Motor termik zaman sabiti. 1=1s
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35.56  Motor asir ylik Motor asiri ylki tespit edildiginde gergeklestirilecek eylemi Uyari ve hata

islemi seger. Bkz. bolim Motor asiri yiik korumasi (sayfa 162).

Eylem yok Eylem olmaz. 0

Sadece uyari Motor uyari seviyesine asiri yukliyken surticii A783 Motor da | 1
asiri ylk uyarisi olusturur, yani, 35.05 Motor asiri yiik seviyesi
parametresi %88,0 degerine ulasir.

Uyari ve hata Motor uyari seviyesine asiri yukliyken surticit A783 Motor da | 2
asiri ylk uyarisi olusturur, yani, 35.05 Motor asiri yiik seviyesi
parametresi %88,0 dederine ulasir.

Motor ariza seviyesine asir ylklendiginde surtict 7122 Motor
da asir1 yik hatasi tetikler, yani, 35.05 Motor asiri ylik sevi-
yesi parametresi %100,0 degerine ulasir.

35.57  Motor asir yiik Kullanilacak motor asiri ylk sinifini tanimlar. Koruma sinifi, Sinif 20

sinifi tetikleme seviyesi akiminin 7,2 kati (IEC 60947-4-1) veya 6
katinda (NEMA ICS) tetiklenmesi igin kullanici tarafindan
slre olarak belirlenir.

Bkz. bolim Motor asiri yiik korumasi (sayfa 162).

Sinif 5 Motor asiri yik sinif 5. 0

Sinif 10 Motor asiri yik sinif 10. 1

Sinif 20 Motor asiri ylk sinif 20. 2

Sinif 30 Motor asiri ylk sinif 30. 3

Sinif 40 Motor asiri ylk sinif 40. 4

36 Yiik analizorii Tepe deger ve genislik glinltigu ayarlari.

Ayrica bkz. bolim Yiik analizérii, (sayfa 166).

36.01  PVL sinyal kaynagi | Tepe de@er giinlugu tarafindan izlenecek sinyali seger. Cikis gtici
Sinyal, 36.02 PVL filtre siiresi parametresi ile belirlenen filtre-
leme suresi kullanilarak filtrelenir.

Tepe degeri, dijer 6nceden segilen sinyallerle birlikte
36.10...36.15 parametrelerine kaydedilir.

Tepe degeri glinligu 36.09 Logger reset parametresi kullani-
larak resetlenebilir. Sinyal kaynagi degistigi zaman ayrica
guinliik de sifirlanir. Son resetleme tarihi ve saati sirasiyla
36.16 ve 36.17 parametrelerine kaydedilir.

Secilmedi Yok (tepe degeri ginligul devre disi). 0

Kullanilan motor 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 177). 1

hizi

Rezerve 2

Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi (sayfa 177). 3

Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 177). 4

Rezerve 5

Motor momenti 01.10 Motor momenti (sayfa 177). 6

DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 177). 7

Cikis giict 01.14 Cikig giicli (sayfa 177). 8

Rezerve 9

Hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girigi (sayfa 250). 10

girisi

Hiz ref rampasi 23.02 Hiz ref rampa ¢ikigi (sayfa 250). 11

cikigl

Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 254). 12
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Kullanilan moment | 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 259). 13
ref
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikigi (sayfa 264). 14
Rezerve 15
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (sayfa 320). 16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
36.02  PVL filtre sdresi Tepe deger glnlugd filtreleme siresi. Bkz. parametre 36.01 2,00s
PVL sinyal kaynagi.
0,00...120,00 s Tepe deger glinligdu filtreleme siresi. 100=1s
36.06 AL2 sinyal kaynagi | Genlik ginligu 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sinyal, Motor
200 ms araliklarla 6rneklenir. momenti
Sonuglar, 36.40...36.49 parametreleri tarafindan goriintilenir.
Her parametre, bir genlik araligini temsil eder ve érneklerin
hangi bélimunin o araliga dustigini gosterir.
%100'e karsilik gelen sinyal degeri 36.07 AL2 sinyal
blgeklendirme parametresi ile tanimlanir.
Genlik giinligli 2 36.09 Logger reset parametresi kullanilarak
resetlenebilir. Sinyal kaynagi veya 6lgeklendirme degistigi
zaman ayrica ginlik de sifirlanir. Son resetleme tarihi ve
saati siraslyla 36.50 ve 36.51 parametrelerine kaydedilir.
Secenekler igin, bkz. parametre 36.01 PVL sinyal kaynagi.
36.07  AL2 sinyal %100 genislige karsilik gelen sinyal degerini tanimlar. 100,00
olceklendirme
0,00...32767,00 %100'e karsilik gelen sinyal degeri. 1=
36.09  Logger reset Tepe degeri glinliglniu velveya genlik gunligi 2'yi sifirlar. Tamam
(Genlik giinligu 1 resetlenemez.)
Tamam Resetleme tamamlandi ya da talep edilmedi (normal 0
calisma).
Tuma Hem tepe degeri guinligiini hem de genlik ginligu 2'yi reset- | 1
ler.
PVL Tepe degeri gunligunu resetler. 2
AL2 Genlik ginligu 2'yi resetler. 3
36.10  PVL tepe degeri Tepe deger gunligl tarafindan kaydedilen tepe deger. 0,00
-32768,00... Tepe deger. 1=1
32767,00
36.11  PVL tepe degeri Tepe degerin kaydedildigi tarih. 01.01.1980
tarihi
- Tepe olugma tarihi. -
36.12  PVL tepe degeri Tepe degerin kaydedildigi saat. 00:00:00
saati
- Tepe olugsma saati. -
36.13  Tepe degerindeki Tepe degerin kaydedildigi andaki motor akimi. 0,00 A
PVL akimi
-32768,00... Tepe degerdeki motor akimi. 1=1A
32767,00 A
36.14  PVL DC gerilimi Tepe degerin kaydedildigi anda, surlicti ara DC devresindeki | 0,00 V
tepe degerinde gerilim.
0,00...2000,00 V Tepe degerdeki DC gerilim. 10=1V
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36.15  Tepe degerindeki Tepe degerin kaydedildigi andaki motor hizi. 0,00 rpm
PVL hizi
-30000,00... Tepe degerdeki motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
36.16  PVL reset tarihi Tepe degeri glinligunin en son resetlendigi tarih. 01.01.1980
- Tepe degeri guinliigliniin en son resetleme tarihi. -
36.17  PVL filtre saati Tepe degeri guinliigliniin en son resetlendigi saat. 00:00:00
- Tepe degeri guinliigliniin en son resetleme saati. -
36.20 AL1%0-%10 Genislik glinltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %0 - %10 arali- | %0,00
gina diigsen érnekler yiizdesi. %100, Donanim Kilavuzu'nda
Teknik veriler bolimindeki degerler tablosunda verilen /44
degerine karsilik gelir.
%0,00...%100,00 %0 - %10 arasindaki genislik glinligu 1 érnekleri. 1=%1
36.21  AL1 %10 - %20 Genislik glinlGgu 1 tarafindan kaydedilen ve %10 - %20 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %10 - %20 arasindaki genislik giinltigi 1 érnekleri. 1=%1
36.22  AL1 %20 - %30 Genislik glinltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %20 - %30 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %20 - %30 arasindaki genislik ginligl 1 érnekleri. = %1
36.23 AL1 %30 - %40 Genislik glinlGgu 1 tarafindan kaydedilen ve %30 - %40 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %30 - %40 arasindaki genislik giinliigi 1 érnekleri. 1=%1
36.24  AL1 %40 - %50 Genislik glinltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %40 - %50 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %40 - %50 arasindaki genislik ginligl 1 érnekleri. 1=%1
36.25 AL1 %50 - %60 Genislik glinlGgu 1 tarafindan kaydedilen ve %50 - %60 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %50 - %60 arasindaki genislik giinltigl 1 érnekleri. 1=%1
36.26 AL1 %60 - %70 Genislik glinltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %60 - %70 arali- | %0,00
gina disen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %60 - %70 arasindaki genislik ginligl 1 érnekleri. = %1
36.27 AL1 %70 - %80 Genislik glinlGgu 1 tarafindan kaydedilen ve %70 - %80 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %70 - %80 arasindaki genislik giinltigl 1 érnekleri. 1=%1
36.28 AL1 %80 - %90 Genislik glinltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %80 - %90 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %80 - %90 arasindaki genislik ginligl 1 érnekleri. 1=%1
36.29  AL1 %90 lzeri Genislik glinlGgu 1 tarafindan kaydedilen ve %90'i asan %0,00
ornekler ylizdesi.
%0,00...%100,00 %90 lizerindeki genislik giinligu 1 érnekleri. 1=%1
36.40 AL2 %0 - %10 Genislik glinltgu 2 tarafindan kaydedilen ve %0 - %10 arali- | %0,00
gina disen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %0 - %10 arasindaki genislik glinligu 2 érnekleri. 1=%1
36.41 AL2 %10 - %20 Genislik glinltgu 2 tarafindan kaydedilen ve %10 - %20 arali- | %0,00
gina diisen ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %10 - %20 arasindaki genislik giinliigl 2 érnekleri. 1=%1
36.42 AL2 %20 - %30 Genislik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %20 - %30 arali- | %0,00
gina disen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %20 - %30 arasindaki genislik guinligl 2 érnekleri. = %1
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36.43 AL2 %30 - %40 Genislik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve %30 - %40 arali- | %0,00
gina disen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %30 - %40 arasindaki genislik glinligu 2 drnekleri. 1=%1
36.44  AL2 %40 - %50 Geniglik glinlGgu 2 tarafindan kaydedilen ve %40 - %50 arali- | %0,00
gina disen 6rnekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %40 - %50 arasindaki genislik glinliigl 2 drnekleri. = %1
36.45 AL2 %50 - %60 Genislik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve %50 - %60 arali- | %0,00
gina disen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %50 - %60 arasindaki genislik glinligu 2 drnekleri. 1=%1
36.46 AL2 %60 - %70 Geniglik giinlugi 2 tarafindan kaydedilen ve %60 - %70 arali- | %0,00
gina disen o6rnekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %60 - %70 arasindaki genislik glinliigl 2 drnekleri. = %1
36.47 AL2 %70 - %80 Genislik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve %70 - %80 arali- | %0,00
gina disen ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %70 - %80 arasindaki genislik glinligl 2 érnekleri. 1=%1
36.48 AL2 %80 - %90 Geniglik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %80 - %90 arali- | %0,00
gina disen ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %80 - %90 arasindaki genislik glinliigl 2 drnekleri. 1=%1
36.49  AL2 %90 izeri Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %90'i asan %0,00
ornekler ylizdesi.
%0,00...%100,00 %90 lzerindeki geniglik gunlugi 2 érnekleri. 1=%1
36.50 AL2 reset tarihi Genlik glinligu 2'nin en son resetlendigi tarih. 01.01.1980
- Genlik ginligu 2'nin son resetlenme tarihi. -
36.51  AL2 reset saati Genlik ginlGgu 2'nin en son resetlendigi saati. 00:00:00
- Genlik ginligu 2'nin son resetlenme saati. -
37 Kull. Yiik egrisi Kullanici yiik egrisi igin ayarlar.
Ayrica bkz. bélim Kullanici yiik egrisi, (sayfa 125).
37.01  ULC g¢ikist durum izlenen sinyalin durumunu gériintiiler. Durum sadece siirlicii | 0000h
word'li calisirken gosterilir. (Durum word't, 37.03, 37.04, 37.41 ve
37.42 parametreleri tarafindan segilen eylemlerden ve gecik-
melerden bagimsizdir.)
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Dusik yik limiti 1 = Sinyal duslk ylk egrisinin altinda.
1 YUk arahiginda 1 = Sinyal dugiik yuk ile agin yik egrisinin arasinda.
2 Asirt yuk limiti 1 = Sinyal asiri yuk egrisinin tizerinde.
3 Dis yik limiti 1 = Sinyal dusik yuk egrisinin altinda veya asiri ylk
egrisinin Gzerinde.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Izlenen sinyalin durumu. 1=1
37.02  ULC denetim sinyali | izlenecek sinyali seger. Fonksiyon sinyalin gercek degerini Motor

ylk egrisiyle karsilastirir.

momenti %

Secilmedi

Sinyal segilmedi (izleme devre digi).

0

Motor hizi %

01.03 Motor hizi % (sayfa 177).

Motor akimi %

01.08 Motor nom motor akimi % (sayfa 177).

Motor momenti %

01.10 Motor momenti (sayfa 177).

1
2
3
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Motor nominalinin 01.15 Motor nom c¢ikis glicii % (sayfa 178). 4
cikis glict %
Suriict nominalinin | 01.16 Sdriicti nom ¢ikis giicti % (sayfa 178). 5
cikis guct %
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
37.03 ULC asiri yiik izlenen sinyalin mutlak degeri, 37.41 ULC asiri yiik zamanla- | Devre digi
islemleri yicisi suresinden fazla asiri yuk egrisinin tizerinde surekli ola-
rak kalirsa sUrticiniin nasil tepki verecegini secer.
Devre disi Eylem olmaz. 0
Uyari Siirtict bir uyari (A8BE ULC asiri yiik uyarisi) olusturur. 1
Hata Siirlict 8002 ULC asin yiik hatasi hatasinda aglilir. 2
Uyari/Hata Sinyal 37.41 ULC asiri yiik zamanlayicisi parametresi tarafin- | 3
dan tanimlanan sirenin yari stresi boyunca surekli olarak
asin yuk egrisinin Gzerinde olursa, surticl bir uyari (ASBE
ULC asiri yiik uyarisr) olusturur.
Sinyal 37.41 ULC asin yiik zamanlayicisi parametresi tarafin-
dan tanimlanan sire boyunca sirekli olarak asir yik egrisi-
nin Gizerinde olursa, slriicti 8002 ULC asiri ylik hatasi hatasi
tetikler.
37.04  ULC diistik yiik Izlenen sinyalin mutlak degeri, 37.42 ULC diisiik yiik zaman- | Devre digi
islemleri layicisi siresinden fazla asiri ylk egrisinin tizerinde strekli
olarak kalirsa suruclnin nasil tepki verecegini seger.
Devre digi Eylem olmaz. 0
Uyari Sirtict bir uyar (A8BF ULC distik ylik uyarisr) olusturur. 1
Hata SirGcu 8001 ULC dligliik yiik hatasi hatasinda agilir. 2
Uyari/Hata Sinyal 37.41 ULC asini yiik zamanlayicisi parametresi tarafin- | 3
dan tanimlanan sirenin yari siiresi boyunca surekli olarak
duslk yuk egrisinin altinda olursa, siricl bir uyari (A8BF
ULC duiglik yiik uyarisi) olusturur.
Sinyal 37.42 ULC dlistik yiik zamanlayicisi parametresi tara-
findan tanimlanan stre boyunca surekli olarak disik yik
egrisinin lizerinde olursa, surlicti 8007 ULC diistik yiik hatasi
hatasi tetikler.
37.11  ULC hiz tablosu Kullanici yik egrisinin X eksenindeki bes hiz noktasinin ilkini | 150,0 rpm
noktasi 1 tanimlar.
99.04 Motor kontrol modu parametresi Vektor olarak ayarlan-
migsa ya da 99.04 Motor kontrol modu Skaler olarak ayarlan-
mis ve referans birimi rpm ise, hiz noktalar kullanihr.
Bes nokta en duslkten en yiksede siralanmalidir. Noktalar
pozitif degerler olarak tanimlanir, ancak negatif yonde de
simetrik olarak etkilidir. Izleme bu iki alanin diginda etkin
degildir.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.12  ULC hiz tablosu ikinci hiz noktasini tanimlar. 750,0 rpm
noktasi 2 Bkz. 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1 parametresi.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.13  ULC hiz tablosu Uglincii hiz noktasini tanimlar. 1290,0 rpm
noktasi 3 Bkz. 37.11 ULC hiz tablosu noktas! 1 parametresi.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm

30000,0 rpm
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37.14  ULC hiz tablosu Dérdlinci hiz noktasini tanimlar. 1500,0 rpm
noktasi 4 Bkz. 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1 parametresi.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.15  ULC hiz tablosu Besinci hiz noktasini tanimlar. 1800,0 rpm
noktasi 5 Bkz. 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1 parametresi.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.16  ULC frekans Kullanici ylk egrisinin X eksenindeki bes frekans noktasinin | 5,0 Hz
tablosu noktasi 1 ilkini tanimlar.
99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak ayarlan-
migsa ve referans birimi Hz ise, frekans noktalari kullanihr.
Bes nokta en disiikten en yiksege siralanmalidir. Noktalar
pozitif degerler olarak tanimlanir, ancak negatif yénde de
simetrik olarak etkilidir. Izleme bu iki alanin diginda etkin
degildir.
-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.17  ULC frekans Ikinci frekans noktasini tanimlar. 25,0 Hz
tablosu noktasi 2 Bkz. 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1 parametresi.
-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.18 ULC frekans Uglincii frekans noktasini tanimlar. 43,0 Hz
tablosu noktasi 3 Bkz. 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1 parametresi.
-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.19  ULC frekans Dérdiincii frekans noktasini tanimlar. 50,0 Hz
tablosu noktasi 4 Bkz. 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1 parametresi.
-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.20 ULC frekans Besinci frekans noktasini tanimlar. 60,0 Hz
tablosu noktasi 5 Bkz. 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1 parametresi.
-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.21  ULC duslik yiik Dusik yik (alttaki) egrisini, X eksenindeki karsiliklariyla bir- | %10,0
noktasi 1 likte tanimlayan Y eksenindeki bes noktanin (37.11 ULC hiz
tablosu noktasi 1...37.15 ULC hiz tablosu noktasi 5 veya
37.15 ULC hiz tablosu noktasi 5...37.20 ULC frekans tablosu
noktasi 5) ilkini tanimlar.
Dusuk yik egrisinin her bir noktasi karsilik gelen asiri yik
egrisinden daha dustk bir degere sahip olmalidir.
%-1600,0... Dustk yik noktasi 1=%1
%1600,0
37.22  ULC dstik yiik Ikinci diisiik yiik noktasini tanimlar. %15,0
noktasi 2 Bkz. 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1 parametresi.
%-1600,0... Dustk yik noktasi 1=%1
%1600,0
37.23  ULC distik yiik Uglinci diistik yiik noktasini tanimlar. %25,0
noktasi 3 Bkz. parametre 37.21 ULC dlislik yiik noktasi 1
%-1600,0... Dustk yik noktasi 1=%1
%1600,0
37.24  ULC dustik yiik Dérdiinct dusik yuk noktasini tanimlar. %30,0
noktasi 4 Bkz. parametre 37.21 ULC diigiik yiik noktasi 1
%-1600,0... Dustk yik noktasi 1=%1

%1600,0
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37.25  ULC diisiik yiik Besinci diisiik yik noktasini tanimlar. %30,0
noktast 5 Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1
%-1600,0... Dusuk ylk noktasi 1=%1
%1600,0

37.31  ULC asiri yiik Asir yik (Ustteki) edrisini, X eksenindeki karsiliklariyla birlikte | %300,0
noktasi 1 tanimlayan Y eksenindeki bes noktanin (37.11 ULC hiz tab-

losu noktasi 1...37.15 ULC hiz tablosu noktasi 5 veya 37.15
ULC hiz tablosu noktasi 5...37.20 ULC frekans tablosu nok-
tasi 5) ilkini tanimlar.

Asiri yUk egrisinin her bir noktasi karsilik gelen distk yik
egrisinden daha ylksek bir degere sahip olmalidir.

%-1600,0... Asir ylik noktasi. = %1
%1600,0

37.32  ULC asin yik Ikinci agin yiik noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 2 Bkz. 37.31 ULC asiri yiik noktas 1 parametresi.
%-1600,0... Asir ylik noktasi. 1=%1
%1600,0

37.33  ULC asiri yiik Uglincii asirt yiik noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 3 Bkz. 37.31 ULC asiri yiik noktasi 1 parametresi.
%-1600,0... Asir ylik noktasi. 1=%1
%1600,0

37.34  ULC asin yik Dérdlincu asin yiik noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 4 Bkz. 37.31 ULC asiri yiik noktasi 1 parametresi.
%-1600,0... Asir yik noktasi. = %1
%1600,0

37.35 ULC asin yik Besinci asir yiik noktasini tanimlar. %300,0
noktas! 5 Bkz. 37.31 ULC asiri yiik noktasi 1 parametresi.
%-1600,0... Asir yik noktasi. 1=%1
%1600,0

37.41  ULC asiri yiik Sirtict 37.03 ULC asini ylik islemleri tarafindan segilen 20,0s
zamanlayicisi eylemi gergeklestirmeden 6nce izlenen sinyalin asiri yik egri-

sinin surekli Uzerinde olmasi gereken sureyi tanimlar.

0,0...10000,0 s Asiri yik zamanlayicisi. 1=1s

37.42  ULC diisiik yiik Sirlcu 37.04 ULC diisiik yiik islemleri tarafindan segilen 20,0 s
zamanlayicisi eylemi gergeklestirmeden 6nce izlenen sinyalin disik yik

egrisinin surekli altinda olmasi gereken sureyi tanimlar.

0,0...10000,0 s Dustk ylk zamanlaycisi. 1=1s
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40 Proses PID grubu 1 | Proses PID kontrolii igin parametre degerleri.
Sirlcu gikisi PID prosesi tarafindan kontrol edilebilir. Proses
PID kontroli etkinlestirildiginde, sirlcu referans degerine
proses geribildirimini kontrol eder.
Proses PID igin iki farkll parametre grubu tanimlanabilir. Ayni
anda bir parametre grubu kullanimdadir. Birinci grup
40.07...40.90 parametrelerinden uyarlanir, ikinci grup 41 Pro-
ses PID grubu 2 grubundaki parametreler ile tanimlanir. Kul-
lanilacak grubu tanimlayan ikili kaynak 40.57 PID set1/set2
secimi parametresi ile segilir.
Ayrica 520 ve 521 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina
bakin.
PID misteri birimini ayarlamak igin panelde Menii - Temel
ayarlar - PID -Birim 6gesini segin.
40.01  Proses PID ¢ikisi Proses PID kontrolii ¢ikisini gdsterir. 521. sayfadaki kontrol -
gergek zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID kontroli ¢ikisI. 1=1
200000,00
40.02  Proses PID Kaynak segimi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.70 -
geribildirimi gergek | Ayar 1 geribildirim fonksiyonu) ve filtreleme sonrasinda pro-
ses geri bildirim degderini gosterir. 520. sayfadaki kontrol zin-
ciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses geri bildirimi. 1=1PID
200000,00 PID musteri birimi
musteri birimi
40.03  Proses PID ayar Kaynak secimi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.718 -
noktasi gergcek Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu), sinirlama ve rampa sonra-
sinda proses PID ayar noktasi degerini gosterir. 520. sayfa-
daki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID kontroli igin ayar noktasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri birimi
musteri birimleri
40.04  Proses PID Proses PID sapmasini gosterir. Varsayilan olarak, bu deger | -
sapmasi gergek ayar noktasi - geri bildirime esittir, ancak sapma 40.31 Ayar 1
sapma gevirme parametresi ile ters gevrilebilir. 521. sayfadaki
kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... PID sapmasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri birimi
musteri birimi
40.05  Proses PID trim PID stireci trimlenmis referans gikisini gosterir. -

cikisi gercek

Bu parametre salt okunurdur.

-32768...32768

PID sureci trimlenmis referansi.
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40.06  Proses PID durum | Proses PID kontrollindeki durum bilgilerini g&sterir. -
word'l Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontroli etkin.
1 Ayar noktasi 1 = Proses PID ayar noktasi dondurulmus.
dondurulmus
2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontrolor cihazi ¢ikisi dondurulmus.
3 PID uyku modu 1 = Uyku modu etkin.
4 Uyku ek suresi 1 = Uyku ek suresi etkin.
5 Trim modu
6 izleme modu 1 = Izleme fonksiyonu etkin.
7 Cikig Ust limiti 1 = PID ¢ikisi 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikig alt limiti 1 = PID ¢ikisi 40.36 parametresi ile sinirlaniyor.
9 Olii bant etkin 1 = Oli bant etkin (bkz. par. 40.39)
10 PID grubu 0 = Parametre grubu 1 kullanimda 1 = Parametre grubu 2
kullanimda
1 Rezerve
12 Dahili ayar noktasi |1 = Dahili ayar noktasi etkin (bkz. par. 40.16...40.23)
etkin
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontroli durum word'd. 1=
40.07  Proses PID ¢alisma | Proses PID kontrollini etkinlestirir/devre digi birakir. Kapall
modu Not: Proses PID kontrollii sadece harici kontrolde kullanilabi-
lir; bkz. bélim Lokal kontrol — harici kontrol karsilastirmasi
(sayfa 103).
Kapali Proses PID kontroli pasif. 0
Acik Proses PID kontroli etkin. 1
Sdirici caligirken Sirlcu calisirken proses PID kontrolii etkindir. 2
aclk
40.08  Ayar 1 geribildirim 1 | Proses geri bildiriminin birincil kaynagini secer. 520. sayfa- Al2 yiizdesi
kaynagdi daki kontrol zinciri semasina bakin.
Secilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 6igeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 6igeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
Frek girisi 11.39 Frek girisi 1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 204). 3
oOlgeklendirildi
Rezerve 4.7
Al1 ylzdesi 12.101 Al1 yiizde degeri (bkz. sayfa 209). 8
Al2 ylizdesi 12.102 AI2 yiizde degeri (bkz. sayfa 209). 9
Geribildirim veri 40.91 Geribildirim veri depolama (bkz. sayfa 335). 10
depolama
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.09  Ayar 1 geribildirim 2 | Proses geri bildiriminin ikinci kaynagini secer. Ikinci kaynak Secilmedi
kaynagi yalnizca ayar noktasi fonksiyonu iki giris gerektirirse kullanilir.

Secenekler igin, bkz. parametre 40.08 Ayar 1 geribildirim 1
kaynagi.
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40.10  Ayar 1 geribildirim | Proses geri bildiriminin 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi ve | In1
fonksiyonu 40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi parametreleri ile secilen
iki geribildirim kaynagindan nasil hesaplandigini tanimlar.
Fonksiyonun (herhangi bir segim) igin sonucu parametre
40.90 Ayar 1 geri bildirim ¢arpani ile garpilir.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den ¢ikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile garpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bélundr. 4
MIN(In1,In2) iki kaynagin kiiglk olani. 5
MAX(In1,In2) Iki kaynag@in biiytik olani. 6
AVE(In1,In2) iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in kare kokd. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare koku. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
sgrt(In1)+sqrt(In2) | Kaynak 1'in karekdku + kaynak 2'nin karekdku. 1
40.11  Ayar 1 geribildirim | Proses geri bildirimi igin filtreleme siresi sabitini tanimlar. 0,000 s
filtre stiresi
0,000...30,000 s Geri bildirim filtre siresi. 1=1s
40.14  Set 1 ayar noktas! | 40.15 Set 1 ¢ikis 6lceklendirme parametresi ile birlikte, pro- | 0,00
o6lceklendirme ses PID kontrol zinciri igin bir genel élgceklendirme faktéri
tanimlar.
Parametre sifir olarak ayarlanirsa, otomatik ayar noktasi
oOlgeklendirme etkinlestirilir; burada uygun ayar noktasi élgegi
segili ayar noktasi kaynagina gére hesaplanir. Gergek ayar
noktasi 6lcegdi 40.61 Ayar noktasi 6lgeklendirme gercek para-
metresinde gosterilmektedir.
Ornegin, proses ayar noktasi girisi Hz cinsinden oldugunda
skalalandirma faktériinden yararlanilabilir, PID kontrol cihazi-
nin ¢ikisi ise hiz kontrolde bir rpm degeri olarak kullanilir. Bu
durumda, bu parametre 50 olarak ve 40.75 parametresi 50
Hz'de nominal motor hizina ayarlanabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin gikigi = [40.15] olur,
sapma (ayar noktasi - geri bildirim) = [40.74] ve [40.32] =1
oldugunda.
Not: Olgeklendirme 40.74 ve 40.15 arasindaki orana dayanir.
Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 30 ile ayni skalalandir-
may1 olusturacaktir.
-200000,00... Olgeklendirme. 1=1
200000,00
40.15  Set 1 ¢ikis Bkz. parametre 40.714 Set 1 ayar noktasi élgeklendirme. 0,00
Glgeklendirme Parametre sifir olarak ayarlandiysa, élgeklendirme otomatik-
tir:
Caligma modu p .
(bkz. par. 19.01) Olgeklendirme
Hiz kontrol 46.01 Hiz éigeklendirme
Frekans kontrolu 46 02 Fre!_(ans
6lgceklendirme
Moment kontroli %100
-200000,00... Proses PID kontroll ¢ikisi bazinda. 1=1

200000,00




Parametreler 323

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq16
40.16  Ayar 1 ayar noktas! | Proses PID ayar noktasinin birincil kaynagini seger. 520. say- | Al1 yiizdesi
1 kaynagi fadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Segilmedi Yok. 0
Rezerve 1
Dahili ayar noktasi | Dahili ayar noktasi. Bkz. 40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢1 | 2
parametresi.
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 3
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 4
Rezerve 5.7
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansiyo- 8
potansiyometresi metresinin ¢ikisi).
Rezerve 9
Frek girisi 11.39 Frek girisi 1 dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 204). 10
oOlgeklendirildi
Al1 yuzdesi 12.101 Al1 yiizde degeri (bkz. sayfa 209). 1"
Al2 yuzdesi 12.102 Al2 yiizde degeri (bkz. sayfa 209). 12
Kontrol paneli (ref Kontroliin ddnecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan kay- | 13
saklandr) dedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 180) referans olarak kullanihr.
(Secim 71.16 Ayar noktasi 1 kaynagi parametresinde kullani-
lamaz.)
Referans
A | @ EXT1 referansi
K= K= =) = W % EXT2 referansi
— Etkin referans
—o—o—¢-0- - Pasif referans
‘ >t
EXT1-> EXT2
Kontrol paneli (ref | Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel refe- | 14
kopyalandi) ransi, bkz.sayfa 180), kontrol konumu degistiginde iki konu-
mun referanslari ayni tiirdense (6r. frekans/hiz’ moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni refe-
rans olarak kullanilir.
Referans
@ EXT1 referansi
X EXT2 referansi
=— Etkin referans
. + Pasif referans
‘ >t
EXT1 -> EXT2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 15
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 16
Rezerve 17...18
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 180). 19
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 180). 20
Rezerve 21...23
Ayar noktasi veri 40.92 Ayar noktasi veri depolama (bkz. sayfa 335). 24

depolama

(Segim 71.16 Ayar noktas! 1 kaynagi parametresinde kullani-
lamaz.)

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).
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40.17  Ayar 1 ayar noktas! | Proses ayar noktasinin ikinci kaynagini seger. Ikinci kaynak Secilmedi
2 kaynagi yalnizca ayar noktasi fonksiyonu iki giris gerektirirse kullanilir.
Secenekler igin, bkz. parametre 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1
kaynagi.
40.18  Ayar 1 ayar noktasi | 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi ve 40.17 Ayar 1 ayar In1
fonksiyonu noktasi 2 kaynagi parametreleri ile segilen ayar noktasi kay-
naklari arasinda bir fonksiyon secer.
Fonksiyonun (herhangi bir segim) icin sonucu parametre
40.89 Ayar 1 ayar noktasi ¢arpani ile garpilr.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den gikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile carpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bélinr. 4
MIN(In1,In2) Iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) iki kaynagin biyiik olani. 6
AVE(In1,In2) Iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in kare koku. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare koku. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) | Kaynak 1'in karekoki + kaynak 2'nin karekoku. 1
40.19  Ayar 1 dahili ayar 40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢?2 ile birlikte, 40.21...40.24 | Sec¢ilmedi
noktasi se¢1 parametreleri ile tanimlanan 6n ayarlarin dahili ayar noktasini
tanimlar.
Not: 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi ve 40.17 Ayar 1
ayar noktasi 2 kaynagi parametreleri Dahili ayar noktasi ola-
rak ayarlanmalidir.
Kaynak_40.19 Kaynakl40.20 Ayar noktasi 6n ayari
par. ile par. ile X
etkin
tanimlanur. tanimlanir.
0 0 0 (par. 40.24)
1 0 1 (par. 40.21)
0 1 2 (par. 40.22)
1 1 3 (par. 40.23)
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19

fonksiyon 2

sayfa 296).
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Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 23
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

40.20  Ayar 1 dahili ayar 40.21...40.23 parametreleri ile tanimlanan ¢ dahili ayar nok- | Secilmedi
noktasi se¢2 tasindan kullanilan ayar noktasini 40.19 Ayar 1 dahili ayar

noktasi se¢1 ile birlikte seger. 40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi
se¢1 parametresindeki tabloya bakin.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

40.21  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 1. Bkz. parametre 40.19 Ayar 1 dahili | 0,00 PID
noktasi 1 ayar noktasi sec1. musteri birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 1. 1=1PID
200000,00 PID musteri birimi
musteri birimi

40.22  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 2. Bkz. parametre 40.19 Ayar 1 dahili | 0,00 PID
noktasi 2 ayar noktasi se¢1. musteri birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 2. 1=1PID
200000,00 PID musteri birimi
musteri birimi

40.23  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 3. Bkz. parametre 40.19 Ayar 1 dahili | 0,00 PID
noktasi 3 ayar noktasi se¢1. musteri birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 3. 1=1PID
200000,00 PID misteri birimi
musteri birimi

40.24  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 0. Bkz. parametre 40.19 Ayar 1 dahili | 0,00 PID
noktasi 0 ayar noktasi se¢1. musteri birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 0. 1=1PID
200000,00 PID misteri birimi

musteri birimi
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40.26  Ayar 1 ayar noktas! | Proses PID kontroli ayar noktasi igin bir minimum limit tanim- | 0,00
min lar.
-200000,00... Proses PID kontroli ayar noktasi igin minimum limit. 1=1PID
200000,00 PID misteri birimi
musteri birimi
40.27  Ayar 1 ayar noktasi | Proses PID kontroli ayar noktasi i¢in bir maksimum limit 200000,00
maks tanimlar.
-200000,00... Proses PID kontroli ayar noktasi igin maksimum limit. 1=1
200000,00 PID
musteri birimi
40.28  Ayar 1 ayar noktas! | Ayar noktasinin %0'dan %100'e ¢ikmasi i¢in gegen minimum | 0,0 s
artis zamani sureyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi artis slresi. 1=
40.29  Ayar 1 ayar noktasi | Ayar noktasinin %100'den %0'a diismesi i¢in gegen minimum | 0,0 s
azalma zamani sureyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi azalma sdresi. 1=1
40.30  Set 1 ayar noktasi | Donar veya donma icin kullanilabilecek bir kaynak, proses Secilmedi
donma etkin PID kontrolu ayar noktasini tanimlar. Referans bir analog
girise bagli proses geri bildirimine dayandiginda ve sensériin
servis iglemlerinin proses durdurulmadan yapilmasi gerekti-
ginde bu 6zellik kullanighdir.
1 = Proses PID kontroll ayar noktasi dondurulmus.
Ayrica, bkz. 40.38 Ayar 1 ¢ikis donma etkinlestirme paramet-
resi.
Secilmedi Proses PID kontroll ayar noktasi dondurulmamis. 0
Secildi Proses PID kontroli ayar noktasi dondurulmus. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.31  Ayar 1 sapma Proses PID kontroll girigini ters gevirir. Cevrilmedi
gevirme 0 = Sapma gevrilmedi (Sapma = Set degeri - Geribildirim) (Ref - Grbs)
1 = Sapma gevrildi (Sapma = Geribildirim - Ayar noktasi)
Ayrica bkz. bolim Proses PID kontrolii igin uyku ve ek siire
fonksiyonlari, (sayfa 127).
Cevrilmedi (Ref - 0. 0

Grbs)
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Cevrildi (Grbs - Ref) | 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.32  Ayar 1 kazang Proses PID kontrolérl kazancini tanimlar. Bkz. parametre 1,00
40.33 Ayar 1 entegrasyon sliresi.
0,01...100,00 PID kontroléri icin kazang. 100 =1
40.33  Ayar 1 entegrasyon | Proses PID kontrol6ri igin integral sureyi tanimlar. Bu zaman, | 60,0 s
stresi kontrol edilmekte olan prosesin tepki zamani ile ayni blyik-
Ik sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde dengesizlik s6z
konusu olur.

Hata/Kontrol cihazi gikisi

Zaman

| = kontrol cihazi girisi (hata)
O = kontrol cihazi ¢ikis!

G = kazang

Ti = integral siire

Not: Bu degerin 0 olarak ayarlanmasi “I” b8limunu devre disi
birakir ve PID kontrol cihazini bir PD kontrol cihazina dénus-

tardr.
0,0...9999,0 s integral siiresi. 1=1s
40.34  Ayar 1 tiirev stiresi | Proses PID kontroloriiniin tlirev slresini tanimlar. Kontrol 0,000 s

cihazi ¢ikisi tirev bileseni asagidaki formile gore iki ardisik
hata degerine (Ex_4 ve Ex) dayanmaktadir:

PID TUREV SURESI x (Ex - Ex.1)/Ts,

Ts = 2 ms 6rnekleme siresi

E= Hata = Proses referansi — proses geri besleme.

0,000...10,000 s Turev slresi. 1000=1s
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40.35  Ayar 1 tiirev filtre Proses PID kontrol cihazinin tiirev bilesenini diizlestirmek igin | 0,0 s
sdresi kullanilan tek kutuplu filtrenin zaman sabitini tanimlar.
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 | e Filtrelenmis sinyal
— Tt
T
O=Ix(1-e™
| = filtre girisi (adim)
O = filtre ¢ikis!
t=zaman
T = filtreleme siire sabiti
0,0...10,0 s Filtre sliresi sabiti. 10=1s
40.36  Ayar 1 ¢ikisi min Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi i¢cin minimum limiti tanimlar. | 0,00
Minimum ve maksimum limitleri kullanarak ¢alisma araligini
sinirlamak mimkdndur.
-200000,00... Proses PID kontroll ¢ikis! igin minimum limit. 1=1
200000,00
40.37  Ayar 1 ¢ikisi maks | Proses PID kontroli ¢ikisi icin maksimum limiti tanimlar. Bkz. | 100,00
40.36 Ayar 1 ¢ikisi min parametresi.
-200000,00... Proses PID kontrol cihazi gikisi igin maksimum limit. 1=1
200000,00
40.38  Ayar 1 ¢ikis donma | Proses PID kontroll ¢ikisini dondurarak (veya dondurmak Secilmedi
etkinlestirme icin kullanilabilecek bir kaynak tanimlayarak), ¢ikisi don-
durma islemi etkinlestirimeden 6nceki degerde tutar. Bu 6zel-
lik 6rnegin proses geri bildirimi saglayan bir sensére proses
durdurulmadan servis islemi yapilmasi gerektiginde kullanilir.
1 = Proses PID kontrol cihazi ¢ikigi dondurulmus
Ayrica, bkz. 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin paramet-
resi.
Secilmedi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmamigtir. 0
Segildi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmustur. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19

fonksiyon 2

sayfa 296).
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Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 23
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

40.39  Set 1 6li bant Ayar noktasi civarinda bir 61l bant tanimlar. Proses geri bildi- | 0,0

araligi rimi 61t banda girdiginde, bir gecikme zamanlayicisi baslar.
Geri bildirim gecikmeden (40.40 Set 1 6lii bant gecikmesi)
daha uzun siire 6li bant dahilinde kalirsa, PID kontrol cihazi
¢ikisi dondurulur. Geri bildirim degeri 61U banttan giktiktan
sonra normal galisma devam eder.
40.39 Set 1 6lii bant .
araligi Y / \
Ayar noktasi L ‘ -
y / j 1 \
Geri Bildirim —/ ‘ 1 I
PID kontrol _/<—_>\< -
cihazi gikisi ‘ N
i i ) PID kontrol cihazi
-~ -~ cikisl
dondurulmustur
40.40 Set 1 6li bant gecikmesi
Zaman
0...... 200000,0 Ol bant araligr. 1=

40.40  Set 1 6li bant Olii bant icin gecikme. Bkz. parametre 40.39 Set 1 6lii bant | 0,0 s
gecikmesi araligi.
0,0...3600,0 s Ol bant bélgesi igin gecikme. 1=1s

40.43  Ayar 1 uyku diizeyi | Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. Deger 0,0 ise, ayar | 0,0

1 uyku modu devre digi birakilir.
Uyku fonksiyonu, PID ¢ikisini bu parametrenin (parametre
40.01 Proses PID cikisi gergek) degeriyle karsilastirir. PID
cikisl, 40.44 Ayar 1 uyku gecikmesi, tarafindan tanimlanan
uyku gecikmesinden daha uzun bir siire bu degerin altinda
kalirsa, strlcu uyku moduna geger.
0,0...200000,0 Uyku start seviyesi. 1=
40.44  Ayar 1 uyku Uyku fonksiyonu gercekten etkinlestiriimeden énce, istenme- | 60,0 s
gecikmesi yen uyku durumunu 6nlemek igin bir gecikme tanimlar.
Uyku modu 40.43 Ayar 1 uyku diizeyi tarafindan etkinlestiril-
diginde gecikme zamanlayicisi baslar ve uyku modu devre
digi birakilinca resetlenir.
0,0...3600,0 s Uyku start gecikmesi. 1=1s

40.45  Ayar 1 uyku uzatma | Uyku ek suresi adimi igin bir ek slresi zamani tanimlar. Bkz. | 0,0's
zamani 40.46 Ayar 1 uyku uzatma adimi parametresi.
0,0...3600,0 s Uyku ek slire zamani. 1=1s
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40.46  Ayar 1 uyku uzatma | Surlict uyku moduna girerken, 40.45 Ayar 1 uyku uzatma 0,0 PID
adimi zamani parametresi ile tanimlanan sure igin proses ayar nok- | misteri
tasi bu degerle artirilir. birimleri
Etkinse, surtici uyandiginda uyku ek suresi iptal edilir.
0,0...200000,0 PID | Uyku ek sire adimi. 1=1PID
musteri birimi musteri birimi
40.47  Ayar 1 uyanma Sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim arasinda olacak | 0,00 PID
sapmasi sekilde uyanma seviyesini tanimlar. musteri
Sapma bu parametrenin degerini astiginda ve uyanma gecik- | birimleri
mesi (40.48 Ayar 1 uyanma gecikmesi) siiresince bu sekilde
kalirsa, strlcu uyanir.
Ayrica, bkz. 40.31 Ayar 1 sapma gevirme parametresi.
-200000,00... Uyanma seviyesi (sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim | 1 =1 PID
200000,00 PID arasinda olacak sekilde). musteri birimi
musteri birimi
40.48  Ayar 1 uyanma Istenmeyen uyandirma durumlarini énlemek (izere, uyku 0,50s
gecikmesi fonksiyonu igin bir uyandirma gecikmesi tanimlar. Bkz. 40.47
Ayar 1 uyanma sapmasi parametresi.
Sapma uyanma seviyesini (40.47 Ayar 1 uyanma sapmasi)
astiginda gecikme zamanlayicisi baglar ve sapma uyanma
seviyesinin altina dustiginde resetlenir.
0,00...60,00 s Uyanma gecikmesi. 1=1s
40.49  Ayar 1 izleme modu | izleme modunu etkinlestirir (ya da etkinlestirecek bir kaynak | Secilmedi
seger). Izleme modunda, 40.50 Ayar 1 izleme ref segimi ile
secilen deger PID kontrol cihazi ¢ikisi yerine geger. Ayrica
bkz. bélum Izleme, (sayfa 129).
1 = izleme modu devrede
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.50 Ayar 1 izleme ref Izleme modu igin deger kaynagini seger. Bkz. 40.49 Ayar 1 Secilmedi
segimi izleme modu parametresi.
Secilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 12.12 Al1 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
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Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
FB Aref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 3
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 4
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.51  Set 1 trim modu Trim fonksiyonunu etkinlestirir ve dogrudan ve oransal trim- Kapali
leme arasindan birini (ya da her ikisinin bir kombinasyonunu)
seger. Trimleme kullanarak siriicli referansina (ayar noktasi)
bir dlzeltici faktori uygulamak mimkiinddr. Trimleme sonra-
sina gikis 40.05 Proses PID trim ¢ikigi gergek parametresi
olarak kullanilabilir.
521. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Kapali Trim fonksiyonu pasiftir. 0
Direk Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktord, maksimum hiz, 1
moment veya frekansa baglidir; bunlarin arasindaki segim
40.52 Set 1 trim segimi parametresi ile yapilir.
Oransal Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktori 40.53 Set 1 trim- 2
lenmis ref isareti parametresi ile secilen referansa baghdir.
Birlesik Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktori hem Direk hem de | 3
Oransal modlarinin bir kombinasyonudur; her birinin orani
40.54 Set 1 trim orani parametresi ile tanimlanir.
40.52  Set 1 trim se¢imi Trimlemenin hizi, torku ya da frekans referansini diizeltmek | Moment
icin mi kullanilacagini seger.
Moment Tork referans trimleme. 1
Hiz Hiz referans trimleme. 2
Frekans Frekans referans trimleme. 3
40.53  Set 1 trimlenmis ref | Trim referansi icin sinyal kaynagini seger. Secilmedi
isareti
Secilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis | 712.12 Al1 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 206). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 712.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 208). 2
FB Arefl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 180). 3
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 180). 4
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.54  Set 1 trim orani 40.51 Set 1 trim modu parametresi Birlesik olarak ayarlandi- | 0,000
ginda, dogrudan ya da oransal trim kaynaklarinin nihai trim-
leme faktori Uzerindeki etkisini tanimlar.
0,000 = %100 oransal
0,500 = %50 oransal, %50 dogrudan
1,000 = %100 dogrudan
0,000...1,000 Trim karistirma. 1=
40.55  Set 1 trim garpani Trimleme faktoru igin bir carpan tanimlar. Bu deder 40.57 Set | 1,000
1 trim modu parametresinin sonucu ile garpilir. Daha sonra,
garpim sonucu 40.56 Set 1 trim kaynagi parametresinin
sonucu ile ¢arpilmak tzere kullanilir.
-100,000...100,000 | Trimleme faktori igin carpan. 1=1
40.56  Set 1 trim kaynagi | Trimlenecek referansi seger. PID ref
PID ref PID ayar noktasi. 1
PID cikigi PID kontrol cihazi ¢ikisi. 2
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40.57  PID set1/set2 Proses PID parametre grubu 1 (parametre 40.07...40.50) ya | PID ayar 1
secimi da 2'nin (grup 41 Proses PID grubu 2) kullanilacagini tanimla-
yan kaynagi seger.
PID ayar 1 0. Proses PID parametre grubu 1 kullanimda 0
PID ayar 2 1. Proses PID parametre grubu 2 kullanimda 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.58  Ayar 1 artis 6nleme | PID grubu 1 igin PID integral payi artisini dnlemeyi etkinlesti- | Hayir
rir ve tanimlar.
Hayir Artis 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID gikisinin maksimum deg@erine ulasildiysa PID integral 1
payi arttirimaz. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
Har PID min lim Harici PID'nin ¢ikigi minimum limitine ulastiginda PID integral | 2
pay! arttirlimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kaynak
olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1 igin gecerlidir.
Har PID maks lim Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiinda PID integ- | 3
ral pay arttiriimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kay-
nak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1 icin gegerlidir.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.59  Ayar 1 azalma PID grubu 1 igin PID integral payi azalmasini énleme Hayir
6énleme
Hayir Azalma 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID ¢ikiginin minimum degerine ulasildiysa PID integral pay: | 1
azaltilmaz. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
Har PID min lim Harici PID'nin ¢ikigi minimum limitine ulastiginda PID integral | 2
pay! arttirilmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kaynak
olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1 i¢in gecerlidir.
Har PID maks lim Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiginda PID integ- | 3
ral payi arttirilmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kay-
nak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
40.60  Ayar 1 PID PID kontrol iglemini etkinlestiren bir kaynagi seger. Acik
etkinlei_stirme Ayrica, bkz. 40.07 Proses PID galisma modu parametresi.
kaynagi 0 = Proses PID kontrolii devre dig!.

1 = Proses PID kontrolu etkin.
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Kapali 0. 0
Acik 1. 1
Ext1/Ext2 segimini | Proses PID kontrolii harici kontrol konumu EXT1 etkinken 2
izler devre disi birakilir ve harici kontrol konumu EXT2 etkinken
etkinlestirilir.
Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi.
DI1 D1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
DIO1 Dijital giris/cikis DIO1. 9
DIO2 Dijital giris/cikis DIO2. 10
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
40.61  Ayar noktasi Gergek ayar noktasi dlgceklendirme. Bkz. parametre 40.714 Set | -
o6lceklendirme 1 ayar noktasi 6lgeklendirme.
gercek
-200000,00... Olgeklendirme. 1=1
200000,00
40.62  PID dabhili ayar Dahili ayar noktasi degderini gosterir. 520. sayfadaki kontrol -
noktasi gergek zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID dahili ayar noktasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri birimi
musteri birimi
40.79  Ayar 1 birimleri PID set 1 igin kullanilan unite. °C
Kullanici metni Kullanici tarafindan diizenlenebilir metin. Kullanici metni var- | 0

sayilani: “PID unit 1”.

%

bar

kPa

Pa

psi

CFM

inH,O

°C

°F

mbar

m3/saat

dm?®/saat

I/sn

I/dak

I/saat

m3/sn

m?3/dak

km3/saat
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gal/sn
ft%/sn
ft3/dak
ft3/saat
ppm
inHg
kCFM
inWC
gpm
gal/dak
in wg
MPa
ftwC
% 4
bar 74
kPa 75
Pa 77
psi 76
CFM 26
inH,O 58
°C 150
°F 151
mbar 44
m3/h 78
dm3h 21
I/sn 79
l/dak 37
Is 38
m3/sn 88
mS3/dak 40
km3/s 131
galls 47
ft/sn 50
ft3/dak 51
tS/s 52
ppm 34
inHg 29
kCFM 126
WC'de 65
gpm 80
gal/dak 48
wg'de 59
MPa 94
ftwC 125
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40.80  Ayar 1 PID cikis Ayar 1 PID ¢ikisi minimum kaynagini seger. Set1 ¢ikis
min kaynak min
Segilmedi Yok. 0
Set1 ¢ikis min 40.36 Ayar 1 ¢ikisi min. 1
40.81  Ayar 1 PID ¢ikis Ayar 1 PID ¢ikigi minimum kaynagini seger. Set1 ¢ikis
maks kaynak maks
Secilmedi Yok. 0
Set1 ¢ikis maks 40.37 Ayar 1 ¢ikisi maks 1
40.89  Ayar 1 ayar noktasi | 40.18 Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu parametresi tarafindan | 1,00
carpani belirtilen fonksiyonun sonucunun carpilacagi ¢arpani tanim-
lar.
-200000,00... Carpan. 1=1
200000,00
40.90  Ayar 1 geri bildirim | 40.10 Ayar 1 geribildirim fonksiyonu parametresi tarafindan 1,00
carpani belirtilen fonksiyonun sonucunun carpilacagi ¢arpani tanim-
lar.
-200000,00... Carpan. 1=1
200000,00
40.91  Geribildirim veri Proses geribildirim degeri almak igin (6r. dahili haberlesme -
depolama arabirimi Uzerinden) depolama parametresi.
Deger suriicliye Modbus G/C verisi olarak gonderilebilir. S6z
konusu verilerin hedef segim parametresini (58.701...58.114)
Geribildirim veri depolama olarak ayarlayin. 40.08 Ayar 1
geribildirim 1 kaynagi (veya 40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kay-
nagi) parametresinde Geribildirim veri depolama 6gesini
segin.
-327,68...327,67 Proses geribildirimi icin depolama parametresi. 100 =1
40.92  Ayar noktasi veri Proses ayar noktasi dederi almak icin (6r. dahili haberlesme | -
depolama arabirimi (izerinden) depolama parametresi.
Deger suriicliye Modbus G/C verisi olarak génderilebilir. S6z
konusu verilerin hedef se¢im parametresini (58.701...58.114)
Ayar noktasi veri depolama olarak ayarlayin. 40.16 Ayar 1
ayar noktasi 1 kaynagi (veya 40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 kay-
nagi) parametresinde Ayar noktasi veri depolama 6gesini
segin.
-327,68...327,67 Proses ayar noktasi igin depolama parametresi. 100 =1
40.96  Proses PID ¢ikisi % | 40.01 Proses PID geribildirimi gergek parametresinin dlgek- | %0,00
lendirilmis sinyal ytizdesi.
-%100,00... Yiizde. 100 = %1
%100,00
40.97  Proses PID 40.02 Proses PID geribildirimi ger¢ek parametresinin 6lgek- | %0,00
geribildirimi % lendirilmis sinyal ylizdesi.
-%100,00... Yizde. 100 = %1
%100,00
40.98  Proses PID ayar 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek parametresinin 6lgcek- | %0,00
noktasi % lendirilmis sinyal ylizdesi.
-%100,00... Yizde. 100 = %1
%100,00
40.99  Proses PID 40.04 Proses PID sapmasi gergek parametresinin dlgeklendi- | %0,00
sapmasi! % rilmis sinyal yuzdesi.
-%100,00... Yizde. 100 = %1

%100,00
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41 Proses PID grubu 2 | Proses PID kontrolii igin ikinci bir parametre degeri grubu.
Bu grup ve birinci grup (parametre grubu 40 Proses PID
grubu 1) arasindaki secim 40.57 PID set1/set2 secimi para-
metresi ile yapilir.
Ayrica 40.01 ve 40.06 parametrelerine ve 520 ve 521 sayfala-
rindaki kontrol zinciri gemalarina bakin.
41.08  Ayar 2 geribildirim 1 | Bkz. parametre 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynadi. Al2 yizdesi
kaynagi
41.09  Ayar 2 geribildirim 2 | Bkz. 40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi parametresi. Secilmedi
kaynagi
41.10  Ayar 2 geribildirim | Bkz. 40.10 Ayar 1 geribildirim fonksiyonu parametresi. In1
fonksiyonu
41.11  Ayar 2 geribildirim | Bkz. 40.11 Ayar 1 geribildirim filtre siiresi parametresi. 0,000 s
filtre siiresi
41.14  Set 2 ayar noktas! | Bkz. parametre 40.714 Set 1 ayar noktasi élgeklendirme. 0,00
o6lgeklendirme
41.15  Set 2 ¢ikis Bkz. parametre 40.15 Set 1 ¢ikis diceklendirme. 0,00
olceklendirme
41.16  Ayar 2 ayar noktasi | Bkz. parametre 40.16 Ayar 1 ayar noktas! 1 kaynagi. Al1 yiizdesi
1 kaynagi
41.17  Ayar 2 ayar noktasi | Bkz. 40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi parametresi. Secilmedi
2 kaynagi
41.18  Ayar 2 ayar noktas! | Bkz. 40.18 Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu parametresi. In1
fonksiyonu
41.19  Ayar 2 dahili ayar Bkz. 40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢1 parametresi. Secilmedi
noktasi se¢1
41.20  Ayar 2 dahili ayar Bkz. 40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢2 parametresi. Secilmedi
noktasi seg2
41.21  Ayar 2 dahili ayar Bkz. 40.21 Ayar 1 dahili ayar noktasi 1 parametresi. 0,00 PID
noktasi 1 musteri
birimleri
41.22  Ayar 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.22 Ayar 1 dahili ayar noktasi 2. 0,00 PID
noktasi 2 musteri
birimleri
41.23  Ayar 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.23 Ayar 1 dahili ayar noktasi 3. 0,00 PID
noktasi 3 musteri
birimleri
41.24  Ayar 2 dahili ayar 40.24 Ayar 1 dahili ayar noktasi 0. 0,00 PID
noktasi 0 musteri birimi
41.26  Ayar 2 ayar noktas! | Bkz. parametre 40.26 Ayar 1 ayar noktasi min. 0,00
min
41.27  Ayar 2 ayar noktasi | Bkz. 40.27 Ayar 1 ayar noktasi maks parametresi. 200000,00
maks
41.28  Ayar 2 ayar noktasi | Bkz. 40.28 Ayar 1 ayar noktasi artis zamani parametresi. 0,0s
artis zamani
41.29  Ayar 2 ayar noktasi | Bkz. 40.29 Ayar 1 ayar noktasi azalma zamani parametresi. |0,0s
azalma zamani
41.30  Set 2 ayar noktasi | Bkz. parametre 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin. Secilmedi
donma etkin
41.31  Ayar 2 sapma Bkz. 40.31 Ayar 1 sapma cevirme parametresi. Cevrilmedi

cevirme

(Ref - Grbs)
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41.32  Ayar 2 kazang Bkz. 40.32 Ayar 1 kazang parametresi. 1,00

41.33  Ayar 2 entegrasyon | Bkz. 40.33 Ayar 1 entegrasyon siiresi parametresi. 60,0 s
stiresi

41.34  Ayar 2 tirev sliresi | Bkz. parametre 40.34 Ayar 1 tiirev siresi. 0,000 s

41.35  Ayar 2 tirev filtre Bkz. 40.35 Ayar 1 tiirev filtre sliresi parametresi. 0,0s
stiresi

41.36  Ayar 2 ¢cikisi min Bkz. 40.36 Ayar 1 ¢cikisi min parametresi. 0,00

41.37  Ayar 2 ¢ikisi maks | Bkz. parametre 40.37 Ayar 1 ¢cikisi maks. 100,00

41.38  Set 2 ¢ikis donma Bkz. parametre 40.38 Ayar 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi
etkinlestirme

41.39  Set 2 6lii bant Bkz. 40.39 Set 1 6lii bant araligi parametresi. 0,0
araligi

41.40  Set 2 6li bant Bkz. parametre 40.40 Set 1 élii bant gecikmesi. 0,0s
gecikmesi

41.43  Ayar 2 uyku diizeyi | Bkz. 40.43 Ayar 1 uyku diizeyi parametresi. 0,0

41.44  Ayar 2 uyku Bkz. 40.44 Ayar 1 uyku gecikmesi parametresi. 60,0 s
gecikmesi

41.45  Ayar 2 uyku uzatma | Bkz. 40.45 Ayar 1 uyku uzatma zamani parametresi. 00s
zamani

41.46  Ayar 2 uyku uzatma | Bkz. 40.46 Ayar 1 uyku uzatma adimi parametresi. 0,0 PID
adimi musteri

birimleri

41.47  Ayar 2 uyanma Bkz. 40.47 Ayar 1 uyanma sapmasi parametresi. 0,00 PID

sapmasi musteri
birimleri

41.48 Ayar 2 uyanma Bkz. 40.48 Ayar 1 uyanma gecikmesi parametresi. 0,50s
gecikmesi

41.49  Ayar 2 izleme modu | Bkz. 40.49 Ayar 1 izleme modu parametresi. Secilmedi

41.50  Ayar 2 izleme ref Bkz. parametre 40.50 Ayar 1 izleme ref segimi. Secilmedi
segimi

41.51  Set 2 trim modu Bkz. 41.51 Set 2 trim modu parametresi. Kapali

41.52  Set 2 trim se¢imi Bkz. 41.52 Set 2 trim se¢imi parametresi. Moment

41.53  Set 2 trimlenmis ref | Bkz. 41.53 Set 2 trimlenmis ref isareti parametresi. Secilmedi
isareti

41.54  Set 2 trim orani Bkz. 41.54 Set 2 trim orani parametresi. -

41.55  Set 2 trim carpani Bkz. 41.55 Set 2 trim ¢arpani parametresi. 1,000

41.56  Set 2 trim kaynagi | Bkz. 41.56 Set 2 trim kaynagi parametresi. PID ref

41.58  Ayar 2 artis énleme | Bkz. parametre 40.58 Ayar 1 artis 6nleme. Hayir

41.59  Ayar 2 azalma Bkz. 40.59 Ayar 1 azalma énleme parametresi. Hayir
6nleme

41.60  Ayar 2 PID Bkz. parametre 40.60 Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi. Acik
etkinlestirme
kaynagdi

41.79  Ayar 2 birimleri Bkz. 40.79 Ayar 1 birimleri parametresi. °C

41.80  Ayar 2 PID ¢ikis Bkz. parametre 40.80 Ayar 1 PID ¢ikis min kaynak. Set1 ¢ikis
min kaynak min

41.81  Ayar 2 PID ¢ikis Bkz. parametre 40.81 Ayar 1 PID ¢ikis maks kaynak. Set1 ¢ikis
maks kaynak maks
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41.89  Ayar 2 ayar noktasi
carpani

Bkz. parametre 40.89 Ayar 1 ayar noktasi ¢arpani.

1,00

41.90  Ayar 2 geri bildirim
carpani

41.10 Ayar 2 geribildirim fonksiyonu parametresinin formalle-
rinde kullanilan k garpanini tanimlar. Bkz. parametre 40.90
Ayar 1 geri bildirim ¢arpani.

1,00

43 Fren kiyici

Dahili fren kiyicisi ayarlari.

Not: Bu parametreler yalnizca dahili fren kiyici igin gecerlidir.
Harici fren kullanirken, 43.06 Fren kiyicisi fonksiyonu para-
metresini Devre digi de@erine ayarlayarak fren kiyici iglevini
devre disi birakmalisiniz.

43.01  Fren direnci
sicakligi

Fren direncinin tahmini sicakligini veya fren direncinin gok
sicak duruma gelmesi igin ne kadar kaldigini gosterir.

Deger ylizde degeri olarak verilir, burada %100 direncin dere-
celendirilmis maksimum yuk kapasitesiyle (43.09 Fren direnci
Pmax sayaci) yeterince ylklendigi zaman ulasacagi nihai
sicakliktir.

Sicaklik hesaplamasinda, 43.08, 43.09 ve 43.10 parametrele-
rinin degerleri ve direncin Ureticinin talimat verdigi sekilde
monte edildigi varsayimi (yani beklenen sekilde sogudugu)
temel alinir.

Bu parametre salt okunurdur.

%0,0...%120,00

Tahmini fren direnci sicakligi.

1= %1

43.06  Fren kiyicisi
fonksiyonu

Fren kiyici kontroliind etkinlestirir ve fren direnci asiri yik

koruma yéntemini (hesaplama veya 6lglim) seger.

Not: Fren kiyici kontroliini etkinlestirmeden 6nce, sunlardan

emin olun:

+ bir fren direnci bagli durumda

+ ylksek gerilim kontroli kapali durumda (parametre 30.30
Yiiksek gerilim kontroli)

* besleme gerilimi araligi (parametre 95.01 Besleme
gerilimi) dogru olarak segilmis durumda.

Not: Harici fren kiyici kullanirken bu parametreyi Devre disi

degerine ayarlayin.

Devre disi

Devre disi

Fren kiyici kontroli devre disi birakildi.

Termik model ile
etkinlestirildi

Fren kiyici kontroli fren direnci koruma ile birlikte termik
modeli temel alarak etkinlestirildi. Bunu segerseniz modelin
gerektirdigi degerleri de belirtmeniz gerekir, 6r. parametreler
43.08...43.12. Direng veri sayfasina bakin.

Termik model
olmadan
etkinlestirildi

Fren kiyici kontrolii direng asir ylik korumasi olmadan termik
modeli temel alarak etkinlestirildi. Ornegin direngte, direng
asir isindiginda surticliniin ana kontaktoriini agacak sekilde
baglanmis bir termik anahtar bulunuyorsa bu ayar kullanilabi-
lir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Donanim Kilavuzu'nda bolim
Direng frenleme.
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Asiri gerilim tepe
korumasi

Asiri gerilim durumunda fren kiyici kontrolli etkinlestirildi.

Bu ayar, fren kesicinin

« calisma zamani islemi igin gerekli olmadigi (6r. motorun
atalet enerjisini dagitma),

« motorun sargilarinda 6nemli bir miktar manyetik enerjiyi
depolayabildigi ve

« motorun bilerek ya da kazara serbest durus yaptigi durum-
lar i¢in hazirlanmistir.

Bdyle bir durumda, motor hasara neden olmaya yetecek

manyetik enerjiyi siirliciiye dogru potansiyel olarak bosaltir.

Fren kesici surtcliyu korumak icin, sadece motorun manyetik

enerjisini (atalet enerjisi degil) harcayacak sekilde boyutlandi-

rilmis ufak bir direngle birlikte kullanilabilir.

Bu ayarla, fren kesici yalnizca DC gerilimi asiri gerilim limitini

astiginda etkinlestirilir. Normal kullanimda, fen kesici ¢alis-

maz.

3

43.07

Fren kiyicisi
calisma izni

Hizl fren kiyici agma/kapatma kontroli icin kaynagi secer.
0 = Fren kiyici IGBT palslar kesilir
1 = Normal fren kiyici IGBT modulasyonuna izin verilir.

Actk

Kapali

0.

Acik

1.

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174).

43.08

Fren direnci termik
tc

Fren direnci termik modeli igin fren direncinin termik zaman
sabitini tanimlar.

0...10000 s

Fren direnci termik zaman sabiti yani %63 sicaklik degerini
elde etmek i¢in gereken nominal zaman.

43.09

Fren direnci Pmax
sayaci

Fren direncinin direng sicakligini sonunda izin verilen maksi-
mum degere (= direncin kW cinsinden sirekli 1s1 dagitim
kapasitesi) gikaracak olan maksimum surekli yikind tanim-
lar. Deger, termik modeli temel alan direng asiri yiik koruma-
sinda kullanilir. Bkz. 43.06 Fren kiyicisi fonksiyonu
parametresi ve kullanilan direncin veri sayfasi.

0,00 kW

0,00...10000,00 kW

Fren direncinin maksimum sdreli yika.

1=1kW

43.10

Fren direnci

Fren direncinin direng degerini tanimlar. Deger, termik modeli
temel alarak fren direncini korumada kullanilir. Bkz. 43.06
Fren kiyicisi fonksiyonu parametresi.

0,0 ohm

0,0...1000,0 ohm

Fren direnci direng degeri.

1=10hm

43.11

Fren direnci ariza
limiti

Termik modeli temel alan fren kiyici korumasi igin hata limitini
seger. Bkz. 43.06 Fren kiyicisi fonksiyonu parametresi. Limit
asildiginda, surici 7183 BR asiri sicakligi hatasinda acilr.
Deger, 43.09 Fren direnci Pmax sayaci parametresi ile tanim-
lanan yik ile yuklendiginde direncin ulastigi sicakligin ylz-
desi olarak verilir.

%105

%0...%150

Fren direnci sicaklik hata limiti.

1=%1

43.12

Fren direnci uyari
limiti

Termik modeli temel alan fren kiyici korumasi igin uyari limi-
tini secer. Bkz. 43.06 Fren kiyicisi fonksiyonu parametresi.
Limit asildiginda, surtict bir A793 BR asiri sicakligi uyarisi
olusturur.

Deger, 43.09 Fren direnci Pmax sayaci parametresi ile tanim-
lanan yik ile yuklendiginde direncin ulastigi sicakligin ytz-
desi olarak verilir.

%95

%0...%150

Fren direnci sicaklik uyari limiti.

= %1
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44 Mekanik fren Mekanik fren kontrolt konfiglirasyonu.
kontrolii Ayrica bkz. bélim Mekanik fren kontrolii, (sayfa 133).
44.01  Fren kontrol Mekanik fren kontrolii durum word'ini gosterir. -
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Bilgi
0 Agma komutu Fren aktlatori kapatma/agma komutu (0 = kapali, 1 = agik). Bu biti
istenen cikisa baglar.
1 Ag¢ma momenti 1 = Surlict lojiginden agma momenti talep edildi.
talebi
2 Durdurulan 1 = Surlict lojiginden tutma talep edildi
konumda tutma
talebi
3 Durdurulan 1 = Suricd lojiginden sifir hiza digme talep edildi
konuma rampa
4 Devrede 1 = Fren kontroll devrede
5 Kapali 1 = Fren kontroli manti§i FREN KAPALI durumunda
6 Acma 1 = Fren kontroli manti§i FREN ACMA durumunda
7 Acik 1 = Fren kontroli manti§i FREN ACIK durumunda
8 Kapanma 1 = Fren kontroli manti§i FREN KAPATMA durumunda
9...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Mekanik fren kontroli durum word'd. 1=1
44.06  Fren kontrolii Mekanik fren kontrol lojigini etkinlestirir/devre disi birakir (ya | Segilmedi
etkinlestirme da etkinlestiren/devre disi birakan bir kaynak secer).
0 = Fren kontrolu pasif
1 = Fren kontroll etkin
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
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44.08  Fren agma Fren agma gecikmesini, yani dahili fren agma komutu ile 0,00s
gecikmesi motor hiz kontrollin birakilmasi arasindaki gecikmesini tanim-
lar. Siuiriici motoru miknatisladiginda gecikme zamanlayicisi
baslar. Zamanlayicinin baslamasiyla es zamanl olarak fren
kontrol lojigi fren kontrol ¢ikisini enerjilendirir ve fren agiimaya
baglar.
Bu parametreyi fren Ureticisi tarafindan belirtilen mekanik
acma gecikmesi degerine ayarlayin.
0,00...5,00 s Fren agcma gecikmesi. 100=1s
44.13  Fren kapatma Bir kapatma komutu (fren kontrol ¢ikisi enerjisinin kesildigi) 0,00 s
gecikmesi ve slrliciiniin modilasyonu durdurdugu zaman arasinda bir
gecikme belirler. Bu, fren gergekten kapanincaya kadar enerji
verilmis durumda ve kontrol altinda tutmak igindir.
Bu parametreyi, frenin mekanik uyanma siresi gibi fren Ureti-
cisi tarafindan belirtilen degere ayarlayin.
0,00...60,00 s Fren kapatma gecikmesi. 100=1s
44.14  Fren kapatma Bir mutlak deger olarak fren kapatma hizini tanimlar. 100,00 rpm
seviyesi Motor bu diizeye yavasladiktan sonra, bir kapatma komutu
verilir.
0,00...1000,00 rpm | Fren kapama hizi. Bkz. par.
46.01
45 Enerji verimliligi Enerji tasarrufu hesaplayicilarin yani sira tepe ve enerji kay-
dediciler igin ayarlar.
Ayrica bkz. bolim Enerji tasarrufu hesaplayicilari,
(sayfa 165).
45.01  Tasarruf edilen GW | Dogrudan motor baglantisina kiyasla GWh cinsinden tasarruf | -
saat edilen enerji. 45.02 Tasarruf edilen MW saat arttiginda, bu
parametre de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0...65535 GWh GWh cinsinden enerji tasarrufu. 1=1GWh
45.02  Tasarruf edilen MW | Dogrudan motor baglantisina kiyasla MWh cinsinden tasarruf | -
saat edilen enerji. 45.03 Tasarruf edilen kW saat arttiginda, bu
parametre de artar.
Bu parametre arttiginda, 45.01 Tasarruf edilen GW saat para-
metresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0...999 MWh MWh cinsinden enerji tasarrufu. 1=1MWh
45.03  Tasarruf edilen kW | Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden tasarruf | -
saat edilen enerji.
Sirtctunun dahili fren kiyicisi etkinlestirilirse, motor tarafindan
surticiye génderilen enerjinin timunun i1siya dénustirilecegi
varsayilir, ancak hesaplama hizin kontrol edilmesiyle sagla-
nan tasarruflari kaydetmeye devam eder. Kiyici devre disi
birakilirsa, motordan saglanan rejeneratif enerji de burada
kaydedilir.
Bu parametre arttiginda, 45.02 Tasarruf edilen MW saat para-
metresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,0...999,9 kWh kWh cinsinden enerji tasarrufu. 10 =1 kWh
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45.04

Enerji tasarrufu

Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden tasarruf
edilen enerji.

Sdirtictinuin dahili fren kiyicisi etkinlestirilirse, motor tarafindan
surticiye génderilen enerjinin timuandn 1siya donusturilecegi
varsayilhr.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0,0...
214748368,0 kWh

kWh cinsinden enerji tasarrufu.

1=1kWh

45.05

Tasarruf edilen para
x1000

Dogrudan motor baglantisina kiyasla biyiik miktarda parasal
tasarruflar. 45.06 Tasarruf edilen para arttiginda, bu para-
metre de artar.

Para birimini ilk devreye almada veya Temel ayarlardan ayar-
layabilirsiniz ( Ana menii - Temel ayarlar - Saat, bolge gos-
terimi - Birimler - Para birimi).

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0...4294967295 bin

Biyuk miktarda parasal tasarruf.

1 =1 birim

45.06

Tasarruf edilen para

Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. Bu
deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin ytrirltkteki
enerji tarifesi (45.14 Tarife secimi) ile carpilmasiyla hesapla-
nir.

Bu parametre arttiginda, 45.05 Tasarruf edilen para x1000
parametresi de artar.

Para birimini ilk devreye almada veya birincil ayarlardan ayar-
layabilirsiniz (Ana menii - Birincil ayarlar - Saat, bolge gos-
terimi - Birimler - Para birimi).

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0,00...999,99 birim

Parasal tasarruflar.

1 =1 birim

45.07

Parasal tasarruf

Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. Bu
deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin ytrirltkteki
enerji tarifesi (45.14 Tarife secimi) ile carpilmasiyla hesapla-
nir.

Para birimini ilk devreye almada veya birincil ayarlardan ayar-
layabilirsiniz (Ana menii - Birincil ayarlar - Saat, bolge gos-
terimi - Birimler - Para birimi).

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0,00...
21474830,08 birim

Parasal tasarruflar.

1 =1 birim

45.08

Kiloton cinsinden
CO2 azalmasi

Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik kiloton cinsinden
CO, emisyonlarinda azalma. 45.09 Ton cinsinden CO2 azal-
masi parametresi arttiginda, bu parametre de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0...65535 metrik
kiloton

CO, emisyonlarinda metrik kiloton cinsinden azalma.

1 =1 metrik
kiloton
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45.09  Ton cinsinden CO2 | Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton cinsinden -
azalmasi CO, emisyonlarinda azalma. Bu deder, MWh cinsinden tasar-
ruf edilen enerjinin 45.18 CO2 dbénlistiirme fakt6rii paramet-
resinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5 metrik ton/MWh)
carpimiyla hesaplanir.
Bu parametre arttiginda, 45.08 Kiloton cinsinden CO2 azal-
mas/ parametresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,0...999,9 metrik | CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma. 1= 1 metrik
ton ton
45.10  Tasarruf edilen Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton cinsinden -
toplam CO2 CO, emisyonlarinda azalma. Bu deger, MWh cinsinden tasar-
ruf edilen enerjinin 45.18 CO2 dbniistiirme faktérii paramet-
resinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5 metrik ton/MWh)
carpimiyla hesaplanir.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,0... CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma. 1 =1 metrik
214748304,0 metrik ton
ton
45.11  Enerji optimize edici | Enerji optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi bira- | Pasif
kir. Fonksiyon, slrlicii nominal yiikiin altinda galisirken top-
lam enerji tiiketimini ve motor sesi diizeyini azaltacak sekilde
motor akisini optimize eder. Toplam verim (motor ve suricu),
yik momentine ve hiza bagli olarak %1...20 arasinda arttiri-
labilir.
Not: Sabit miknatisli bir motorda ve senkron relliktans
motorda, enerji optimizasyonu bu parametreden bagimsiz
olarak her zaman devrededir.
Not: Coklu motorlu sistemlerde enerji optimize edici kullan-
mayin.
Pasif Enerji optimizasyonu devre disl. 0
Devrede Enerji optimizasyonu etkinlestirildi. 1
45.12  Enerji tarifesi 1 Eneriji tarifesi 1'i (enerji fiyat/kWh) tanimlar. 45.14 Tarife 0,100 birim
secimi parametresinin ayarina bagl olarak, parasal tasarruf
hesaplanirken referans olarak bu deder ya da 45.13 Enerji
tarifesi 2 kullanihr.
Para birimini ilk devreye almada veya birincil ayarlardan ayar-
layabilirsiniz (Ana mentii - Birincil ayarlar - Saat, bolge gos-
terimi - Birimler - Para birimi).
Not: Secim esnasinda tarifeler salt okunurdur ve geriye
doénuk olarak gegerli degildir.
0,000... Eneriji tarifesi 1 -
4294966,296 birim
45.13  Enerji tarifesi 2 Enerji tarifesi 2'i (enerji fiyati/kWh) tanimlar. 0,200 birim
Bkz. 45.12 Enerji tarifesi 1 parametresi.
0,000... Eneriji tarifesi 2 -
4294966,296 birim
45.14  Tarife segimi Kullanilacak olan 6nceden tanimli eneriji tarifesini seger (ya Enerji tarifesi

da bunu segen bir kaynak tanimlary).
0 = 45.12 Enerji tarifesi 1
1 = 45.13 Enerji tarifesi 2

1

Enerji tarifesi 1

0.

Enerji tarifesi 2

1.
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DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
45.18  CO2 débndistiirme Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina dénistirilmesi | 0,500 tn/MWsa
faktori icin bir faktor tanimlar (kg/kWh veya tn/MWh). (metrik ton)
Ornek:
45.10 Tasarruf edilen toplam CO2 = 45.02 Tasarruf edilen
MW saat x 45.18 CO2 déndiistiirme faktori (tn/MWh).
0,000... Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina donistirilmesi | 1 =1 tn/MWh
65,535 tn/MWh icin faktor.
45.19  Glg karsilastirma Motorun dogrudan hat (izerine baglandiginda ve uygulama 0,00 kW
calisirken absorbe ettigi gergek glic. Bu deger enerji tasarruf-
lari hesaplanirken referans olarak kullanilir.
Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, bu degerin
dogruluguna dogrudan baglidir. Buraya higbir sey giriimemesi
durumunda, hesaplama nominal motor guiciini kullanir,
ancak bu durumda birgok motor plaka gli¢ degerini absorbe
etmediginden, raporlanan enerji tasarruflari yiksek olabilir.
0,00... Motor glicu. 1=1kwW
10000000,00 kW
45.21  Enerji 45.01...45.10 tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Tamam
hesaplamalari reset
Tamam Sifirlama talebi yok (normal ¢alisma) veya sifirlama tamam- | 0
landi.
Reset Tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Deger otomatik ola- | 1
rak Tamam durumuna doner.
45.24  Saatlik tepe gli¢ Son saatteki, yani, suriciiye glg verildikten sonraki en son 60 | 0,00 kW
degeri dakikadaki tepe glicinin degeri.
Saatlik tepe son 10 dakika iginde bulunmadidi siirece para-
metre her 10 dakikada bir glincellenir. Bu durumda degerler
hemen gosterilir.
-3000,00... Tepe guc degeri. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.25  Saatlik tepe gli¢ Son saat boyunca tepe gii¢ degerinin zamani. 00:00:00
stiresi
Zaman. -
45.26  Saatlik toplam Son saatteki, yani, en son 60 dakikadaki toplam enerji tike- | 0,00 kWh
enerji (sifirlanabilir) | timi.
Degeri sifira ayarlayarak sifirama yapabilirsiniz.
-3000,00... Toplam enerji. 10 =1 kWh
3000,00 kWh
45.27  Ginliik tepe gli¢ Gegerli gliniin gece yarisindaki tepe giicin degeri. 0,00 kW
degeri (sifirlanabilir) | Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
-3000,00... Tepe gui¢ degeri. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.28  Ginliik tepe gli¢ Gecerli ginuin gece yarisindaki tepe guciin zamani. 00:00:00
stiresi

Zaman.
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45.29  Glnliik toplam Gegerli glinlin gece yarisindaki toplam ener;ji tiketimi. 0,00 kWh
enerji (sifirlanabilir) | Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
-30000,00... Toplam enerji. 1=1kWh
30000,00 kWh

45.30  Son giin toplam Onceki giindeki, yani, dnceki giiniin gece yarisiyla gegerli 0,00 kWh
enerjisi glniln gece yarisi arasindaki toplam enerji tiketimi.
-30000,00... Toplam enerji. 1=1kWh
30000,00 kWh

45.31  Aylik tepe gii¢ Gegerli aydaki, yani, gegerli ayin ilk giiniiniin gece yarisindan | 0,00 kW
degeri (sifirlanabilir) | beri tepe guiclin degeri.

Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.

-3000,00... Tepe gli¢ degeri. 10 =1 kW
3000,00 kW

45.32  Aylik tepe glic tarihi | Gegerli ay boyunca tepe giicln tarihi. 1,1,1980
Tarih. -

45.33  Aylik tepe gli¢ Gegerli ay boyunca tepe gliclin saati. 00:00:00

stiresi
Zaman. -
45.34  Aylik toplam enerji | Gegerli ayin basindan beri toplam ener;ji tiketimi. 0,00 kWh
(sifirlanabilir) Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.
-1000000,00... Toplam enerji. 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.35  Son ay toplam Onceki aydaki, yani, énceki ayin ilk giiniiniin gece yarisiyla 0,00 kWh
enerjisi gegcerli ayin ilk gnlniin gece yarisi arasindaki toplam enerji
tiketimi.
-1000000,00... 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.36  Omiir tepe gii¢ Siriictiniin dmri boyunca tepe glictin degeri. 0,00 kW
degeri
-3000,00... Tepe guc degeri. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.37  Omiir boyu tepe Sirticiiniin dmri boyunca tepe gliciin tarihi. 1,1,1980
glic tarihi
Tarih. -
45.38  Omiir boyu tepe Sirtcunin émri boyunca tepe glictiniin saati. 00:00:00
gli¢ siresi
Zaman. -

46 izleme/élgeklen- Hiz denetimi ayarlari; gergek sinyal filtreleme; genel dlgeklen-

dirme ayarlari dirme ayarlari.

46.01  Hiz élgeklendirme Hizlanma rampasini tanimlamak igin kullanilan maksimum 1500,00 rpm;
hiz degerini ve yavaslama rampasi oranini tanimlamak igin 1800,00 rpm
kullanilan baslangi¢ hizi degerini tanimlar (bkz. 23 Hiz refe- | (95.20 b0)
ransi rampasi parametre grubu). Bu nedenle hizin hizlanma
ve yavaslama rampasi zamanlari bu deger ile iligkilidir (30.72
Maksimum hiz parametresiyle degil).

Ayrica hiza iliskin parametrelerin 16 bitlik skalalandirmasini
tanimlar. Bu parametrenin degeri, 6r. Haberlesme iletisiminde
20000 degerine karsilik gelir.
0,10... Hizlanmalyavaslama terminal/baslangig hizi. 1=1rpm

30000,00 rpm
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46.02  Frekans Hizlanma rampasini tanimlamak igin kullanilan maksimum 50,00 Hz;
dlgeklendirme frekans degerini ve yavaslama rampasi oranini tanimlamak 60,00 Hz
icin kullanilan baslangi¢ frekansi degerini tanimlar (bkz. 28 (95.20 b0)
Frekans referans zinciri parametre grubu). Bu nedenle hizin
hizlanma ve yavaglama rampasi zamanlari bu deger ile iligki-
lidir (30.14 Maksimum frekans parametresiyle degil).
Ayrica frekansa iligkin parametrelerin 16 bitlik skalalandirma-
sini tanimlar. Bu parametrenin degeri, 6r. haberlesme iletisi-
minde
20000 degerine karsilik gelir.
0,10...1000,00 Hz | Hizlanmal/yavaslama terminal/baslangic frekansi. 10=1Hz
46.03 Moment Moment parametrelerinin 16 bitlik 6lceklendiriimesini tanimlar. | %100,0
olgeklendirme Bu parametrenin degeri (nominal motor momentinin ylizdesi
olarak), or. haberlesme iletisiminde 10000 deg@erine karsilik
gelir.
%0,1...%1000,0 Haberlesmede 10000'e karsilik gelen moment. 10 = %1
46.04  Glig 6lgeklendirme | Gug parametrelerinin 16 bitlik lgeklendirilmesini tanimlar. Bu | 100,00
parametrenin degderi, haberlesme iletisiminde 10000 degerine
karsilk gelir. Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
32 bit 6lgekleme igin bkz. 46.43 Gii¢ ondaliklari.
0,10...30000,00 kW | Haberlesmede 10000'e karsilik gelen gig. 1 =1 birim
veya
0,10...40214,48 hp
46.05  Akim élgeklendirme | Akim parametrelerinin 16 bitlik dlgeklendiriimesini tanimlar. 10000 A
Bu parametrenin degeri, haberlesme iletisiminde 10000
degerine karsilik gelir.
32 bit 6lgekleme igin bkz. 46.44 Akim ondaliklari.
0...30000 A
46.06  Hiz ref sifir Haberlesmeden (ya dahili haberlesme arabirimi ya da arabi- | 0,00 rpm
olgeklendirme rim FBAA) alinan bir sifir referansa karsilik gelen bir hiz
tanimlar. Ornegin, 500 ayarinda, 0...20000 haberlesme refe-
rans araligi 500...[46.07] rpm hiza karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00... Minimum haberlesme referansina karsilik gelen hiz. 1=1rpm
30000,00 rpm
46.07  Frekans ref sifir Haberlesmeden (ya dahili haberlesme arabirimi ya da arabi- | 0,00 Hz
6lgeklendirme rim FBAA) alinan bir sifir referansa karsilik gelen bir frekans
tanimlar. Ornegin, 30 ayarinda, 0...20000 haberlesme refe-
rans araligi 30...[46.02] Hz frekansa karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00...1000,00 Hz | Minimum haberlesme referansina karsilik gelen frekans. 10=1Hz
46.11  Filtre siiresi motor | 01.01 Kullanilan motor hizi ve 01.02 Tahmini motor hizi sin- | 500 ms
hizi yalleri igin bir filtre suresi tanimlar.
2...20000 ms Motor hiz sinyali filtre siresi. 1=1ms
46.12  Filtre sdresi ¢ikis 01.06 Cikis frekansi sinyali igin bir filtre stiresi tanimlar. 500 ms
frekansi
2...20000 ms Cikis frekans sinyali filtre siresi. 1=1ms
46.13  Filtre siresi motor | 01.10 Motor momenti sinyali igin bir filtre stresi tanimlar. 100 ms
momenti
2...20000 ms Motor momenti sinyali filtre siiresi. 1=1ms
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46.14

Filtre stiresi glicl

01.14 Cikis gtici sinyali igin bir filtre stresi tanimlar.

100 ms

2...20000 ms

Cikis guicu sinyali filtre suresi.

1=1ms

46.21

Hizda histerezis

Sirtcunin hiz kontrol igin “set degerde” limitlerini tanimlar.
Referans (22.87 Gergek hiz referansi 7) ile hiz (24.02 Kullani-
lan hiz geri bildirimi) arasindaki fark 46.21 Hizda histerezis
degerinden kiigikse, sirlict “ayar noktasinda” kabul edilir.
Bu, 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 8. biti ile gosteri-
lir.

24.02 (rpm)

22.87 + 46.21 (rpm)

Siriicu set degerde

22.87
(06.11bit 8 = 1) (rpm)

22.87 - 46.21 (rpm)

0 rpm

50,00 rpm

0,00...
30000,00 rpm

Hiz kontrolde “set degerde” gdsterimi igin limit.

Bkz. par.
46.01

46.22

Frekansta
histerezis

Sirdcunun frekans kontrolu igin “set degerde” limitlerini
tanimlar. Referans (28.96 Frekans ref rampa girisi) ile gergek
frekans (01.06 Cikis frekansi) arasindaki mutlak fark 46.22
Frekansta histerezis degerinden kiiglkse, striici “ayar nok-
tasinda” kabul edilir. Bu, 06.717 Ana durum word'(i parametre-
sinin 8. biti ile gosterilir.

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

Sirlcu set degerde

28.96 (H
(06.11 bit 8 = 1) H2)

28.96 - 46.22 (Hz)

0 Hz

2,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Frekans kontroliinde “set degerde” gésterimi igin limit.

Bkz. par.
46.02




348 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
46.23  Momentte Sirtictinin moment kontrolu igin “set degerde” limitlerini %5,0
histerezis tanimlar. Referans (26.73 Gercek moment referansi 4) ile
gercek moment (01.70 Motor momenti) arasindaki mutlak
fark 46.23 Momentte histerezis degerinden kiigiikse, siirticl
“ayar noktasinda” kabul edilir. Bu, 06.71 Ana durum word'(i
parametresinin 8. biti ile gosterilir.
01.10 (%)
—— 26.73 + 46.23 (%)
Siiriict set dederde L 26.73(%
(06.11 bit 8 = 1) 73 (%)
—— 26.73-46.23 (%)
—— %0
%0,0...%300,00 Moment kontroliinde “set degerde” goésterimi igin limit. Bkz. par.
46.03
46.31  Hiz limitinin Hiz kontrolde “limitin Gzerinde” gésterimi igin tetikleme diize- | 1500,00 rpm
lizerinde yini tanimlar. Gergek hiz limiti astiginda, 06.17 Siiriicii durum
word'ii 2 parametresi 10. biti ayarlanir.
0,00... Hiz kontrol icin “limitin Gzerinde” gésterimi tetikleme duzeyi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
46.32  Frekans limitinin Frekans kontroliinde “limitin Gzerinde” gésterimi igin tetikleme | 50,00 Hz
lizerinde diizeyini tanimlar. Gergek frekans limiti astiginda, 06.717
Siiriict durum word'li 2 parametresi 10. biti ayarlanir.
0,00...1000,00 Hz | Frekans kontrolu i¢in “limitin Gzerinde” gosterimi tetikleme Bkz. par.
dizeyi. 46.02
46.33  Moment limitinin Moment kontroliinde “limitin Gzerinde” gésterimi igin tetikleme | %300,0
lizerinde dlzeyini tanimlar. Gergek moment limiti astiginda, 06.717
Stirticti durum word'ii 2 parametresi 10. biti ayarlanir.
%0,0...%1600,0 Moment kontrolii igin “limitin (izerinde” gosterimi tetikleme Bkz. par.
diizeyi. 46.03
46.41  kWh pals 50 ms boyunca “kWh pals” icin tetikleme duizeyini tanimlar 1,000 kWh
o6lceklendirme Palsin gikisi 05.22 Teshis word'ii 3 parametresinin 9. bitidir.
0,001... Tetikleme diizeyinde “kWh pals”. 1=1kWh
1000,000 kWh
46.43  Glig ondaliklari Ekran ondalik basamaklarini ve gligle ilgili parametrelerin 2
32 bit 6lgeklendirilmesini tanimlar. Bu parametrelerin degeri
32 bit tamsayi haberlesme iletisiminde kabul edilen ondalk
basamak sayisina karsilik gelir (16 bit dlgekleme igin bkz.
46.04 Gig 6lgeklendirme).
0...3 Ondalik basamak sayisi. 1=1
46.44  Akim ondaliklari Ekran ondalik basamaklarini ve akimla ilgili parametrelerin 2
32 bit dlgeklendirilmesini tanimlar. Bu parametrelerin degeri
32 bit tamsay| haberlesme iletisiminde kabul edilen ondalk
basamak sayisina karsilik gelir (16 bit dlgekleme icin bkz.
46.05 Akim dlgeklendirme).
0...3 Ondalik basamak sayisi. 1=1




Parametreler 349

No. Ad/Deger Aciklama I Def/IFbEq16 |
47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlar kullanilarak
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.
Farkli data tipleri icin farkl depolama parametreleri olduguna
dikkat edin.
Ayrica bkz. bolim Veri depolama parametreleri, (sayfa 171).
47.01  Veri depolama 1 Veri depolama parametresi 1. 0,000
real32
-2147483,000... 32 bitlik veri. -
2147483,000
47.02  Veri depolama 2 Veri depolama parametresi 2. 0,000
real32
-2147483,000... 32 bitlik veri. -
2147483,000
47.03  Veri depolama 3 Veri depolama parametresi 3. 0,000
real32
-2147483,000... 32 bitlik veri. -
2147483,000
47.04  Veri depolama 4 Veri depolama parametresi 4. 0,000
real32
-2147483,000... 32 bitlik veri. -
2147483,000
47.11 Veri depolama 1 Veri depolama parametresi 9. 0
int32
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.12  Veri depolama 2 Veri depolama parametresi 10. 0
int32
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.13  Veri depolama 3 Veri depolama parametresi 11. 0
int32
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.14  Veri depolama 4 Veri depolama parametresi 12. 0
int32
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.21  Veridepolama 1 Veri depolama parametresi 17. 0
int16
-32768...32767 16 bitlik veri. 1=1
47.22  Veri depolama 2 Veri depolama parametresi 18. 0
int16
-32768...32767 16 bitlik veri. 1=1
47.23  Veri depolama 3 Veri depolama parametresi 19. 0
int16
-32768...32767 16 bitlik veri. 1=1
47.24  Veri depolama 4 Veri depolama parametresi 20. 0
int16
-32768...32767 16 bitlik veri. 1=1
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49 Panel port iletisimi Siirtict Gzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari.
49.01  Nod kimlik Sdiriictiniin nod kimligini tanimlar. Aga bagh tim cihazlar ben- | 1
numarasi zersiz bir nod kimligine sahip olmalidir.
Not: Aga baglanan surticiler igin, kimlik 1'in yedek/yeni siiri-
culer igin ayrilmasi tavsiye edilir.
1...32 Nod kimligi. 1=1
49.03  Haberlesme hizi Hattin transfer hizini tanimlar. 115,2 kbps
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 1
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 2
86,4 kbps 86,4 kbit/s. 3
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 4
230,4 kbps 230,4 kbit/s. 5
49.04 lletisim kaybi siiresi | Kontrol paneli (ya da PC arac) iletisimi igin bir zaman agimi | 10,0 s
ayarlar. Bir iletisim kesintisi zaman agimindan uzun slrerse,
49.05 lletisim kaybi eylemi parametresi ile belirtilen eylem
gerceklestirilir.
0,3...3000,0 s Panel/PC araci iletisimi zaman asimi. 10=1s
49.05  lletisim kaybi Sdrtictinuin kontrol paneli (veya PC araci) iletisim kesintisine | Hata
eylemi nasil tepki verecegini seger.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirlcu 7081 Kontrol paneli kaybi hatasinda agilir. 1
Son hiz Sirlcu bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi, stri- |2
cunuin galistigr seviyede dondurur. Hiz 850 ms dusiik gegisli
filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alis-
maya devam etmenin gilivenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref Striict bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi, 22.41 |3
Glivenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi kullanilir-
ken 28.41 Giivenli frekans ref) ile tanimlanan hiza ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alig-
maya devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.
49.06  Ayarlari tazele 49.01...49.05 parametrelerinin ayarlarini gegerli kilar. Tamam
Not: Yenileme islemi bir iletisim kesintisine neden olabilir, bu
nedenle siiriictiniin yeniden baglanmasi gerekebilir.
Tamam Yenileme tamamlandi ya da talep edilmedi. 0
Yapilandir 49.01...49.05 parametrelerini yeniler. Deger otomatik olarak | 1
Tamam durumuna doner.
49.19  Temel panel ana Temel panel (ACS-BP-S) Ana sayfa 1'de goériuntiilenen para- | Otomatik

sayfa goriinimdi 1

metreleri seger.

Otomatik

Fabrika varsayilani parametreleri gosterir.

Kullanilan motor
hizi

01.01 Kullanilan motor hizi

Cikis frekansi

01.06 Cikis frekansi

Motor akimi

01.07 Motor akimi

Motor nominal
degerin motor
akimi %

01.08 Motor nom motor akimi %

Motor momenti

01.10 Motor momenti

DC gerilimi

01.11 DC gerilimi
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Cikis giicu 01.14 Cikis gtici
Hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girisi
girisi
Hiz ref rampasi 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi
cikigl
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi
Proses PID ¢ikigl 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek
Sicaklik sensorii 1 | Cikis 1 numarali sensore bir etkinlestirme akimi géndermek
etkinlestirme icin kullanihr, bkz. 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi.
Ayrica bkz. bolim Motor termik korumasi (sayfa 157).
Sicaklik sens6rlii 2 | Cikis 2 numarali sensore bir etkinlestirme akimi géndermek
etkinlestirme icin kullanilir, bkz. 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi.
Ayrica bkz. bélim Motor termik korumasi (sayfa 157).
Kullanilan mutlak 01.61 Kullanilan mutlak motor hizi
motor hizi
Mutlak motor hizi % | 01.62 Mutlak motor hizi %
Mutlak ¢ikis 01.63 Mutlak ¢ikis frekansi
frekansi
Mutlak motor 01.64 Mutlak motor momenti
momenti
Mutlak ¢ikis giict 01.65 Mutlak ¢ikis glicti
Mutlak motor safti 01.68 Mutlak motor safti glicli
guci
Harici PID1 cikisi 71.01 Harici PID gergek degeri
AO1 veri depolama | 13.97 AO1 veri depolama
AOQ2 veri depolama | 13.92 AO2 veri depolama
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
49.20  Temel panel ana Temel panel (ACS-BP-S) Ana sayfa 2’de gorlntiilenen para- | Otomatik
sayfa gortinimii 2 | metreleri seger.
Secenekler igin bkz. 49.19 Temel panel ana sayfa gérinimd
1 parametresi.
49.21  Temel panel ana Temel panel (ACS-BP-S) Ana sayfa 3’de gorlintilenen para- | Otomatik
sayfa goriinimi 3 | metreleri seger.
Secenekler igin bkz. 49.19 Temel panel ana sayfa gérinimd
1 parametresi.
49.219 Temel panel ana Temel panel (ACS-BP-S) Ana sayfa 4’de gorlintilenen para- | Otomatik
sayfa gorinimii 4 | metreleri seger.
Secenekler igin bkz. 49.19 Temel panel ana sayfa gérintimi
1 parametresi.
49.220 Temel panel ana Temel panel (ACS-BP-S) Ana sayfa 5'de goriintilenen para- | Otomatik
sayfa gortinimii 5 | metreleri seger.
Secenekler igin bkz. 49.19 Temel panel ana sayfa gérinimi
1 parametresi.
49.221 Temel panel ana Temel panel (ACS-BP-S) Ana sayfa 6’de gorlintiilenen para- | Otomatik

sayfa goriiniimii 6

metreleri seger.
Segcenekler igin bkz. 49.19 Temel panel ana sayfa gorintimii
1 parametresi.
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50 Haberlesme
adaptorii (FBA)

Haberlesme iletisim yapilandirmasi.
Ayrica bkz. bélim Bir haberlesme adaptorii ile haberlesme
kontrolii (sayfa 491).

50.01 FBAA devrede

Sirlcu ile haberlesme adaptéru A arasindaki iletisimi etkin-
lestirir/devre digi birakir ve adaptériin takilacagi yuvay! belir-
ler.

Devrede

Pasif

Sirlcu ile haberlesme adaptori A arasindaki iletisim devre
disl.

Devrede

Sdiriic ile haberlesme adaptéri A arasindaki iletisim dev-
rede. Adaptor yuva 1'tedir.

50.02  FBAAletisim kaybi
fonksiyonu

Sdirtictinuin bir haberlesme iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini seger. Zaman asimi 50.03 FBA A iletisim kaybi
zmn agimi parametresi tarafindan tanimlanir.

Eylem yok

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Sirlict 7510 FBA A iletisimi hatasi tetikler. Bu yalnizca
haberlesmeden kontrol beklendiginde (FBA A mevcut etkin
kontrol konumunda start/stop/referans kaynagi olarak segildi-
ginde) gergeklesir.

Son hiz

Sdirtict bir uyari (A7C1 FBA A iletisimi) olusturur ve hizi,
surticinilin calistigi seviyede dondurur. Bu yalnizca haberles-
meden kontrol beklendiginde gergeklesir.
Hiz 850 ms disuk gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz
esas alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alig-
maya devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.

Guvenli hiz ref

Sdirtict bir (FBA A iletisimi A7C1) uyar olusturur ve hizi,
22.41 Givenli hiz ref parametresi (hiz kontroliinde) ya da fre-
kans referansi kullanilirken 28.41 Givenli frekans ref para-
metresi (frekans kontrolinde) ile tanimlanan degere ayarlar.
Bu yalnizca haberlesmeden kontrol beklendiginde gergekle-
Sir.

UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-

maya devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.

Her zaman hata

Sirlcu 7510 FBA A iletisimi hatasinda agilir. Bu haberlesme-
den kontrol beklenmedigi zaman bile gergeklegir.

Uyari

Stirtict bir A7C1 FBA A iletisimi uyarisi olusturur. Bu yalnizca
haberlesmeden kontrol beklendiginde gerceklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alig-
maya devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.

50.03  FBAA letisim kaybi
zmn agimi

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu parametresi tarafindan
tanimlanan eylem gerceklesmeden 6nceki zaman gecikme-
sini tanimlar. Zaman sayimi iletisim baglantisi mesaj giincel-
lenemediginde baglar.

Not: Gi¢ vermenin ardindan 60 saniyelik bir baglatma gecik-
mesi olur. Gecikme sirasinda iletisim kesintisi izleme devre
disi birakilir (ama iletisim etkin olabilir).

03s

0,3...6553,5 s

Zaman gecikmesi.
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50.04 FBAA reft tipi Haberlesme adaptéri A'dan alinan referans 1'in tipini ve Hiz veya
Olgeklendirmesini seger. Referansin dlgeklendirmesi, bu para- | frekans
metre ile secilen referans tipine bagli olarak 46.01...46.04
parametreleri ile tanimlanir.

Hiz veya frekans Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna goére otoma- | 0
tik olarak su sekilde segilir:
Galisma modu .
(bkz. par. 19.01) Referans 1 tipi
Hiz kontroll Hiz
Moment kontrolu Hiz
Frekans kontrol Frekans
Seffaf Olgekleme uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir). 1
Genel 100 = 1, 16 bit dlceklemeye sahip genel referans (6r. sayi ve |2
iki basamag).
Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment éigeklendirme parametresiile |3
tanimlanir.
Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgeklendirme parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresiile |5
tanimlanir.

50.05 FBAA ref2 tipi Haberlesme adaptdri A'dan alinan referans 2'in tipini ve Hiz veya
Olgeklendirmesini seger. Referansin dlgeklendirmesi, bu para- | frekans
metre ile segilen referans tipine bagli olarak 46.07...46.04
parametreleri ile tanimlanir.

Hiz veya frekans Tip ve skalalandirma etkin olan ¢calisma moduna gére otoma- | 0
tik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu .
(bkz. par. 19.01) Referans 2 tipi
Hiz kontroli Moment
Moment kontroll Moment
Frekans kontroli Moment
Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz (16 bit digeklendirme 1 = 1 birim- | 1
dir).
Genel 100 = 1, 16 bit lgeklemeye sahip genel referans (¢r. sayi ve |2
iki basamagt).
Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresiile |3
tanimlanir.
Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgeklendirme parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresiile |5
tanimlanir.

50.06 FBA A SW segimi Haberlesme adaptdru A araciligiyla haberlesme agina gén- Oto
derilecek olan Durum word'Un{in kaynagini seger.

Oto Durum word'iiniin kaynagi otomatik olarak segilir. 0
Seffaf mod 50.09 FBA A SW seffaf kaynagi parametresi ile segilen kay- | 1

nak haberlesme adaptori A araciligiyla haberlesme agina
Durum word'l olarak génderilir.
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50.07

FBA A gercek 1 tipi

Haberlesme adaptoéri A araciligiyla haberlesme agina gon-
derilecek olan gergek deger 1'in tipini ve 6lgeklendirmesini
seger. Degerin dlgeklendirmesi, bu parametre ile segilen ger-
cek deger tipine baglh olarak 46.017...46.04 parametreleri ile
tanimlanir.

Hiz veya
frekans

Hiz veya frekans

Tip ve skalalandirma etkin olan galisma moduna gére otoma-
tik olarak su sekilde segilir:

Galigma modu
(bkz. par. 19.01)

Hiz kontrolu
Moment kontroli
Frekans kontrolu

Gergek deger 1 tipi

Hiz
Hiz
Frekans

Seffaf

50.10 FBA A act1 seffaf kaynagi parametresi tarafindan segi-
len deger gergek deger 1 olarak génderilir. Olgekleme uygu-
lanmaz (16 bit 6lgekleme 1 = 1 birimdir).

Genel

50.10 FBA A act1 seffaf kaynagi parametresi tarafindan seci-
len deder 100 = 1 birimde 16 bit lgeklemeyle gergek deger 1
olarak goénderilir (6r. say! ve iki basamak).

Moment

01.10 Motor momenti gergek deger 1 olarak génderilir. Olgek-
lendirme, 46.03 Moment éigeklendirme parametresi ile tanim-
lanir.

Hiz

01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak génderilir.
Olgeklendirme, 46.01 Hiz élgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Frekans

01.06 Cikis frekansi gergek degder 1 olarak génderilir. Olgek-
lendirme, 46.02 Frekans dlgeklendirme parametresi ile tanim-
lanir.

50.08

FBA A gercek 2 tipi

Haberlesme adaptori A araciligiyla haberlesme agina gon-
derilecek olan gercek deger 2'in tipini ve 6lgeklendirmesini
secer. Degerin dlgeklendirmesi, bu parametre ile secilen ger-
cek deger tipine bagli olarak 46.01...46.04 parametreleri ile
tanimlanir.

Hiz veya
frekans

Hiz veya frekans

Tip ve skalalandirma etkin olan galisma moduna gére otoma-
tik olarak su sekilde segilir:

Caligma modu
(bkz. par. 19.07)

Hiz kontrolu
Moment kontrolu
Frekans kontrolu

Gergek deger 2 tipi

Moment
Moment
Moment

Seffaf

50.11 FBA A act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan segi-
len deg@er gercek deger 1 olarak génderilir. Olcekleme uygu-
lanmaz (16 bit 6lgekleme 1 = 1 birimdir).

Genel

50.11 FBA A act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan segi-
len deger 100 = 1 birimde 16 bit lceklemeyle gercek deger 1
olarak goénderilir (6r. sayi ve iki basamak).

Moment

01.10 Motor momenti gergek deger 1 olarak génderilir. Olgek-
lendirme, 46.03 Moment éigeklendirme parametresi ile tanim-
lanir.

Hiz

01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak génderilir.
Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.
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Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 1 olarak gonderilir. Olgek- |5
lendirme, 46.02 Frekans dlgeklendirme parametresi ile tanim-
lanir.

50.09 FBAA SW seffaf 50.06 FBA A SW se¢imi parametresi Seffaf mod olarak ayar- | Segilmedi
kaynagdi landiginda, haberlesme durum word'linlin kaynagini seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

50.10  FBAA act1 seffaf 50.07 FBA A gergek 1 tipi parametresi Seffaf olarak ayarlan- | Segilmedi
kaynagi diginda, bu parametre haberlesme adaptorii A araciligiyla

haberlesme agina gonderilecek olan gergek deger 1'in kayna-
gini seger.
Segilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

50.11  FBA A act2 seffaf 50.08 FBA A gergek 2 tipi parametresi Seffaf olarak ayarlandi- | Segilmedi

kaynagi ginda, bu parametre haberlesme adaptorii A araciligiyla haber-
lesme agdina génderilecek olan gercek deger 2'in kaynagini seger.

Secilmedi Kaynak segili degil. -

Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

50.12 FBAA hata Bu parametre hata giderme modunu etkinlestirir. Pasif

giderme modu 50.13...50.18 parametrelerinde haberlesme adaptéri A'dan
alinan ve ayni adaptdre gonderilen islenmemis (degistiriime-
mis) verileri goéruntler.

Pasif Hata giderme modu devre digi birakildi. 0

Hizh Hata giderme modu etkinlestirildi. Dénglisel veri glincelleme | 1
olabildigince hizlidir; bu da surticideki CPU yukinu arttirir.

50.13  FBA A kontrol Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi | -
word'li ile etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan haberlesme

adaptori A'ya gonderilen islenmemis (degistiriimemis) kontrol
word'ini gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h... Master tarafindan haberlesme adaptéri A'ya gonderilen kont- | -
FFFFFFFFh rol word'(i.

50.14  FBA A referansi 1 Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi | -
ile etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan haberlesme
adaptori A'ya gonderilen islenmemis (degistiriimemis) refe-
rans REF1'i gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Master tarafindan haberlesme adaptéri A'ya goénderilen ham | -
2147483647 REF1.

50.15  FBA A referansi 2 Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi | -
ile etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan haberlesme
adaptori A'ya gonderilen islenmemis (degistiriimemis) refe-
rans REF2'yi gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Master tarafindan haberlesme adaptéri A'ya goénderilen ham | -
2147483647 REF2.

50.16  FBA A durum Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi | -

word'li ile etkinlestirildiyse, haberlesme adaptéri A'dan master'a

(PLC) gonderilen islenmemis (degistiriimemis) durum

word'inu gdsterir.

Bu parametre salt okunurdur.
00000000h... Haberlesme adaptéri A tarafindan master'a génderilen -
FFFFFFFFh durum word'd.
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50.17

FBA A gercek
degeri 1

Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi
ile etkinlestirildiyse, haberlesme adaptérii A'dan master'a
(PLC) gonderilen islenmemis (degistiriimemis) gergek deger
ACT1'i gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.

-2147483648...
2147483647

Haberlesme adaptdru A tarafindan master'a génderilen ham
ACT1.

50.18

FBA A gercek
degeri 2

Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi
ile etkinlestirildiyse, haberlesme adaptérii A'dan master'a
(PLC) gonderilen islenmemis (degistiriimemis) gergek deger
ACT2'yi gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.

-2147483648...
2147483647

Haberlesme adaptdru A tarafindan master'a génderilen ham
ACT2.

51 FBA A ayarlari

Haberlesme adaptdru A konfiglrasyonu.

51.01

FBA A tiirti

Bagl haberlesme adaptér moduliinin tipini gérintdler.
Deger 0 = Yok ise, modul bulunamiyor, diizgun baglanmamig
veya 50.01 FBA A devrede parametresi tarafindan devre disi
birakilmis.

1 = PROFIBUS-DP

32 = CANopen

37 = DeviceNet

128 = Ethernet

132 = PROFInet IO

135 = EtherCAT

136 = ETH Pwrlink

485 = RS-485 comm

101 = ControlNet

Bu parametre salt okunurdur.

51.02

FBA A Par2

51.02...51.26 parametreleri adaptér moduliine ézgudar.
Daha fazla bilgi igin, haberlesme adaptér moduli belgelerine
bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini
unutmayin.

0...65535

Haberlesme adaptori konfiglirasyon parametresi.

51.26

FBA A Par26

Bkz. 51.02 FBA A Par2 parametresi.

0...65535

Haberlesme adaptdru konfiglirasyon parametresi.

51.27

FBA A par yenile

Tum degistirilmis haberlesme adaptér moduli yapilandirma
ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik olarak
Tamam degerine geri doner.

Not: Bu parametre siiriict galisirken degistirilemez.

Tamam

Tamam

Yenileme tamamlandi.

Yapilandir

Yenileniyor.

51.28

FBA A par tablo siir

(Surticunun hafizasinda saklanan) haberlesme adaptér
modull esleme dosyasinin parametre tablosu revizyonunu
gosterir.

axyz formatinda, burada ax = major tablo revizyon numarasi;
yz = mindr tablo revizyon numarasi.

Bu parametre salt okunurdur.

Adaptor moddlinin parametre tablosu revizyonu.
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51.29  FBA A siiriicii tipi (Suruclnun hafizasinda saklanan) haberlesme adaptor -
kodu modull esleme dosyasindaki surticl tipi kodunu gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasinda kayitli strici tipi kodu. 1=1

51.30 FBAA esleme Sirlcunun hafizasinda saklanan haberlesme adaptor -

dosyasi slir modull esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

0...65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1

51.31  D2FBA A iletisim Haberlegsme adaptér moduli haberlesme durumunu gérintu- | Yapilandiril-

durumu ler. madi

Yapilandiriimadi Adaptor konfiglire edilmemis. 0

Baslatihyor Adaptor baslatiliyor. 1

Zaman agimi Adaptor ve slriici arasindaki iletisiminde bir zaman asimi 2
gerceklesmistir.

Yapilandirma hatasi | Adaptor yapilandirma hatasi: strticliniin dosya sisteminde 3
esleme dosyasi bulunamadi ya da esleme dosyas! yiklemesi
U¢ defadan daha fazla basarisiz oldu.

Cevrimdisi Haberlegme iletisimi kapali durumda.

Cevrimigi Haberlesme iletisimi acik durumdadir ya da haberlesme
adaptori bir iletisim kesintisi tespit etmeyecek sekilde yapi-
landinimigtir. Daha fazla bilgi igin, haberlesme adaptori bel-
gelerine bakin.

Reset Adaptdr, donanim resetleme iglemi gerceklestiriyor. 6

51.32  FBA Aletisimi SW | Adaptdér modulinin ortak program revizyonunu axyz forma-

sardmii tinda g0sterir; a = major revizyon numarasi, xy = minor reviz-
yon numarasi, z = diizeltme numarasi veya harfi.

Ornek: 190A = revizyon 1.90A.
Adaptér modulunin ortak program revizyonu. -

51.33  FBA A uygulamasi | Adaptér modulinin uygulama programi revizyonunu axyz

SW stirimui formatinda g6sterir; a = major revizyon numarasi, xy = mindr
revizyon numarasi, z = dliizeltme numarasi veya harfi.

Ornek: 190A = revizyon 1.90A.
Adaptér modilinin uygulama programi versiyonu. -

52 FBA A veri girisi Haberlesme adaptérii A araciligiyla siriiciiden haberlesme
kontrol cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.

Not: 32 bitlik de@er icin iki ardisik parametre gerekir. Bir veri
parametresinde 32 bitlik deger segildiginde, sonraki para-
metre otomatik olarak ayrilir.

52.01 FBAAveriint 52.01...52.12 parametreleri, haberlesme adaptori A aracili- | Yok
giyla surictden haberlesme kontrol cihazina aktarilacak olan
verileri seger.

Yok Yok. 0

CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1

Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2

Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3

SW 16bit Durum Word'li (16 bit) 4

Act1 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5

Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6

Rezerve 7...10
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CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'(i (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
Rezerve 17...23
SW2 16bit Durum Word'li 2 (16 bit) 24
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
52.12 FBAAveriin12 Bkz. parametre 52.01 FBA A veri in1. Yok
53 FBA A veri gikigi Haberlesme adaptori A araciligiyla haberlesme kontrol ciha-
zindan sirlicliye aktarilacak olan verilerin segimi.
Not: 32 bitlik deger icin iki ardisik parametre gerekir. Bir veri
parametresinde 32 bitlik deger segildiginde, sonraki para-
metre otomatik olarak ayrilir.
53.01  FBAA veriout1 53.01...53.12 parametreleri, haberlesme adaptérii A aracili- | Yok
giyla haberlesme kontrol cihazindan suricuye aktarilacak
olan verileri seger.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
Rezerve 7...10
CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 1
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
Rezerve 14...20
CW2 16bit Kontrol Word'li 2 (16 bit) 21
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
53.12  FBAA veriout12 Bkz. parametre 53.01 FBA A veri out1. Yok
58 Dahili haberlesme Dahili haberlesme (EFB) arabiriminin konfiglirasyonu.
Ayrica bkz. bélim Dahili haberlesme arabirimi (EFB) aracili-
giyla haberlesme kontrolli (sayfa 461).
58.01  Protokol etkinlestir | Dahili haberlesme arabirimini etkinlestirir/devre disi birakir ve | Yok
kullanilacak protokolii seger.
Yok Yok (iletisim devre dis1). 0
Modbus RTU Dahili haberlegsme arabirimi etkinlestirildi ve Modbus RTU 1
protokoluind kullaniyor.
58.02  Protokol kimligi Protokol kimligini ve revizyonu gésterir. ilk 4 bit protokol kimli- | -
gini belirtir ve son 12 bit revizyonu belirtir.
Bu parametre salt okunurdur.
Protokol kimligi ve revizyon. 1=1
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58.03  Nod adresi Sirticinin haberlesme baglantisindaki nod adresini tanimlar. | 0
1...247 degerlerine izin verilir. Ayrica Istasyon Kimligi, MAC
Adresi veya Cihaz Adresi olarak adlandirilir. Ayni adrese
sahip iki cihazin ¢evrimigi olmasina izin veriimez.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tinitesi yeniden
baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.
0...255 Nod adresi (1...247 degerlerine izin verilir). 1=1
58.04  Haberlesme hizi Haberlesme baglantisinin transfer hizini seger. Modbus:
Otomatik tespit segimi kullanirken, baranin parite ayari bilin- | 79,2 kbps
meli ve 58.05 Parite parametresinde yapilandiriimahdir. 58.04
Haberlesme hizi parametresi Otomatik tespit olarak ayarlan-
diginda, EFB ayarlari 58.06 yenilenmelidir. Bara bir slire izle-
nir ve tespit edilen iletisim hizi bu parametrenin degeri olarak
ayarlanir.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol unitesi yeniden
baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.
Otomatik tespit Baud hizi otomatik olarak algilandi. 0
4,8 kbps 4,8 kbit/s. 1
9,6 kbps 9,6 kbit/s. 2
19,2 kbps 19,2 kbit/s. 3
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 4
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 5
76,8 kbps 76,8 kbit/s. 6
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 7
58.05  Parite Parite bitinin tipini ve stop bitlerinin sayisini seger. 8 EVEN 1
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tinitesi yeniden
baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.
8 NONE 1 Sekiz veri biti, parite biti yok, bir stop biti. 0
8 NONE 2 Sekiz veri biti, parite biti yok, iki stop biti. 1
8 EVEN 1 Sekiz veri biti, ¢ift parite biti, bir stop biti. 2
8 0ODD 1 Sekiz veri biti, tek parite biti, bir stop biti. 3
58.06 lletisim kontrolii Kullanimdaki degistiriimis EFB ayarlarini alir veya sessiz Devrede
modu etkinlestirir.
Devrede Normal galisma. 0
Ayarlari tazele Ayarlari yeniler (58.01...58.05, 58.14...58.17, 58.25, 1
58.28...58.34 parametreleri) ve kullanimdaki degistiriimis
EFB konfiglirasyon ayarlarini alir. Devrede 6gesine otomatik
olarak geri doner.
Sessiz mod Sessiz modu etkinlestirir (higbir mesaj aktarilmaz). 2

Sessiz mod bu parametrenin Ayarlari tazele segimini etkinles-
tirerek sonlandirilabilir.
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58.07 lletigim tanilamasi | EFB haberlesme durumunu gériintiiler. -
Bu parametre salt okunurdur.
Adin yalnizca hata mevcutken (bit dederi 1) gériiniir oldugunu
unutmayin.
Bit Adi Aciklama
0 Baslat basarisiz 1 = EFB baslatma basarisiz oldu
1 Addr Konfig hatasi 1 = Protokol nod adresine izin vermedi
2 Sessiz mod 1 = Sirlcunin iletmesine izin veriimez
0 = Surlclnln iletmesine izin verilir
3 Otomatik baudlama 1 = Veri hizinin otomatik tespit edilmesi kullanimda (bkz.
parametre 58.04)
4 Kablo hatasi 1 = Hatalar tespit edildi (A/B kablolari muhtemelen degistirildi)
5 Parite hatasi 1 = Hata tespit edildi: 58.04 ve 58.05 parametrelerini kontrol edin
6 Haberlesme hizi hatasi|1 = Hata tespit edildi: 58.05 ve 58.04 parametrelerini kontrol edin
7 Bara faaliyeti yok 1 = Son 5 saniye iginde 0 bayt alindi
8 Paket yok 1 = Son 5 saniye iginde 0 paket (herhangi bir cihaza
adreslenmis) tespit edildi
9 Gurdltu veya 1 = Hatalar tespit edildi (parazit veya hattaki ayni adreste baska
adresleme hatasi bir cihaz)
10 lletisim kaybi 1 = Zaman asimi iginde surucliye adreslenmis 0 paket alindi
(58.16)
1 CWI/Ref kaybi 1 = Zaman asimi iginde higbir kontrol word'ui veya referans
alinmadi (58.16)
12 Pasif
13 Protokol 1 Rezerve
14 Protokol 2 Rezerve
15 Dahili hata 1 = Dahili hata gergeklesti. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya
gegin.
0000h...FFFFh EFB iletisim durumu. 1=1
58.08  Alinan paket Siriiciye adreslenen gegerli paketlerin sayisini gosterir. Nor- | -
mal ¢aligma sirasinda sayi sabit bir bigimde artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basil tutularak kumanda
panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Siriiciye adreslenen alinmis paketlerin sayisini gosterir. 1=1
58.09  Aktarilan paketler Siriicu tarafindan aktarilan gecerli paketlerin sayisini goste- | -
rir. Normal calisma sirasinda sayi sabit bir bicimde artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basil tutularak kumanda
panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Aktarilan paketlerin sayisi. 1=1
58.10  Tim paketler Baradaki herhangi bir cihaza adreslenen gecerli paketlerin -
sayisini gosterir. Normal galisma sirasinda, bu say sirekli
artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basih tutularak kumanda
panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Alinan tiim paketlerin sayisi. 1=1
58.11  UART hatalari Siriicy tarafindan alinan karakter hatalarinin sayisini gste- | -

Reset tusu
panelinden

rir. Sayidaki artig, barada bir konfiglirasyon sorununu gdsterir.

3 saniyeden uzun sire basili tutularak kumanda
resetlenebilir.

0...4294967295

UART hata

larinin sayisi 1=1
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58.12

CRC hatalari

Sirtict tarafindan alinan CRC hatali paketlerin sayisini gés-
terir. Sayidaki artig, barada bir paraziti gosterir.

Reset tusu 3 saniyeden uzun siire basih tutularak kumanda
panelinden resetlenebilir.

0...4294967295

CRC hatalarinin sayisi

1=1

58.14

lletisim kaybi
eylemi

Sirtcunun bir EFB iletisim kesilmesine nasil tepki verecegini
seger.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontroli
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.

Ayrica bkz. parametre 58.15 lletisim kaybr modu ve 58.16
lletisim kaybi siiresi.

Eylem yok

Eylem yok

Eylem olmaz (izleme devre disi).

Hata

O anda etkin olan kontrol konumunda EFB'den baglat/durdur
beklendiginde surtcu iletisim kaybini izler.

Mevcut durumda etkin olan kontrol konumu EFB'den bekleni-
yorsa veya referans EFB'den geliyorsa ve iletisim kayipsa,
surlicii 6681 EFB iletisim kaybi tetikler.

Son hiz

Siirticu bir A7CE EFB iletigsim kaybi uyarisi olusturur ve hizi,
slirlictintin galistigr seviyede dondurur. Hiz 850 ms diisik
gegisli filtreleme kullanilarak gercek hiz esas alinarak belirle-
nir. Bu EFB'den kontrol veya referans bekleniyorsa meydana
gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-
maya devam etmenin giivenli oldugundan emin olun.

Guvenli hiz ref

Sirticu bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur ve hizi,
22.41 Giivenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Giivenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar. Bu EFB'den kontrol veya referans bekleniyorsa mey-
dana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin olun.

Her zaman hata

Siiriicu surekli olarak iletisim kaybini izler. Striicti 6681 EFB
iletisim kaybi hatasinda agihr. Stirlic EFB start/stop veya
referansin kullaniimadigi kontrol konumunda olsa bile gergek-
lesenbilir.

Uyari

Sirlcu bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur. Bu

EFB'den higbir kontrol beklenmese de meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alis-
maya devam etmenin giivenli oldugundan emin olun.

58.15

Iletisim kaybi modu

Hangi mesaj tiplerinin bir EFB iletisim kaybi tespit edince
zaman asimi sayacini sifirlayacagini tanimlar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontroli
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.

Ayrica bkz. parametre 58.14 lletisim kaybi eylemi ve 58.16
lletisim kaybi siresi.

Herhangi bir
mesaj

Herhangi bir mesaj | Siriiciiye adreslenen herhangi bir mesaj zaman asimini sifir- | 1
lar.
Cw / Ref1 / Ref2 Kontrol word'linlin veya bir referansin yazimi zaman asimini | 2

sifirlar.
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58.16

lletisim kaybi siresi

EFB iletigimi i¢in bir zaman asimi ayarlar. Bir iletisim kesintisi
zaman asimindan uzun siirerse, 58.14 lletisim kaybi eylemi
parametresi ile belirtilen eylem gergeklestirilir.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.

Ayrica bkz. parametre 58.15 lletisim kaybr modu.

Not: Gii¢ vermenin ardindan 30 saniyelik bir baslatma gecik-
mesi olur.

30,0s

0,0...6000,0 s

EFB iletisim zaman asimi.

1=

58.17

Génderim gecikme

Protokol tarafindan zorlanan herhangi bir sabit gecikmeye ek
olarak minimum bir tepki gecikmesi tanimlar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.

0ms

0...65535 ms

Minimum tepki gecikmesi.

58.18

EFB kontrol word'ii.

Modbus kontrol cihazi tarafindan siriicliye génderilen islen-
memis (degdistiriimemis) kontrol word'linii gériintiiler. Hata
giderme amaciyla.

Bu parametre salt okunurdur.

0000h...FFFFh

Kontrol word’i Modbus kontrol cihaziyla siirticliye génderilir.

58.19

EFB durum word'ii

Hata giderme amaciyla islenmemis (degistirilmemis) durum
word'inu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

0000h...FFFFh

Suriciden Modbus kontrol cihazina génderilen durum
word'inu géruntdler.

58.25

Kontrol profili

Modbus protokoll tarafindan kullanilan iletisim profilini tanim-
lar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.

Bkz. bolim Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 470.

ABB
Sdriiclileri

ABB Sirlculeri

ABB Siirtciileri kontrol profili (16 bit kontrol word'lyle)

0

DCU Profili

DCU kontrol profili (16 veya 32 bit kontrol word'i ile)

5

58.26

EFB ref1 tipi

Harici haberlesme arabiriminden alinan referans 1'in tipini ve
olgeklendirmesini seger.

Olgeklendirilmis referans 03.09 EFB referansi 1 ile gériintiile-
nir.

Hiz veya
frekans

Hiz veya frekans

Tip ve dlceklendirme etkin olan ¢alisma moduna gére otoma-
tik olarak su sekilde segilir:

Galigma modu
(bkz. par. 19.01)

Hiz kontrolu
Moment kontroli
Frekans kontrolu

Referans 1 tipi

Hiz
Hiz
Frekans

Seffaf

Olgeklendirme uygulanmaz.

Genel

Belirli bir referans olmadan genel referans. Olceklendirme:
1=100.
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Moment Moment referansi Olgeklendirme, 46.03 Moment éigeklen- 3
dirme parametresi ile tanimlanir.
Hiz Hiz referansi. Olgeklendirme, 46.01 Hiz élgeklendirme para- | 4
metresi ile tanimlanir.
Frekans Frekans referansi Olgeklendirme, 46.02 Frekans &lgeklen- 5
dirme parametresi ile tanimlanir.
58.27  EFB ref2 tipi Harici haberlesme arabiriminden alinan referans 2'in tipini ve | Moment
Olgeklendirmesini seger.
Olgeklendirilmis referans 03.10 EFB referansi 2 ile gorintiile-
nir.
58.28 EFB act1 tipi Gergek deger 1'in tirini seger. Hiz veya
frekans
Hiz veya frekans Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gére otoma- | 0
tik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu .
(bkz. par. 19.01) Gergek 1 tipi
Hiz kontroll Hiz
Moment kontroli Hiz
Frekans kontrolu Frekans
Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir referans olmadan genel referans. Olgeklendirme: 2
1=100.
Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment éigeklendirme parametresiile |3
tanimlanir.
Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgeklendirme parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresiile |5
tanimlanir.
58.29  EFB act2 tipi Gergek deger 2'nin tirdna secer. Seffaf
Secenekler igin, bkz. parametre 58.28 EFB act1 tipi.
58.31  EFB act1 seffaf 58.28 EFB act1 tipi parametresi Seffaf olarak ayarlandiginda, | Segilmedi
kaynagi gercek deger 1'in kaynagini seger.
Segilmedi Yok. 0
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
58.32  EFB act2 geffaf 58.29 EFB act? tipi parametresi Seffaf olarak ayarlandiginda, | Segilmedi
kaynagi gercek deger 2'nin kaynagini seger.
Secilmedi Yok. 0
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
58.33  Adresleme modu Parametreler ile 400101...465535 Modbus kayit araligindaki | Mod 0
tutma kayitlari arasindaki eslemeyi tanimlar.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeniden
baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.
Mod 0 16 bit degerler (gruplar 1...99, dizinler 1...99 ): 0

Kayit adresi = 400000 + 100 x parametre grubu + parametre
dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 + 2200 + 80 =
402280 kaydina eslenir.

32 bit de@erler (gruplar 1...99, dizinler 1...99 ):

Kayit adresi = 420000 + 200 x parametre grubu + 2 x para-
metre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 420000 + 4400 +
160 = 424560 kaydina eslenir.
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Mod 1 16 bit degerler (gruplar 1...255, dizinler 1...255 ): 1
Kayit adresi = 400000 + 256 x parametre grubu + parametre
dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 + 5632 + 80 =
405712 kaydina eslenir.
Mod 2 32 bit degerler (gruplar 1...127, dizinler 1...255 ): 2
Kayit adresi = 400000 + 512 x parametre grubu + 2 x para-
metre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 + 11264 +
160 = 411424 kaydina eslenir.
58.34  Word sirasi 32 bit parametrelerinin 16 bit kayitlarinin hangi sirayla aktari- | LO-HI
lacagini seger.
Her bir kayit igin, birinci bayt yliksek deger baytini ve ikinci
bayt diisik deger baytini igerir.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tinitesi yeniden
bagslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda
gegerli olur.
HI-LO Birinci kayit yiiksek deger word'inii ve ikinci kayit diisuik 0
deger word'nu igerir.
LO-HI Birinci kayit duslik deger word'linii ve ikinci kayit ylksek 1
deger word'Unu igerir.
58.101 Data G/C 1 Modbus master'in, Modbus kayit 1'e (400001) ait kayit adre- | CW 16bit
sinden okudugunda veya bu adrese yazdiginda eristigi suri-
clideki adresi tanimlar.
Master veri tipini tanimlar (giris veya ¢ikis). Deger, iki adet 16
bit word'den olusan Modbus kasasinda aktarilir. Deger 16 bit
ise, LSW'de (en 6nemsiz word) aktarilir. Deger 32 bit ise,
bunun igin bir sonraki parametre de ayrilir ve Yok olarak ayar-
lanmalidir.
Yok Eslesme yok, kayit her zaman sifir. 0
CW 16bit ABB Siirticiileri profili: 16 bit ABB sirlculeri kontrol word'i; 1
DCU Profili: DCU kontrol word'linlin daha diistik 16 bitleri
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit ABB Siirticileri profili: 16 bit ABB sirlculeri durum word'l; 4
DCU Profili: DCU durum word'liniin daha diislik 16 bitleri
Act1 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
Rezerve 7...10
CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'li (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
Rezerve 17...20
CW2 16bit ABB Siirticdleri profili: kullanilmaz; DCU Profili: DCU kontrol | 21
word'intin daha yiksek 16 bitleri
SW2 16bit ABB Siirticileri profili: kullanilmaz / her zaman sifir; DCU 24
Profili: DCU durum word'iniin daha yiiksek 16 bitleri
Rezerve 25...30




Parametreler 365

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq16
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ii parametresi. 31
word'l
AO1 veri depolama | 13.97 AO1 veri depolama parametresi. 32
AOQO2 veri depolama | 13.92 AO2 veri depolama parametresi. 33
Rezerve 34...39
Geribildirim veri 40.91 Geribildirim veri depolama parametresi. 40
depolama
Ayar noktasi veri 40.92 Ayar noktasi veri depolama parametresi. 41
depolama
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

58.102 Data G/C 2 Modbus master'in, kayit adresi 400002'den okudugunda veya | Ref1 16bit

bu adrese yazdiginda siriictde eristigi adresi tanimlar.
Segenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.103 Data G/C 3 Modbus master'in, kayit adresi 400003'den okudugunda veya | Ref2 16bit
bu adrese yazdiginda siriclide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler icin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.104 Data G/C 4 Modbus master'in, kayit adresi 400004'den okudugunda veya | SW 16bit
bu adrese yazdiginda siriclide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.105 Data G/C 5 Modbus master'in, kayit adresi 400005'den okudugunda veya | Act1 16bit
bu adrese yazdiginda siriclide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.106 Data G/C 6 Modbus master'in, kayit adresi 400006'den okudugunda veya | Act2 16bit
bu adrese yazdiginda siruclide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.107 Data G/C7 Modbus kayit adresi 400007 igin parametre segici. Yok
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.114 Data G/C 14 Modbus kayit adresi 400014 igin parametre segici. Yok
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

71 Harici PID1 Harici PID'nin konfigiirasyonu.
522 ve 523 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.

71.01  Harici PID gergek Bkz. 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek parametresi. -

degeri

71.02  Geri bildirim gergek | Bkz. 40.02 Proses PID geribildirimi gergek parametresi. -
degeri

71.03  Ayarnoktasi gercek | Bkz. 40.03 Proses PID ayar noktasi gercek parametresi. -
degeri

71.04  Sapma gergek Bkz. 40.04 Proses PID sapmasi gergek parametresi. -

degeri
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71.06  PID durum word'ii | Proses harici PID kontroliindeki durum bilgilerini gésterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontroll etkin.
1 Rezerve
2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmus. 71.38 Cikis
donma etkin parametresi DOGRU ise veya 6l bant fonksiyonu
etkinse (9. bit ayarlanmigsa) bit ayarlanmstir.
3..6 Rezerve
7 Cikis Ust limiti 1 = PID ¢ikigi 71.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikig alt limiti 1 = PID ¢ikisi 71.36 parametresi ile sinirlaniyor.
9 Ol bant etkin 1 = Oli bant etkin (bkz. par. 71.39)
10...11 [Rezerve
12 Dahili ayar noktasi |1 = Dahili ayar noktasi etkin (bkz. par. 71.16...71.23)
etkin
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontroli durum word'G. 1=1
71.07  PID ¢alisma modu | Bkz. 40.07 Proses PID ¢alisma modu parametresi. Kapali
71.08  Geri bildirim 1 Bkz. 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi parametresi. Al2 yiizdesi
kaynagi
71.11  Geri bildirim filtre Bkz. 40.11 Ayar 1 geribildirim filtre siiresi parametresi. 0,000 s
stiresi
71.14  Ayar noktasi 71.15 Cikig dlgeklendirme parametresi ile birlikte, proses PID | 1500,00
dlgeklendirme kontrol zinciri igin bir genel élgeklendirme faktord tanimlar.
Ornegin, proses ayar noktas! girisi Hz cinsinden oldugunda
skalalandirma faktoriinden yararlanilabilir, PID kontrol cihazi-
nin ¢ikigi ise hiz kontrolde bir rpm degeri olarak kullanilir. Bu
durumda, bu parametre 50 olarak ve 77.15 parametresi 50
Hz'de nominal motor hizina ayarlanabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin gikigi = [771.15], sapma (ayar
noktasi - geri bildirim) = [71.14] ve [71.32] = 1 oldugunda.
Not: Olgeklendirme 71.14 ve 71.15 arasindaki orana dayanir.
Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 3 ile ayni skalalandirmayi
olusturacaktir.
-200000,00... Proses ayar noktasi bazinda. 1=1
200000,00
71.15  Cikis diceklendirme | Bkz. 71.14 Ayar noktasi élgeklendirme parametresi. 1500,00
-200000,00... Proses PID kontroll ¢ikisi bazinda. 1=1
200000,00
71.16  Ayar noktasi 1 Bkz. parametre 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagdi. Al1 yizdesi
kaynagdi
71.19  Dahili ayar noktas! | Bkz. 40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢1 parametresi. Secilmedi
se¢t
71.20  Dahili ayar noktas: | Bkz. 40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi se¢2 parametresi. Secilmedi
seg2
71.21  Dahili ayar noktas! | Bkz. 40.21 Ayar 1 dahili ayar noktas! 1 parametresi. 0,00 PID
1 musteri

birimleri
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71.22  Dabhili ayar noktasi | Bkz. parametre 40.22 Ayar 1 dahili ayar noktasi 2. 0,00 PID
2 musteri

birimleri

71.23  Dahili ayar noktas! | Bkz. parametre 40.23 Ayar 1 dahili ayar noktas! 3. 0,00 PID
3 musteri

birimleri

71.26  Ayar noktasi min Bkz. parametre 40.26 Ayar 1 ayar noktasi min. 0,00

71.27  Ayar noktasi maks | Bkz. 40.27 Ayar 1 ayar noktasi maks parametresi. 200000,00

71.31  Sapma gevirme Bkz. parametre 40.31 Ayar 1 sapma gevirme. Cevrilmedi

(Ref - Grbs)

71.32  Kazang Bkz. 40.32 Ayar 1 kazang parametresi. 1,00

71.33  Integral siiresi Bkz. 40.33 Ayar 1 entegrasyon sliresi parametresi. 60,0 s

71.34  Tlrev siresi Bkz. 40.34 Ayar 1 tiirev siiresi parametresi. 0,000 s

71.35  Tiirev filtre siresi Bkz. 40.35 Ayar 1 tiirev filtre siiresi parametresi. 00s

71.36  Cikis min Bkz. 40.36 Ayar 1 ¢ikisi min parametresi. -200000,00

71.37  Cikis maks Bkz. parametre 40.37 Ayar 1 ¢ikisi maks. 200000,00

71.38  Cikis donma etkin | Bkz. parametre 40.38 Ayar 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi

71.39  Olii bant araligi Kontrol programi 71.04 Sapma gergek dedgeri parametresinin | 0,0

mutlak degerini bu parametre tarafindan tanimlanan 6l bant
araligiyla karsilastirir. Mutlak deger 71.40 Olii bant gecikmesi
parametresi tarafindan tanimlanan siire boyunca 61U bant
araligi icindeyse, PID 61l bant modu etkinlestirilir ve 71.06
PID durum word'ii 9. biti Olii bant etkin olarak ayarlanir.
Sonra PID'nin gikisi dondurulur ve 71.06 PID durum word'ii 2.
biti Cikis dondurulmus olarak ayarlanir.
Mutlak deger 6l bant araliina esit veya daha blyiikse, PID
6li bant modu devre disi birakilr.
0,0...200000,0 Aralik 1=
71.40  Olii bant gecikmesi | Ol bant fonksiyonu igin 6l bant gecikmesini tanimlar. Bkz. (0,0 s
parametre 71.39 Olii bant aralii.
0,0...3600,0 s Gecikme 1=1s

71.58  Artis énleme Bkz. parametre 40.58 Ayar 1 artis 6nleme. Hayir
Hayir Artis 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID ¢ikiginin maksimum degerine ulasildiysa PID integral 1

payi arttirlmaz. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
Proses PID min lim | Harici PID'nin ¢ikisi minimum limitine ulastiinda PID integral | 2
pay! arttirimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kaynak
olarak kullanilir.
Proses PID maks Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiginda PID integ- | 3
lim ral pay arttirimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kay-
nak olarak kullanilir.
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

71.59  Azalma 6nleme Bkz. parametre 40.59 Ayar 1 azalma 6nleme. Hayir
Hayir Azalma 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID ¢ikiginin maksimum degerine ulasildiysa PID integral 1

pay! arttirimaz. Bu parametre PID grubu 1 i¢in gecerlidir.
Proses PID min lim | Harici PID'nin ¢ikisi minimum limitine ulastiginda PID integral | 2

pay! arttirimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kaynak
olarak kullanilir.
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Proses PID maks Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiinda PID integ- | 3
lim ral pay! arttiriimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID igin kay-
nak olarak kullanihr.
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

71.62  Dahili ayar noktas! | Bkz. 40.62 PID dahili ayar noktasi gergek parametresi. -

gercek

71.79  Harici PID birimleri | Harici PID igin kullanilan birim. %
Diger segenekler igin bkz. 40.79 Ayar 1 birimleri parametresi.

76 PFC yapilandirmasi | PFC (Pompa ve fan kontrolii) ve Otomatik yapilandirma para-
metreleri. Ayrica bkz. bdlim Pompa ve fan kontrolii (PFC),
sayfa 129.

76.01  PFC durumu PFC motorlarinin galigiyor/durdu durumunu goérintiler. -
PFC1, PFC2, PFC3, PFC4, PFC5 ve PFC6 her zaman PFC
sisteminin 1. ila6. motorlarina karsilk gelir. 76.74 Esyaslan-
dirma PFC yardim PFC Yalnizca yardimci motoriar olarak
ayarlandiysa, PFC1 siriicliye bagh olan motoru ve PFC2
birinci yardimeci motoru (sistemin 2. motoru) gésterir. 76.74,

Tim motorlar olarak ayarlandiysa, PFC1 birinci motor, PFC2
2. motordur. Sirlicli, Otomatik degistirme islevselligine bagli
olarak bu motorlardan herhangi birine baglanabilir.
Bit Adi Deger
0 PFC 1 galisiyor 0 = Durdur, 1 = Baglat.
1 PFC 2 galisiyor 0 = Durdur, 1 = Baglat.
2 PFC 3 galisiyor 0 = Durdur, 1 = Baglat.
3 PFC 4 calisiyor 0 = Durdur, 1 = Baglat.
4 PFC 5 galisiyor 0 = Durdur, 1 = Baglat.
5 PFC 6 galisiyor 0 = Durdur, 1 = Baglat.
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh PFC role gikislarinin durumu. 1=1
76.02  Coklu pompa PFC sisteminin durumunu metin olarak gérntiler. Hizli bir PFC devre
sistem durumu PFC sistem genel bakisi saglar (6r, parametre kontrol paneli- | disi
nin Ana sayfa goriinimiine eklendiginde).
PFC devre disl PFC (Pompa ve fan kontrol) etkinlestirildi. 0
PFC etkin PFC etkinlestirildi ama baslatiimadi. 1
(baslatiimadi)
SPFC etkin SPFC (Yumusak pompa ve fan kontrolii) etkinlestirildi ama 2
(baslatiimadi) baslatiimadi.
VSD ile caligiyor Sirlict bir pompa/fan motorunu kontrol ediyor, yardimci 100
motor kullaniimiyor.
VSD + 1Yrdile Bir yardimci motor kullanimda. 101
calisiyor
VSD + 2 Yrd ile Iki yardimci motor kullanimda. 102
calisiyor
VSD +3Yrd ile Ug yardimei motor kullanimda. 103
calisiyor
VSD +4 Yrd ile Dort yardimer motor kullanimda. 104
caligiyor
VSD +5Yrd ile Bes yardimci motor kullanimda. 105

calisiyor
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Aux1 baslatiliyor Yardimci motor 1 baslatiliyor. 200
Aux2 baslatiliyor Yardimci motor 2 baslatiliyor. 201
Aux3 baglatiliyor Yardimci motor 3 baslatilyor. 202
Aux4 baglatiliyor Yardimci motor 4 baslatilyor. 203
Aux5 baglatiliyor Yardimci motor 5 baslatilyor. 204
Aux1 durduruluyor | Yardimci motor 1 durduruluyor. 300
Aux2 durduruluyor | Yardimci motor 2 durduruluyor. 301
Aux3 durduruluyor | Yardimci motor 3 durduruluyor. 302
Aux4 durduruluyor | Yardimci motor 4 durduruluyor. 303
Aux5 durduruluyor | Yardimci motor 5 durduruluyor. 304
Otomatik degisim Otomatik degisim, yani, baglatma sirasinin otomatik rotas- 400
etkin yonu etkin.
Baslatilacak Baslatilacak yardimci motor yok (6rnegin, zaten hepsi ¢alisi- | 500
yardimci motor yok. | yorsa veya bir motor bakim nedeniyle kullanilabilir degil).
Regulator baypasi | Dogrudan gevrimici pompalar otomatik olarak baslatildi ve 600
etkin durduruldu.
PID uyku PID uyku kullanimda ve pompa dusik talep sirasinda durdu- | 800
rulabilir.
PID uyku yiikseltme | Genisletilmis uyku siresine sahip olan PID uyku kullanimda | 801
ve pompa dustk talep sirasinda durdurulabilir.
Gegersiz PFC yapilandirmasi gegersiz. 4
yapilandirma
PFC aktif degil Siriict lokal kontrolde oldugundan PFC aktif degil. 5
(lokal kontrol)
PFC aktif degil Gegersiz ¢alisma modu nedeniyle PFC aktif degil. 6
(gegersiz galisma
modu)
Sdrict motoru kilitli | StrGcuye bagl olan motor kilitli (kullanilamiyor). D503 VSD | 7
kontrollii PFC motoru kilitli (sayfa 449) uyarisi olusturulur.
Tum motorlar kilitli | TGm motorlar kilitli (kullanilamiyor). D502 Tiim motoriar kilitli | 8
(sayfa 449) uyarisi olusturulur.
PFC aktif degil Harici kontrol konumu EXT1 kullanimda oldugundan PFC 9
(ext1 aktif) aktif degil. PFC sadece EXT2'de desteklenir.
76.11  Pompa durumu 1 Pompa 1'in durumunu gdsterir. -
Bit Adi Deger
0 Hazir 0 = Yanlig, 1 = Dogru
1 Rezerve
2 Caligiyor [0 =Yanlis, 1 =Dogru
3.4 Rezerve
5 PFC kontroliinde IO = Yanhs, 1 = Dogru
6...10 |Rezerve
1 Kilitli |O =Yanlig, 1 = Dogru
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Pompa 1'in durumu. 1=1
76.12  Pompa durumu 2 Bkz. 76.11 Pompa durumu 1 parametresi. -
76.13  Pompa durumu 3 Bkz. parametre 76.11 Pompa durumu 1. -
76.14  Pompa durumu 4 Bkz. parametre 76.11 Pompa durumu 1. -
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76.15  Pompa durumu 5 Bkz. parametre 76.11 Pompa durumu 1. -
76.16  Pompa durumu 6 Bkz. parametre 76.11 Pompa durumu 1. -
76.21  Coklu pompa Coklu pompal/fan kontrol modunu (PFC) secer. Kapali
yapilandirmasi
Kapali PFC devre disl. 0
Rezerve 1
PFC PFC devrede. Surtici tarafindan ayni anda bir pompa kontrol | 2
edilir. Diger pompalar siirlicli lojik tarafindan gahstirilip durdu-
rulan direkt pompalardir.
Frekans (28 Frekans referans zinciri grubu) / hiz (22 Hiz refe-
ransi secimi grubu) referansi, PFC islevselliginin dogru galis-
masi icin PID olarak tanimlanmalidir.
SPFC SPFC devrede. Bkz. bolim Yumusak pompa ve fan kontrolii | 3
(SPFC), sayfa 130
76.25  Motor sayisi Dogrudan siiriicliye badl olan motor da dahil olmak lzere 1
uygulamada kullanilan toplam motor sayisi.
1...6 Motor sayisi. 1=1
76.26  [zin verilen min Ayni anda galisan minimum motor sayisi. 1
motor sayisi
0...6 Minimum motor sayisi. 1=1
76.27  lzin verilen maks Ayni anda ¢aligan maksimum motor sayisi. 1
motor sayisi
1...6 Maksimum motor sayisi. 1=1
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76.30  Start noktasi 1 Birinci yardimci motor icin baslatma noktasini tanimlar. Motor | Vektor:
hizi veya frekansi (PID ¢ikis degeri tarafindan tanimlanan) bu | 1300 rpm;
parametre tarafindan tanimlanan limiti astikga yeni bir yar- Skaler 48 Hz;
dimci motor baglatilir. 58 Hz
ikinci yardimci motorun sorunlu baglatmalarini énlemek igin, | (95.20 b0)
degisken hizli motorun hizi 76.55 Start gecikmesi paramet-
resi tarafindan tanimlanan siire boyunca baslatma hizindan
daha yiksek olmalidir. Hiz, baglatma hizinin altina duserse,
yardimci motor baglatiimaz.
Proses kosullarini korumak igin, bir hiz tutma agik siresi
76.57 PFC hiz tutma agik parametresiyle tanimlanabilir. Belirli
pompa tlrleri dislk frekanslarda belirgin akis Gretmez. Hiz
tutuma agcik siresi ikinci yardimci motoru akis Uretebilecegi
bir hiza hizlandirmak igin gereken sireyi telafi etmede kulla-
nilabilir. Birinci yardimer motorun hizi azalirsa ikinci yardimcl
motorun baglatmasi iptal edilmez.
Hiz . 76.55
A
76.57
Maks. hiz
76.30
76.41
Min. hiz
Zaman
e AGK 1
o ® | § Artan akis
ED  KAPALI ‘
S 8_ ‘ Start
5 28 ACIK
E * ¢ * Azalan akig
KAPALI
Stop
0...32767 rpm/Hz Hiz/frekans 1 =1 birim
76.31  Start noktasi 2 ikinci yardimei motor igin baglatma hizini (Hz/rpm) tanimlar. | Vektér:
Bkz. parametre 76.31 Start noktasi 1. 1300 rpm;
Skaler 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
76.32  Start noktasi 3 Ugiincii yardimer motor igin baslatma hizini (Hz/rpm) tanim- | Vektor:
lar. Bkz. parametre 76.31 Start noktasi 1. 1300 rpm;
Skaler 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
76.33  Start noktasi 4 Dérdiincu yardimer motor igin baglatma hizini (Hz/rpm) Vektor:
tanimlar. Bkz. 76.31 Start noktasi 1 parametresi. 1300 rpm;
Skaler 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
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76.34  Start noktasi 5 Besinci yardimci motor igin baslatma hizini (Hz/rpm) tanimlar. | Vektor:
Bkz. 76.31 Start noktas! 1 parametresi. 1300 rpm;
Skaler 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
76.41  Stop noktasi 1 Birinci yardimci motor igin durma hizini (Hz/rpm) tanimlar. Vektor:
Dogrudan sturicliye bagh olan motorun hizi (PID ¢ikis degeri | 800 rpm;
tarafindan tanimlanan) bu degerin altina dustiiyse ve bir adet | Skaler25 Hz;
yardimci motor calisiyorsa 76.56 Durma gecikme paramet- 30 Hz
resi tarafindan tanimlanan durma gecikmesi baslatilir. (95.20 b0)
Gecikme siresi gectiginde hiz hala ayni veya daha dusik bir
seviyede ise ilk yardimci motor durur.
Yardimci pompa durduktan sonra siricliniin galisma hizi
[Start noktasi 1 - Stop noktasi 1] artar.
0...32767 rpm/Hz Hiz/frekans 1 =1 birim
76.42  Stop noktasi 2 Ikinci yardimer motor igin durma hizini (Hz/rpm) tanimlar. Bkz. | Vektor:
parametre 76.31 Stop noktasi 1. 800 rpm;
Skaler 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.43  Stop noktasi 3 Uglincii yardimei motor igin durma hizini (Hz/rpm) tanimlar. | Vektor:
Bkz. parametre 76.31 Stop noktasi 1. 800 rpm;
Skaler 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.44  Stop noktasi 4 Dérdiinci yardimer motor igin durdurma hizini (Hz/rpm) Vektor:
tanimlar. Bkz. 76.31 Stop noktasi 1 parametresi. 800 rpm;
Skaler 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.45  Stop noktasi 5 Besinci yardimci motor igin durdurma hizini (Hz/rpm) tanim- | Vektor:
lar. Bkz. parametre 76.31 Stop noktasi 1. 800 rpm;
Skaler 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.55  Start gecikmesi Yardimci motorlar igin bir baslangi¢ gecikmesi tanimlar. Bkz. | 10,00 s
parametre 76.31 Start noktasi 1.
0,00...12600,00 s Zaman gecikmesi. 1=1s
76.56  Durma gecikme Yardimci motorlar igin bir durma gecikmesi tanimlar. Bkz. 10,00 s
parametre 76.31 Stop noktasi 1.
0,00...12600,00 s Zaman gecikmesi. 1=1s
76.57  PFC hiz tutma acik | Yardimci motorun agilmasi igin tutma zamani. Bkz. parametre | 0,00 s
76.31 Start noktasi 1.
0,00...1000,00 s Zaman. 1=1s
76.58  PFC hiz tutma Yardimci motorun kapanmasi igin tutma zamani. Bkz. parametre | 0,00 s
kapali 76.31 Stop noktasi 1.
0,00...1000,00 s Zaman. 1=1s
76.59  PFC kontaktor Dogrudan siirlici tarafindan kontrol edilen motor igin baslangic | 0,50 s
gecikmesi gecikmesi. Bu, yardimci motorlarin baglatiimasini etkilemez.

UYARI! Motorlar star-delta starterleri ile donatiimigsa

her zaman bir gecikme ayari bulunmalidir. Gecikme,

starterin zaman ayarindan daha uzun bir siireye ayar-
lanmalidir. Motor, strticiinln réle ¢ikisi tarafindan acildiktan
sonra, star-delta starterinin 6nce star'i anahtarlamasi ve
ardindan motor suriicliye baglanmadan énce delta'ya geri
dénmesi igin yeterli stire bulunmalidir.
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0,20...600,00 s

Zaman gecikmesi.

1=1s

76.60

PFC rampa
hizlanma siiresi

Bir yardimci motor durdugunda, suriici motor hizi kompan-
zasyonu icin hizlanma suresini tanimlar. Rampa siresi
ayrica, otomatik degistirme gerceklestikten sonra sirici
motorunun hizlanmasinda da kullanihr.

Siricu tarafindan alinan son referansin 6nceki referanstan
ylksek olmasi durumunda hizlanma stiresini tanimlar. Bu
parametre ayrica yardimci pompa baslatildiginda pompayi
hizlandirmak igin kullanihr.

Parametre yukari rampa siresini sifirdan maksimum fre-
kansa kadar (6nceki referanstan yeni referansa kadar degil)
saniye cinsinden ayarlar.

1,00 s

0,00...1800,00 s

Zaman.

1=1s

76.61

PFC rampa
yavaslama sliresi

Bir yardimci motor durdugunda, suriici motor hizi kompan-
zasyonu igin yavasglama suresini tanimlar. Rampa siresi
ayrica, otomatik degistirme gerceklestikten sonra surucu
motorunun hizlanmasinda da kullanilir.

Sirlcu tarafindan alinan son referansin 6nceki referanstan
dlsuk olmasi durumunda yavaslama suresini tanimlar. Bu
parametre ayrica yardimci pompa durduruldugunda pompay!
yavaslatmak igin kullanihr.

Parametre yukari rampa down siiresini maksimumdan sifir
frekansa kadar (6nceki referanstan yeni referansa kadar
degil) saniye cinsinden ayarlar.

1,00 s

0,00...1800,00 s

Zaman.

1=1s

76.70

PFC otomatik
degisim

Otomatik degistirmenin tetiklenme seklini tanimlar.

Es yaslanma hari¢ tum durumlarda, otomatik degistirme her
gerceklestiginde baslatma sirasi bir adim ileri gider. Baslatma
siras! ilk basta 1-2-3-4 ise, otomatik degistirmeden sonra
2-3-4-1 olur, vb.

Es yaslanma oldugunda, baslatma sirasi tim motorlarin
calisma streleri tanimlanan limitin iginde kalacak sekilde
belirlenebilir.

Not: Otomatik degistirme sadece suriiclnin hizi 76.73 Oto
degisim seviyesi. parametresi tarafindan tanimlanan hizin
altindaysa gerceklesir.

Ayrica bkz. bolim Oto degisim, sayfa 130.

Secilmedi

Segcilmedi

Otomatik degistirme devre disl.

Segcildi

Otomatik degistirme kosullari karsilanirsa ylkselen kenar
otomatik degistirmeyi baglatir.

DI

Dijital giris DI1 (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0) yikselen
kenari tarafindan tetiklenen otomatik degistirme.

DI2

Dijital giris DI2 (710.02 DI gecikmis durumu, bit 1) yiikselen
kenar tarafindan tetiklenen otomatik degistirme.

DI3

Dijital giris DI3 (710.02 DI gecikmis durumu, bit 2) yikselen
kenar tarafindan tetiklenen otomatik degistirme.

Di4

Dijital giris D14 (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3) yiikselen
kenari tarafindan tetiklenen otomatik degistirme.

DI5

Dijital giris DI5 (710.02 DI gecikmis durumu, bit 4) yiikselen
kenar tarafindan tetiklenen otomatik degistirme.

DI6

Dijital giris DI6 (710.02 DI gecikmis durumu, bit 5) yikselen
kenari tarafindan tetiklenen otomatik degistirme.

Zamanlamali
fonksiyon 1

Zamanlamali fonksiyon 1 (34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin
durumu (bkz. sayfa 296) 0. biti).
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Zamanlamali Zamanlamali fonksiyon 2 (34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin | 9
fonksiyon 2 durumu (bkz. sayfa 296) 1. biti).

Zamanlamali Zamanlamali fonksiyon 3 (34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin | 10

fonksiyon 3 durumu (bkz. sayfa 296) 2. biti).

Sabit aralik 76.71 PFC otomatik degisim araligi parametresinde belirle- 1
nen aralik gectiginde otomatik degistirme tamamlanir.

Hepsi durdu Otomatik degisim, tim pompalar durduruldugunda tamamla- | 12
nir.
PID uyku 6zelligi (40.43 Ayar 1 uyku diizeyi...40.48 Ayar 1
uyanma gecikmesi parametreleri) proses talebi diisik oldu-
gunda surliciiniin durmasi igin kullaniimalidir.

Es yaslanma Motorlarin galigsma sureleri siriicl tarafindan dengelenir. En | 13
az ve en ¢ok galisma saatine sahip olan motorlarin arasindaki
fark 76.72 Maks yaslanma dengesizligi parametresi tarafin-
dan tanimlanan sireyi astiginda, otomatik degistirme gergek-
lesir.
Motorlarin galisma saatleri 77 PFC bakimi ve izleme gru-
bunda bulunabilir.

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

76.71  PFC otomatik 76.70 PFC otomatik degisim parametresinin Sabit aralik aya- | 1,00 saat
degisim araligi rinda kullanilan aralidi belirtir.

0,00... Zaman. 1 =1 saat
42949672,95 saat

76.72  Maks yaslanma 76.70 PFC otomatik degisim parametresinin Es yaslanma 10,00 saat

dengesizligi ayari tarafindan kullanilan maksimum yipranma dengesizli-

gini veya herhangi bir motorun galisma streleri farkini belirtir.
0,00... Zaman. 1 =1 saat
1000000,00 saat

76.73  Oto degisim Otomatik degistirmenin gergeklesmesi igin Ust hiz limiti. Oto- | %100,0

seviyesi. matik degistirme:
* 76.70 PFC otomatik degisim parametresinde tanimlanan
kosul karsilandiginda ve
* sirtict motoru 01.03 Motor hizi % hizi bu parametrede
tanimlanan hiz limitinin altindaysa gergeklesir.
Not: Deger %0 olarak segildiginde hiz limiti kontrolii devre
digi birakilr.
%0,0...%300,00 SirGct motorun nominal hizinin veya frekansinin yiizdesi = %1
olarak hiz/frekans.

76.74  Esyaslandirma PFC | Otomatik degistirme fonksiyonuna sadece yardimci motorla- | Yalnizca

rin mi yoksa tim motorlarin mi dahil edildigini seger. yardimci

motorlar

Tum motorlar Suriiclye bagla olan motor da dahil tlim motorlar otomatik 0

degistirmeye katilir. Otomatik degistirme, surticiyu 76.70

PFC otomatik degisim parametresinin ayarina uygun olarak

motorlarin her birine baglar.

Not: ik motor (PFC1) ayrica uygun donanim kontaktér bag-

lantilari gerektirir ve PFC1 role ¢ikis kaynagi parametrelerin-

den birinde tanimlanmalidir.
Yalnizca yardimci Sadece yardimci motorlar (dogrudan ¢evrimigi) otomatik 1

motorlar

degistirme fonksiyonundan etkilenir.

Not: PFC1, surlcuye sabitlenmis motora isaret eder ve réle
cikis kaynag@i parametrelerinin herhangi birinde segilmemeli-
dir. Sadece yardimci motorlarin baglatma sirasi degisir.
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76.81  PFC 1 kKilidi PFC motoru 1'inbaslatilip baslatilamayacagini tanimlar. Kilitli | Kullanilabilir.
PFC motoru baslatilamaz. PFC motoru
0 = Kilitli (kullanilamaz), 1 = Kullanilabilir. kullanilabilir
Kilitli. PFC motoru PFC motoru kilitli ve kullanilabilir degil. 0
kullanimda degil
Kullanilabilir. PFC PFC motoru kullanilabilir. 1
motoru kullanilabilir
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 8
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 9
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 10
fonksiyon 3 sayfa 296).
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

76.82  PFC 2 kilidi Bkz. parametre 76.81 PFC 1 kilidi. Kullanilabilir.
PFC motoru
kullanilabilir

76.83  PFC 3 kilidi Bkz. parametre 76.81 PFC 1 kilidi. Kullanilabilir.
PFC motoru
kullanilabilir

76.84  PFC 4 kilidi Bkz. parametre 76.81 PFC 1 kilidi. Kullanilabilir.
PFC motoru
kullanilabilir

76.85  PFC 5 kilidi Bkz. parametre 76.81 PFC 1 kilidi. Kullanilabilir.
PFC motoru
kullanilabilir

76.86  PFC 6 kilidi Bkz. parametre 76.81 PFC 1 kilidi. Kullanilabilir.
PFC motoru
kullanilabilir

76.95  Reglilatér baypas Dogrudan gevrimici pompalarin otomatik olarak baslatildigini | Pasif

kontrolii ve durduruldugunu tanimlar.
Bu ayar az sayida sensor bulunan ve duslk hassasiyet
gereksinimleri olan uygulamalarda kullanilabilir.
Pasif DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 0
Devrede DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -

77 PFC bakimi ve PFC (Pompa ve fan kontrolll) bakim ve izleme parametreleri.

izleme

77.10  PFC galisma 77.11 Pompa 1 ¢alisma stiresi...77.14 Pompa 4 ¢alisma Tamam

zamani degisimi stiresi parametrelerinin resetini veya istege bagh ayarini sag-
lar.
Tamam Parametre otomatik olarak bu degere doéner. 0
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Herhangi bir PFC 77.11 Pompa 1 calisma stiresi...77.14 Pompa 4 ¢alisma 1
calisma suresi stresi 'larin istege bagli bir degere ayarlanmasini saglar.
ayarla
PFC1 galisma 77.11 Pompa 1 ¢alisma sliresi parametresini sifirlar. 2
suresini sifirla
PFC2 galisma 77.12 Pompa 2 ¢alisma stiresi parametresini sifirlar. 3
slresini sifirla
PFC3 galisma 77.13 Pompa 3 ¢alisma stiresi parametresini sifirlar. 4
suresini sifirla
PFC4 galisma 77.14 Pompa 4 ¢alisma siiresi parametresini sifirlar. 5
slresini sifirla
PFC5 galisma 77.15 Pompa 5 ¢alisma stiresi parametresini sifirlar. 6
suresini sifirla
PFC6 galisma 77.16 Pompa 6 ¢alisma siiresi parametresini sifirlar. 7
slresini sifirla
77.11  Pompa 1 ¢alisma Pompalfan 1'in galisma sliresi sayaci. 77.10 Pompa 1 0,00 saat
stiresi calisma stiresi parametresiyle ayarlanabilir veya sifirlanabilir.
0,00... Zaman 1 =1 saat
42949672,95 saat
77.12  Pompa 2 ¢alisma Bkz. parametre 77.11 Pompa 1 ¢alisma siiresi. 0,00 saat
stiresi
77.13  Pompa 3 ¢alisma Bkz. parametre 77.11 Pompa 1 ¢alisma sliresi. 0,00 saat
stiresi
77.14  Pompa 4 ¢alisma Bkz. parametre 77.11 Pompa 1 ¢alisma sliresi. 0,00 saat
stiresi
77.15  Pompa 5 gcalisma Bkz. parametre 77.11 Pompa 1 ¢alisma sliresi. 0,00 saat
stiresi
77.16  Pompa 6 ¢alisma Bkz. parametre 77.11 Pompa 1 ¢alisma sliresi. 0,00 saat
stiresi
95 Donanim Donanimla ilgili gesitli ayarlar.
konfigiirasyonu
95.01  Besleme gerilimi Besleme gerilimi araligini seger. Bu parametre, sirlicu tara- | Otomatik /
findan besleme sebekesinin nominal gerilimini belirlemek igin | segilmedi
kullanilir. Bu parametre ayrica surucinin akim degerleri ve
DC gerilim kontrol fonksiyonlarini (agma ve fren kiyici etkin-
lestirme limitleri) etkiler.
UYARI! Yanlis ayarlanmasi durumunda motor kontrol-
A siiz bir sekilde hizlanabilir ya da fren kiyici veya diren-
cine asir yiklenme olabilir.
Not: Gésterilen segimler surticiiniin donanimina gére degisir.
llgili stiriicti igin tek bir gerilim araligi gegerli olmasi duru-
munda, bu aralik varsayilan olarak segilir.
Otomatik / Higbir gerilimi araligi secilmedi. 95.02 Uyarlamali gerilim 0
secilmedi limitleri parametresi Devrede olarak segilmedigi surece,
surticti modulasyonu bir aralik segilmeden baslatmaz; bu
durumda ise siricu besleme gerilimini kendi tahmin eder.
380...415V 380...415V 2
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95.02  Uyarlamali gerilim Uyarlamali gerilim limitlerini etkinlestirir. Devrede
limitleri Ornegin DC gerilim seviyesini yiikseltmek icin bir IGBT bes-
leme Unitesi kullanilirsa, uyarlamali gerilim limitleri kullanilabi-
lir. Cevirici ve IGBT besleme birimi arasindaki iletisim etkin
durumdaysa, gerilim limitleri IGBT besleme biriminden gelen
DC gerilim referansina baglidir. Aksi halde, limitler 6n sarj
siralamasinin sonunda 6lgilen DC gerilimi esas alinarak
hesaplanir.
Bu fonksiyon, suriicliye saglanan AC besleme gerilimi yiiksek
oldugunda, uyari seviyeleri de buna bagli olarak ylikselece-
ginden, bu tur durumlar igin de kullanighdir.
Pasif Uyarlamali gerilim limitleri devre disl. 0
Devrede Uyarlamali gerilim limitleri devrede. 1
95.03  Tahmini AC Hesaplama tarafindan tahmin edilen AC besleme gerilimi. -
besleme gerilimi Tahmin etme, surlctye her gu¢ verilisinde yapilir ve sirlicu
DC barasini sarj ederken DC barasindaki gerilim seviyesinin
ylikselme hizina baglidir.
0...65535V Gerilim. 10=1V
95.04  Kontrol karti Siriicu kontrol Unitesine nasil enerji verildigini belirler. Dahili 24V
beslemesi
Dahili 24V Siricu kontrol Unitesine, badlandigi strrtict gi¢ Unitesinden | 0
enerji verilir.
Harici 24V Sirilict kontrol Gnitesine harici gli kaynagindan enerii verilir. | 1
95.15  Ozel HW ayarlari Belirli bitleri degdistirerek, etkinlestirilebilen ve devre digi bira- | 0b0000
kilabilen donanimla iligkili ayarlari igerir.
Not:
* Bu parametre tarafindan belirtilen donanimin kurulumu,
surtict gikisinin deder kaybini veya baska sinirlamalari
gerektirebilir. Strliciiniin donanim kilavuzuna bakin.
Bit Adi [Bilgi
0 Rezerve
1 ABB Sinus filtresi |1 = Sdriict ¢ikigina bir ABB sinus filtresi baghdir.
2...15 |Rezerve
0000b...0111b Donanim secenekleri yapilandirma word'u. 1=1
95.20  HW segenekleri Farklilastirilmig parametre varsayilanlari gerektiren dona- 0b0000
word'li 1 nima iliskin secenekleri tanimlar.
Bu parametre bir parametre geri yUklemeden etkilenmez
Bit Adi Deger
0 Besleme frekansi [Bkz. bolim 50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan
60 Hz degerleri arasindaki degisiklikler, sayfa 398.
0=50Hz
1=60Hz
1...12 |Rezerve

13 du/dt filtresi
etkinlestirme

tam hiza zorlar.
0 = du/dt filtresi etkin degil.
1 = du/dt filtresi etkin.

Etkinken, slricl/cevirici ¢cikisina bir du/dt filtresi baglandi. Ayar ¢ikis
anahtarlama frekansini sinirlar ve strici/gevirici modulinin fanini

14...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Donanim segenekleri yapilandirma word'.
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95.21  HW secgenekleri Farklilastiriimis parametre varsayilanlari gerektiren dona- 0b0000
word'li 2 nima iliskin daha fazla segenegi tanimlar. Bkz. parametre
95.20 HW segenekleri word'ii 1.
UYARI! Bu word'deki bitleri degistirdikten sonra, etki-
lenen parametrelerin degerlerini yeniden kontrol edin.
Bit Adi [Bilgi
0.4 Rezerve
5 Baypas mevcut 1 = Baypas kullanildi.
6 Kabin suriciisu 0 = Pasif, 1 = Aktif. Sadece R6 veya daha buylk kasalar igin.
7 Kabin fani tipi 0 = Pasif, 1 = Aktif. Sadece R6 veya daha blyuk kasalar igin.
8 Eski baypas 0 = Etkin degil, 1 = Etkin.
mevcut
9...15 |Rezerve
0000b...0101b Donanim opsiyonlari yapilandirma word'u 2. 1=1
95.200 Sogutma fani modu | Sogutma fani calisma modu. Auto
Auto Fanlar normal galigiyor: Fan agik/kapali, fan hiz referansi 0
surtictniin durumuna gére otomatik degisebilir.
Her zaman agik Fan her zaman %100 hiz referansinda galisiyor. 1
96 Sistem Dil segimi; erisim diizeyleri; makro secimi; parametre kaydi ve
geri ylikleme; kontrol Unitesini yeniden baslatma; kullanici
parametre setleri; birim segimi.
96.01  Dil Parametre arabiriminin ve kontrol panelinde géruntiilenen Secilmedi
dider bilgilerin dilini seger.
Notlar:
+ Asagida listelenen tim diller desteklenmeyebilir.
* Bu parametrenin Drive composer bilgisayar uygulama-
sinda gorulen diller Gzerinde etkisi yoktur. (Bunlar Gorii-
niim — Ayarlar — Siiriicii varsayilan dili altinda belirtilir.)
Secilmedi Yok. 0
ingilizce ingilizce. 1033
Deutsch Almanca. 1031
Italiano Italyanca. 1040
Espafiol Ispanyolca. 3082
Portugues Portekizce. 2070
Nederlands Hollandaca. 1043
Frangais Fransizca. 1036
Dansk Danca. 1030
Suomi Fince. 1035
Svenska Isvegge. 1053
Russki Rusca. 1049
Polski Polonyaca. 1045
Cesky Cekge. 1029
Magyar Macarca. 1038
Chinese (Simplified, | Basitlestiriimis Cince. 2052
PRC)
Yunanca Yunanca
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Japonca Japonca.
Korece Korece
Tay dili
Tirkce Tirkge. 1055
96.02  Sifre kodu Daha ileri erisim seviyeleri etkinlestirmek igin (bkz. parametre

96.03 Erisim diizeyi durumu) veya kullanici kilidini yapilandir-
mak i¢in bu parametreye parolalar girilebilir.

“358” degerini girmek, kontrol paneli veya Drive composer bil-
gisayar uygulamasi izerinden diger tim parametrelerin
degistiriimesini engelleyen parametre kilidini agar.

Kullanici parolasini girmek (varsayilan olarak, “10000000”)
yeni bir kullanici parolasi olusturmada ve 6nlenecek eylemleri
segmede kullanilabilecek 96.700...96.102 parametrelerini
etkinlestirir.

Gegersiz bir parola girmek kullanici kilidini agiksa kapatir (6r.
96.100...96.102 parametrelerini gizler). Kodu girdikten sonra,
parametrelerin gergekten gizlenmis olduklarini kontrol edin.
Gizli degillerse, baska bir (rastgele) parola girin.

Not: Daha yiiksek siber giivenlik seviyesini korumak igin var-
saylilan kullanici parolasini degistirmelisiniz. Kodu glivenli bir
yerde saklayin - kod kaybolursa ABB bile korumayi devre disi

birakamaz.
Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 172).
0...99999999 Sifre kodu. -
96.03  Erisim diizeyi 96.02 Sifre kodu parametresine girilen sifre kodlariyla hangi | 0001b
durumu erisim diizeylerinin etkinlestirildigini gosterir.
Bit Adi
0 Son kullanici
1 Servis
2 Geligsmis programci
3...10 |Rezerve
1 OEM erigim dlzeyi 1
12 OEM erisim dlzeyi 2
13 OEM erigim dlzeyi 3
14 Parametre kilidi
15 Rezerve
0000b...0111b Erisim diizeylerini etkinlestirir. -
96.04  Makro segimi Kontrol makrosunu seger. Daha fazla bilgi igin bkz. bolim Tamam
Kontrol makrolari (sayfa 71)
Bir segim yapildiktan sonra, parametre otomatik olarak
Tamam durumuna geri déner.
Tamam Makro se¢imi tamamlandi; normal galisma. 0
ABB standart Fabrika makrosu (bkz. sayfa 73). Skaler motor kontroli igin. | 1
El/Oto Manuel/Otomatik makrosu (bkz. sayfa 86). 2
Manuel/PID Manuel/PID makrosu (bkz. sayfa 88). 3
ABB limited 2 kablo | ABB limited 2 kablo makrosu (bkz. sayfa 79). 4
3 kablo 3 kablo makrosu bkz. sayfa 80). 1
Alternatif Alternatif makro bkz. sayfa 82). 12
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Motor Motor potansiyometresi makrosu (bkz. sayfa 84). 13
potansiyometresi
PID PID makrosu (bkz. sayfa 90). 14
Panel PID Panel PID makrosu (bkz. sayfa 92). 15
PFC PFC makrosu (bkz. sayfa 94). 16
ABB standart ABB standart (vektér) makrosu (bkz. sayfa 75). Vektér motor | 17
(vektor) kontrolli igin.

Moment kontroli Moment kontrol makrosu
96.05  Makro etkin Hangi kontrol makrosunun segili oldugunu goésterir. Daha ABB standart
fazla bilgi igin bkz. bélim Kontrol makrolari (sayfa 71)
Makroyu degistirmek igin 96.04 Makro se¢imi parametresini
kullanin.
ABB standart Fabrika makrosu (bkz. sayfa 73). Skaler motor kontroli igin. | 1
El/Oto Manuel/Otomatik makrosu (bkz. sayfa 86). 2
Manuel/PID Manuel/PID makrosu (bkz. sayfa 88). 3
ABB limited 2 kablo | ABB limited 2 kablo makrosu (bkz. sayfa 79). 4
3 kablo 3 kablo makrosu bkz. sayfa 80). 1
Alternatif Alternatif makro bkz. sayfa 82). 12
Motor Motor potansiyometresi makrosu (bkz. sayfa 84). 13
potansiyometresi
PID PID makrosu (bkz. sayfa 90). 14
Panel PID Panel PID makrosu (bkz. sayfa 92). 15
PFC PFC makrosu (bkz. sayfa 94). 16
ABB standart ABB standart (vektdr) makrosu (bkz. sayfa 75). Vektér motor | 17
(vektor) kontroli igin.
Moment kontroli Moment kontrol makrosu

96.06  Parametre geri Kontrol programinin orijinal ayarlarini, yani parametre varsa- | Tamam

ylikleme yilan degerlerini geri ylkler.

Not: Bu parametre siiriict galisirken degistirilemez.
Tamam Geri yiikleme tamamlandi. 0
Varsayilanlari geri Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerleri varsayilan 8

yiikle

degerlere geri ylkler:

* motor verileri ve ID run sonuglari

« G/C genisletme modull ayarlari

+ Ozellestiriimis uyarilarla hatalar (harici hatalar ve degistiril-
mis hatalar) ve siirlicii adi gibi son kullanici metinleri

+ kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari

* haberlesme adaptéri ayarlar

» kontrol makrosu segimi ve parametre varsayilanlari

* 95.01 Besleme gerilimi parametresi

* 95.20 HW segenekleri word'li 1 ve 95.21 HW segenekleri
word'li 2 parametreleri ile tamamlanan farklilastiriimis var-
sayllanlar kullanici kilidi yapilandirma parametreleri
96.100...96.102.
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Hepsini sil

Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerleri varsayilan

degerlere geri yikler:

« Ozellestiriimis uyarilarla hatalar (harici hatalar ve degistiril-

mis hatalar) ve sirlicii adi gibi son kullanici metinleri

kontrol paneli/PC iletisimi ayarlar

kontrol makrosu segimi ve parametre varsayilanlari

95.01 Besleme gerilimi parametresi

95.20 HW secenekleri word'li 1 ve 95.21 HW segenekleri

word'li 2 parametreleri ile tamamlanan farkhlastiriimis var-

sayllanlar.

« kullanici kilidi yapilandirma parametreleri 96.700...96.102.
grup 49 Panel port iletisimi parametreleri.

62

Tum haberlesme
ayarlarini sifirla

Haberlesme ve iletisim ile ilgili tim ayarlari varsayilan deger-
lerine geri yukler.

Not: Haberlesme, kontrol paneli ve PC araci haberlesmesi
geri yUkleme sirasinda kesintiye ugradi.

32

Ana sayfa
gOrinimana sifirla

Kullanimdaki kontrol makrosu tarafindan tanimlanan varsayi-
lan parametrelerin degerlerini gdstermek igin Ana sayfa goru-
nim dizenini geri yukler.

512

Son kullanici
metinlerini sifirla

Sdirticu adl, iletisim bilgileri, 6zellestiriimis hata ve uyari
metinleri, PID birimi ve para birimi dahil olmak tzere

tim son kullanici metinlerini

varsayllan degerlere geri dondurdr.

Not: PID birimi sadece kullanici tarafindan diizenlenebilir bir
metinse sifirlanir,

yani 40.79 Ayar 1 birimleri parametresi Kullanici metni olarak
ayarlanmig olmahdir.

1024

Motor verilerini
sifirla

Tum motor nominal degerlerini ve motor ID run sonuglarini
varsayilan degerlere geri yukler.

Fabrika
varsayllanlarina
sifirla

95.20 HW secenekleri word' 1 ve bu parametre ile tamamla-

nan farklilastinlmis varsayilanlar harig,

* 95.20 HW segenekleri word'ii 1 ve 95.21 HW segenekleri
word'li 2

34560

96.07

Parametre manuel
kaydi

Gl¢ gevrimi yaptiktan sonra galismanin devam etmesini sag-

lamak igin gegerli parametre degerlerini striict kontrol Unite-

sine kaydeder. Parametreleri bu parametreyle asagidakiler

icin kaydeder:

« haberlesmeye gonderilen degerleri saklamak i¢in

+ kontrol Unitesinde harici +24 V DC gii¢ kaynagini kullanir-
ken: kontrol Unitesinin glictinii kapatmadan 6nce para-
metre degisikliklerini kaydetmek icin. Gl¢ kesintisinde
kaynagin gok kisa bir tutma zamani vardir.

Not: Yeni parametre degeri PC aracindan veya panelden

degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir, ancak haberlesme

adaptor baglantisi Gizerinden degistirildiginde kaydedilmez.

Tamam

Tamam

Kaydetme tamamlandi.

Kaydet

Kaydetme devam ediyor.

96.08

Kontrol karti
ylikleme

Bu parametre degerinin 1 olarak degistirilmesi durumunda
kontrol Unitesi yeniden baslatilir (komple striicti moduli igin
bir glic agma/kapatma ¢evrimine gerek duyulmaksizin).
Deger otomatik olarak 0’a geri doner.

Eylem yok

Eylem yok

1 = Eylem yok.

Yeniden baslat

1 = Kontrol Unitesini yeniden baslatir.
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96.10  Kullanici grubu Kullanici parametresi ayarlarinin durumunu gdsterir. Yok
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Ayrica bkz. bélim Kullanici parametre gruplari, (sayfa 170).
Yok Kullanici parametresi ayarlari kaydedilmemis. 0
Yuklayor Bir kullanici ayar yukleniyor. 1
Kaydediyor Bir kullanici ayari kaydediliyor. 2
Hatal Gegersiz ya da bos parametre ayari. 3
User1 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 ve 96.13 Kullanici grubu | 4
G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 1 segildi.
User2 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 ve 96.13 Kullanici grubu | 5
G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 2 segildi.
User3 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 ve 96.13 Kullanici grubu | 6
G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 3 segildi.
User4 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 ve 96.13 Kullanici grubu | 7
G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 4 segildi.
Rezerve 8...19
User1 yedekleme Kullanici grubu 1 kaydedildi veya ylklendi. 20
User2 yedekleme Kullanici grubu 2 kaydedildi veya yuklendi. 21
User3 yedekleme Kullanici grubu 3 kaydedildi veya yuklendi. 22
User4 yedekleme Kullanici grubu 4 kaydedildi veya yiklendi. 23
96.11  Kullanici grubu Dért adete kadar 6zel parametre ayari setinin kaydedilebilme- | Eylem yok
kaydi/yiikleme sini ve geri yiiklenebilmesini saglar.
Sirtctnun kapatiimasindan énce kullanimda olan set giic
tekrar agildiginda kullanimda olur.
Notlar:
* G/C genisletme modiilii ve haberlesme yapilandirma para-
metreleri (sirasiyla grup 14...16, 47, 50...58 ve 92...93)
gibi bazi donanim yapilandirma ayarlari kullanici paramet-
resi setlerine dahil degildir.
» Bir grup yuklemenin ardindan yapilan parametre degisiklik-
leri otomatik olarak saklanmaz; bu parametre kullanilarak
kaydedilmeleri gereklidir.
» Bu parametre surtict ¢aligirken degistirilemez.
Eylem yok Yukleme veya kaydetme islemi tamamlandi; normal ¢alisma. |0
Kullanici grubu G/G | 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 ve 96.13 Kullanici grubu | 1
modu G/C modu in2 parametrelerini kullanarak kullanici paramet-
resi grubunu yukler.
Ayar 1 ylkle Kullanici parametre ayari 1'i yukle. 2
Ayar 2 ylkle Kullanici parametre ayari 2'yi yukle. 3
Ayar 3 ylkle Kullanici parametre ayari 3' yikle. 4
Ayar 4 ylkle Kullanici parametre ayari 4'G yikle. 5
Rezerve 6...17
Ayar 1'e kaydet Kullanici parametre ayari 1'i kaydet. 18
Ayar 2'ye kaydet Kullanici parametre ayari 2'yi kaydet. 19
Ayar 3'e kaydet Kullanici parametre ayari 3'l kaydet. 20
Ayar 4'e kaydet Kullanici parametre ayari 4'U kaydet. 21
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96.12  Kullanici grubu G/G | 96.11 Kullanici grubu kaydi/yiikleme parametresi Kullanici Secilmedi
modu in1 grubu G/C modu olarak ayarlandi§inda, 96.13 Kullanici grubu
G/C modu in2 parametresi ile birlikte kullanici parametresi
grubunu asagidaki sekilde seger:
Kaynak durumu | Kaynak durumu Kullanici
96.12 96.13 parametre ayari
parametresi ile parametresi ile segilir
tanimlanir tanimlanir
0 0 Ayar 1
1 0 Ayar 2
0 1 Ayar 3
1 1 Ayar 4
Segilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 D1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
Rezerve 8...17
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti (bkz. 18
fonksiyon 1 sayfa 296).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti (bkz. 19
fonksiyon 2 sayfa 296).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti (bkz. 20
fonksiyon 3 sayfa 296).
Rezerve 21...23
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 289). 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 289). 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 289). 26
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 174). -
96.13  Kullanici grubu G/C | Bkz. parametre 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1. Secilmedi

modu in2
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96.16  Birim se¢imi Glcl, sicakhigl ve momenti gosteren parametrelerin birimini | 0b0000
seger.
Bit Adi Bilgi
0 Gg birimi 0=kwW
1=hp
1 Rezerve
2 Sicaklik birimi [0 =°C
1="°F
3 Rezerve
4 Moment birimi |0 = Nm (N-m)
1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Birim se¢im word'l. 1=1
96.20  Zaman senk birincil | Siiriciniln saat ve tarih senkronizasyonu igin 1. éncelikli Panel
kaynagdi harici kaynag@i tanimlar. baglantisi
Dahili Harici kaynak segili degil. 0
Haberlesme A FENA/FPNO, SNTP sunucusundan saati alabilir ve slrict 3
icin zaman olarak ayarlayabilir.
Dahili FB EFB BACnet MS/TP zaman senkronizasyon servisi, stirlict 6
icin zamani ayarlamak amaciyla kullanilabilir.
Panel baglantisi Kontrol paneli veya kontrol paneline bagh olan Drive compo- | 8
ser bilgisayar uygulamasi.
Ethernet araci Ethernet lizerinden DCP kullanarak saati manuel olarak ayar- | 9
baglantisi layabilirsiniz. USB ve panel ile de zamani ayni sekilde ayarla-
maniz mimkuinddr.
96.51  Sil anizasi ve olay Sirdcuniun hata ve olay gunltklerindeki tim olaylari siler. Tamam
ganlagi
Tamam 0 = Eylem yok. 0
Reset 1 = Glnlukleri sifirlar (temizler) 1
96.54  Saglama toplami Sirtctnun nasil tepki verecegini seger. Eylem yok
eylemi * 96.55 Saglama toplami kontrol word'ii, bit 8 = 1 (Onaylan-
mis saglama toplami A) iken: parametre saglama toplami
96.68 Gergek saglama toplami A ile 96.71 Onaylanmis
saglama toplami A eslesmiyorsa, ve/veya
* 96.55 Saglama toplami kontrol word'i, bit 9 = 1 (Onaylan-
mis saglama toplami B) iken: parametre saglama toplami
96.69 Gergek saglama toplami B ile 96.72 Onaylanmis
saglama toplami B eslesmiyorsa.
Eylem yok Eylem olmaz. (Saglama toplamasi 6zelligi kullanimda degil.) |0
Islenmemis olay Sirlcu bir olay kaydi girisi olusturur (B686 Saglama toplami | 1
uyusmazligi).
Uyari Sdirtict bir uyari olusturur (A686 Saglama toplami uyusmaz- |2
hgr).
Uyar ve start Sdrtict bir uyari olusturur (A686 Saglama toplami uyusmaz- |3
onleme ig1).
Sirlcuyl start etmek 6nlendi.
Hata Siirlici 6200 Saglama toplami uyusmazliginda tetiklenir. 4




Parametreler 385

No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq16
96.55  Saglama toplami 8...9 bitleri hangi karsilastirmalarin yapildigini seger: 00000000h
kontrol word' + Bit 8 = 1 (Onaylanmis saglama toplami A): 96.68 Gergek

saglama toplami A ile 96.71 Onaylanmis sadlama toplami
A karsilastinlir ve/veya

« Bit9 =1 (Onaylanmis saglama toplami A): 96.69 Gercek
saglama toplami B ile 96.72 Onaylanmig saglama toplami
B karsilastirihyorsa.

12...13 bitleri onaylanmis (referans) bir saglama toplami

parametrelerini (...) parametrelerindeki gercek saglama top-

laminin kopyalanabilmesi icin seger.

« Bit 12 = 1 (Onaylanmis saglama toplami A ayarlanmis):
96,68 degerindeki Gergek saglama toplami A, 96.71
Onaylanmis saglama toplami A igine kopyalanir, ve/veya

« Bit 13 = 1 (Onaylanmis saglama toplami B ayarlanmis):
96,69 degerindeki Gergek saglama toplami B, 96.72
Onaylanmis saglama toplami B igine kopyalanir.

Bit Adi Bilgi
0...7 Rezerve

8 Onaylanmig 1 = Devrede: Saglama toplami A (96.77) gézlemlendi. 0 = Devre disi.
saglama
toplami A

9 Onaylanmig 1 = Devrede: Saglama toplami B (96.72) gézlemlendi. 0 = Devre disI.
saglama
toplami B
10...11 [Rezerve

12 Onaylanmig 1 = Ayar: 96.68 degerini 96.71 parametresine kopyala.
saglama = Tamam (kopyalama yapildi).

toplami A'yi
ayarla.

13 Onaylanmig 1 = Ayar: 96.69 degerini 96.72 parametresine kopyala.
saglama 0 = Tamam (kopyalama yapildi).

toplami B'yi
ayarla.

1 = Ibft (Ib-ft)

14...15 |Rezerve

00000000... Saglama toplami kontrol word'u 1=1
FFFFFFFFh

96.68  Gergek saglama Gergek parametre yapilandirmasi saglama toplami A’yi Oh
toplami A gorintller. Saglama toplami A, 96.54 Saglama toplami

eylemi ve 96.55 Saglama toplami kontrol word'ii, bit 8 = 1
(Onaylanmis saglama toplami A) iginde bir eylem segildiginde
Gretilir veya guincellenir.

Saglama toplami A hesaplamasi

« haberlesme ayarlarini igermez.

Hesaplamada yer alan parametreler su parametre grupla-
rinda kullanici tarafindan diizenlenebilir: 10, 11, 12, 13, 15,
19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40,
41, 43, 45, 46, 71, 76, 95, 96, 97, 98, 99.

Ayrica bkz. bolim Parametre saglama toplami hesaplamasi
(sayfa 171).

00000000... Gergek saglama toplami. -
FFFFFFFFh




386 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
96.69  Gergek saglama Gergek parametre yapilandirmasi saglama toplami B'yi Oh
toplami B gorintuler.
Saglama toplami B, 96.54 Saglama toplami eylemi ve 96.55
Saglama toplami kontrol word'ii, bit 9 = 1 (Onaylanmis sag-
lama toplami B) icinde bir eylem segildiginde Uretilir veya
glincellenir.
Saglama toplami B hesaplamasi sunlari icermez:
* haberlesme ayarlari
* motor veri ayarlar
* enerji veri ayarlari.
Hesaplamada yer alan parametreler su parametre grupla-
rinda kullanici
tarafindan diizenlenebilir: 10, 11, 12, 13, 15, 19, 20,
21,22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43,
46, 71, 76, 95, 96, 97.
Ayrica bkz. bolim Parametre sadlama toplami hesaplamasi,
(sayfa 171).
00000000h... Gergek saglama toplami. -
FFFFFFFFh
96.70  Adaptif programi Adaptif programi (mevcutsa) etkinlestirir/devre disi birakir. Evet
devre digi birak Ayrica bkz. bélim Adaptif programlama, (sayfa 113).
Hayir Adaptif program devrede. 0
Evet Adaptif program devre disI. 1
96.71  Onaylanmis Onaylanmis (referans) saglama toplami A. Oh
saglama toplami A
00000000h... Onaylanmis saglama toplami A. -
FFFFFFFFh
96.72  Onaylanmis Onaylanmis (referans) saglama toplami B. Oh
saglama toplami B
00000000h... Onaylanmis saglama toplami B. -
FFFFFFFFh
96.78 550 uyumluluk 550 kayit numaralandirmasi kullanarak segilmis parametre Pasif
modu grubuna bir Modbus kullanicinin erisimini etkinlestirir/devre
disi birakir.
Pasif 550 uyumlulugu kullanim modu devre disi birakildi. 0
Devrede 550 uyumlulugu kullanim modu etkinlestirildi. 1
96.100 Kullanici parolasini | (Kullanici kilidi agikken goriiliir) 10000000
degistir Mevcut kullanici parolasini degistirmek igin, bu parametrenin
yani sira 96.101 Kullanici parolasini onayla parametresine
yeni bir parola girin. Yeni parola onaylanana dek bir uyari
etkin olacaktir. Parolay! degistirmek igin, kullanici kilidini
onaylamadan kapatin. Kilidi kapatmak igin, 96.02 Sifre kodu
parametresine gegersiz bir parola girin, 96.08 Kontrol kart
ylikleme parametresini etkinlestirin veya glict kapatip agin.
Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 172).
10000000... Yeni kullanici parolasi. -
99999999
96.101 Kullanici parolasini | (Kullanici kilidi agikken gériiliir)

onayla

96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine girilen yeni
kullanici parolasini dogrular.

10000000...
99999999

Yeni kullanici parolasinin dogrulanmasi.
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96.102 Kullanici kilidi (Kullanici Kilidi agikken gériiliir) 0000h
islevselligi Kullanici kilidi tarafindan énlenecek eylemleri veya iglevsellik-
leri secer. Yapilan degisikliklerin yalnizca kullanici kilidi kapa-
liyken gergeklestigini unutmayin. Bkz. parametre 96.02 Sifre
kodu.
Not: Aksi uygulama tarafindan gerektiriimedikge ABB tim
eylemleri ve fonksiyonlari segmeni 6nerir.
Bit Adi Bilgi
0 ABB erigim 1 = ABB erigim duizeyleri (servis, gelismis programlayici, vb.; bkz.
diizeylerini devre 96.03) devre digi birakildi
disi birak
1 Parametre kilit 1 = Parametre kilit durumunu degistirmek 6nlendi, 6r. parola 358'in
durumunu dondur  |etkisi yok
2 Dosya indirmeyi 1 = Dosyalarin slriclye yliklenmesi 6nlendi. Bu,
devre digi birak « yazilim glincellemeleri
* parametreyi geri ylikleme
« adaptif bir program yukleniyor
+ Kontrol panelinin Ana sayfa gériinimunin degistiriimesi
* sirtict metinlerini diizenleme
 kontrol panelindeki favori parametreler listesini dizenleme
« tarih/saat formatlari ve saat ekranini etkinlestirme/devre digi
birakma gibi kontrol paneli Gizerinden yapilan yapilandirma
ayarlari igin gegerlidir.
3...10 |Rezerve
1 OEM erigimini devre |1 = OEM erisim diizeyi 1 devre digi birakildi
disi birak seviye 1
12 OEM erigimini devre |1 = OEM erisim diizeyi 2 devre digi birakildi
disi birak seviye 2
13 OEM erigimini devre |1 = OEM erisim diizeyi 3 devre digi birakildi
disi birak seviye 3
14...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Kullanici kilidi tarafindan énlenecek eylemlerin segimi. -
97 Motor kontrolii Frekans degistirme; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki fren-
leme; anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR kompanzasyonu.
97.01  Anahtarlama Siricu termal limitin altinda kaldigi surece stricunun kullani- | 4 kHz

frekansi referansi

lan anahtarlama frekansini tanimlar. Bkz. bélim Anahtarlama

frekansi, sayfa 146.

Daha yiiksek anahtarlama frekansi daha az akustik motor

guriltustyle sonuglanir. Daha diistik anahtarlama frekansi

daha az anahtarlama kayiplari olusturur ve EMC emisyonla-

rini azaltir.

Not:

« Birden fazla motorlu bir sisteminiz varsa, yerel ABB temsil-
cinizle iletigim kurun.

4 kHz 4 kHz.
8 kHz 8 kHz.
12 kHz 12 kHz. 12
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97.02  Minimum izin verilen en diisiik anahtarlama frekansi degeri. Kasa tipine | 1,5 kHz
anahtarlama baghdir.
frekansi Sdirtict termal limite ulastiginda, minimum izin verilen degere
ulasana dek anahtarlama frekansini otomatik olarak azalt-
maya baslar. Minimum degere ulasildiginda, sirici sicakhgi
termal limitin altinda tutmak igin ¢ikis akimini otomatik olarak
sinirlamaya baslar.
Invertér sicakhigr 05.11 Siiriicii sicakligi parametresiyle gos-
terilir.
1,5 kHz 1,5 kHz. Tim kasa boyutlarinda yok. 1
2 kHz 2 kHz. 2
4 kHz 4 kHz. 4
8 kHz 8 kHz. 8
12 kHz 12 kHz. 12
97.03  Kayma kazanci Tahmini motor kaymasini iyilestirmek icin kullanilan kayma %100
kazancini tanimlar. %100, tam kayma kazanci demektir, %0
kayma kazanci yok demektir. Hazir deger %100’dlr. Tam
kayma kazancinda ayar bulunmasina ragmen statik bir hata
tespit edilirse, baska degerler kullanilabilir.
Ornek (nominal yiik ve 40 rpom nominal kayma ile): Siriiciiye
1000 rpm sabit hiz referansi verilir. Tam kayma kazancina
(= %100) sahip olmasina ragmen, motor ekseninden manuel
olarak yapilan bir takometre 6lcimu 998 rpm hiz degeri verir.
Statik hiz hatasi, 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm seklindedir.
Hatay! telafi etmek igin, kayma kazanci %105'e (2 rpm /
40 rpm = %5) cikarilmalidir.
%0...%200 Kayma kazanci. 1=%1
97.04  Gerilim rezervi izin verilen minimum gerilim rezervini tanimlar. Gerilim rezervi | %-2
ayarlanan degere dustligliinde surlicli saha zayiflatma ala-
nina girer.
Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.
Eger ara devre DC gerilimi Uy = 550 V ve gerilim tahsisi %5
ise, sabit calismada maksimum gikis gerilimi maksimum RMS
degeri
0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V
Saha zayiflatma alaninda motor kontroliiniin dinamik perfor-
mansi gerilim tahsisi degerini ylikselterek iyilestirilebilir, ancak
surtici saha zayiflatma alanina daha erken girer.
%-4...%50 Gerilim rezervi. = %1
97.05 Ak frenleme Ak frenleme glicli diizeyini tanimlar. (Diger durdurma ve fren- | Devre disi
leme modlari 21 Start/stop modu parametre grubunda yapi-
landirilabilir).
Not: Bu bir uzman dizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.
Devre digi Aki frenleme devre digi birakilir. 0
Orta Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaslama siresi 1
tam frenlemeye gore daha uzundur.
Tam Maksimum frenleme giicli. Neredeyse mevcut tim akim, 2

mekanik frenleme enerjisini motorda termal enerjiye donis-
tirmek igin kullanihr.
UYARI! Tam aki frenlemeyi kullanmak 6zellikle déng-
A sel calismada motoru i1sindirir. Déngusel bir uygula-
maniz varsa motorun dayanabileceginden emin olun.
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97.08

lyilestirici minimum
moment

Bu parametre, bir senkron reliiktans motorun veya bir ¢ikik
sabit miknatish senkron motorun kontrol dinamiklerini iyilestir-
mede kullanilabilir.

Genel bir kural olarak, ¢ikis momentinin minimum gecikmeyle
yukselmesi gereken bir seviyeyi tanimlayin. Bu, motor aki-
mini arttirir ve duiglik hizlarda moment yanitini iyilestirebilir.

%0,0

%0,0...%1600,0

lyilestirici moment limiti.

10 = %1

97.11

TR ayari

Rotor zaman sabiti ayari.

Bu parametre, bir endiiksiyon motorunun kapali devre kontro-
linde moment hassasiyetini arttirmak igin kullanilabilir. Nor-
malde, motor tanimlama galistirmasi yeterli moment
hassasiyeti saglar, ancak optimum performans saglamak igin
istisnai olarak talep edilen uygulamalarda manuel hassas
ayar uygulanabilir.

Not: Bu bir uzman dlizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamaldir.

%100

%25...%400

Rotor zaman sabiti ayari.

1=%1
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97.13 IR kompanzasyonu | Sifir hizda géreceli ¢ikis gerilimi yikseltmeyi tanimlar (IR %3,50
kompanzasyonu). Yiksek kirllma momenti kullanilan ancak
vektor kontrolli uygulanamayan uygulamalarda faydalidir.
U/l Uy
(%)
A Bagil cikis gerilimi. IR
kompanzasyonu %15 olarak ayarli.
%100 | —_ — —
%15| - = Goreceli gikis gerilimi. IR
r 4]—L kompanzasyonu yok.
' > £ (Hz)
| Alan zayiflatma noktasi
|
nominal frekansin
%50’si
Ayrica bkz. bolim Skaler motor kontrolii igin IR kompanzas-
yonu, sayfa 139.
Tipik IR kompanzasyon degerleri agsagidaki gibidir.
3 faz 380...480 V siiriiciiler
Py (kW) 0,37(0,75| 11|22 | 4 |75| 15| 22
IR kompan- 35(35(32(25| 2 |15]125|1,2
zasyonu (%)
3 faz 200...240 V siiriiciiler
Py (kW) 0370751122 | 3 [75]| 11
IR kompan- 35(35(26(24|22|17[15
zasyonu (%)
1 faz 200...240 V siiriiciiler
Py (kW) 0,37(0,75| 1,1 | 1,56 | 2,2
IR kompan- 30(23(20(1,7]15
zasyonu (%)
UYARI! IR kompanzasyon gerilimini mimkin oldugu
A kadar duislik ayarlayin. Ylksek IR kompanzasyon
degeri, dislk hizda uzun sure galistirilirsa motorun
asir Isinmasina ve siruclide hasara neden olabilir.
%0,00...%50,00 Motor nominal geriliminin bir ylizdesi olarak sifir hizda gerilim | 1 = %1
yukseltme.
97.15  Motor modeli Motor modeli sicaklik uyarlamasini etkinlestirir. Tahmini Devre disi
sicaklik uyarlamasi | motor sicakligi motor modelinin sicakliga bagh parametrele-
rini (6r. direngleri) adapte etmede kullanilabilir.
Devre digi Sicaklik adaptasyonu devre digi birakildi. 0
Tahmini sicaklik Motor sicakligi tahminiyle (35.01 Tahmini motor sicakligi) 1
sicaklk adaptasyonu.
97.16  Stator sicaklik Stator parametrelerinin (stator direnci) motor sicakhg: bagim- | %50
faktérii lihgini ayarlar.
%0...%200 Ayar faktord. = %1




Parametreler 391

No.

Ad/Deger

Aciklama

Def/IFbEq16

97.17

Rotor sicaklik
faktori

Rotor parametrelerinin (6r. rotor direnci) motor sicakligi
bagimhhgini ayarlar.

%100

%0...%200

Ayar faktora.

1=%1

97.20

U/F orani

Alan zayiflama noktasinin altinda UIf (gerilim/frekans) orani-
nin formunu seger. Sadece skaler kontrol igin.

Not: U/f fonksiyonu eneriji optimizasyonuyla birlikte kullanila-
maz; 45.11 Enerji optimize edici parametresi Devrede olarak
ayarlanirsa, 97.20 U/F orani parametresi yok sayilir.

Karesel

Lineer

Sabit moment uygulamalari igin dogrusal oran.

Karesel

Santrifijli pompa ve fan uygulamalari igin karesel oran.
Karesel U/f oraniyla giiriiltl seviyesi, birgok ¢alisma frekan-
sinda daha dlsuktlr. Sabit miknatisli motorlar igin tavsiye
edilmez.

97.49

Skaler igin kayma
kazanci

Sirlcu skaler kontrol modunda galisirken kaydirma kompan-
zasyonu kazancini ylizde olarak ayarlar.

Sincap kafesi motor yik altinda kaydirir. Motor momenti art-
tikga frekansi arttirmak kaydirmayi telafi eder.

Not: Bu parametre yalnizca skaler motor kontrol modunda
etkindir (99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak
ayarlandiginda).

%0

%0...200

%0 — Kayma kompanzasyonu yok.

%0...200 = Artan kayma kompanzasyonu. %100,

99.08 Motor nominal frekansi ve 99.09 Motor nominal hizi
parametresine gore tam kaydirma kompanzasyonu anlamina
gelir.

1=%1

97.94

IR kompanzasyon
maks. frekansi

97.13 IR kompanzasyonu parametresi ile IR kompanzasyo-
nun 0 V’a ulastigi frekansi ayarlar. Birim, motor nominal fre-
kansinin ylizdesidir.

%50,0

%1,0...200,0

Frekans.

= %1

98 Kullanici motor
parametreleri

Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan
motor degerleri.

Bu parametreler, sahadaki motor igin daha dogru motor kont-
roli saglamak igin ya da standart olmayan motorlar igin kulla-
niglidir. Daha iyi bir motor modeli her zaman saft
performansini iyilestirir.

98.01

Kullanicr motor
modeli modu

Motor model parametrelerini 98.02...98.12 ve 98.14 paramet-

resini etkinlestirir.

Notlar:

* 99.13 ID run talep edildi parametresi tarafindan ID run
secildiginde, parametre degeri otomatik olarak sifira ayar-
lanir. 98.02...98.12 parametrelerinin degerleri sonra ID run
sirasinda belirlenen motor 6zelliklerine gére glncellenir.

« ID run sirasinda motor terminallerinden dogrudan yapilan
olglimler, bir motor Ureticisi tarafindan saglanan data for-
mundaki dederlerden biraz daha farkli degerler olusturabi-
lir.

* Bu parametre sirucl galisirken degistirilemez.

Secilmedi

Secilmedi

98.02...98.12 parametreleri aktif degil.

Motor parametreleri

98.02...98.12 parametrelerinin degerleri motor modeli olarak
kullanihr.
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98.02  Rs kullanici Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Yildiz baglantil motorda, Rg bir sarginin direncidir. Delta bag-
lantil motorda, Rg bir sarginin direncinin tgte biridir.
Direng degeri 20 °C (68 °F)'de verilmistir.
0,00000... Birim basina stator direnci. -
0,50000 p.u.
98.03  Rr kullanici Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Direng degeri 20 °C (68 °F)'de verilmistir.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.
0,00000... Birim basina rotor direnci. -
0,50000 p.u.
98.04  Lm kullanici Motor modelinin Ly, ana endiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.
0,00000... Birim basina ana endiktans. -
10,00000 p.u.
98.05  SigmalL kullanici Kacak endlktansini OLg tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.
0,00000... Birim basina kagak enduktansi. -
1,00000 p.u.
98.06  Ld kullanici Direk eksen (senkron) endUlktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00000... Birim bagina dogrudan eksen endiktansi. -
10,00000 p.u
98.07  Lq kullanici Ceyrek eksen (senkron) endlktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegcerlidir.
0,00000... Birim basina geyrek eksen endiktansi. -
10,00000 p.u
98.08  PM aki kullanici Sabit miknatis akisini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegcerlidir.
0,00000... Birim basina sabit miknatis akisi. -
2,00000 p.u
98.09  Rs kullanici SI Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. Direng degeri 0,00000 ohm
20 °C (68 °F)'de verilmistir.
0,00000... Stator direnci. -
100,00000 ohm
98.10  Rr kullanici S| Motor modelinin Rg rotor direncini tanimlar. Direng degeri 0,00000 ohm
20 °C (68 °F)'de verilmistir.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar i¢in gecerlidir.
0,00000... Rotor direnci. -
100,00000 ohm
98.11 Lm kullanici SI Motor modelinin Ly, ana endiiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar i¢in gecerlidir.
0,00... Ana enduktans. 1...
100000,01 mH 10000 mH
98.12  SigmalL kullanici SI | Kagak endiktansini OLg tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar i¢in gecerlidir.
0,00... Kacak enduktansi. 1...
100000,01 mH 10000 mH
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98.13  Ld kullanici SI Direk eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0,00... Dogrudan eksen endiktansi. 1...
100000,01 mH 10000 mH
98.14  Lq kullanici SI Ceyrek eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin gecerlidir.
0,00... Ceyrek eksen endlktansi. 1...
100000,01 mH 10000 mH
99 Motor verileri Motor yapilandirma ayarlari.
99.03  Motor tipi Motor tipini seger. Asenkron
Not: Bu parametre siriicu galisirken degistirilemez. motor
Asenkron motor Standart sincap kafesi AC endiiksiyon motoru (asenkron 0
endliksiyon motoru).
Sabit miknatisli Sabit miknatisli motor. Sabit miknatisli rotor ve siniizoidal 1
motor BackEMF gerilimli ¢ fazli AC senkron motor.
Not: 99 Motor verileri parametre grubunda motor nominal
degerlerinin dogru sekilde ayarlanmasi ile ilgili sabit miknatish
motor 6zel uyarisi dikkate alinmalidir. Vektor kontroltin{ kullan-
malisiniz. Motorun nominal BackEMF gerilimi mevcut degilse,
performansi artirmak igin tam ID run islemi gergeklestiriimelidir.
SynRM Senkron reliiktans motor. Sabit miknatissiz, ¢ikik kutuplu 2
rotorlu (i fazli AC senkron motor. Bu segim igin vektor kont-
roli kullanmalisiniz.
99.04  Motor kontrol modu | Motor kontrol modunu secer. Skaler
Vektor Vektdr kontrolu. Vektdr kontroll skaler kontrolden daha iyi 0
hassasliga sahiptir, ancak tiim durumlarda kullanilamaz (bkz.
asagida Skaler bolimi).
Motor tanima galistirmasini (1D run) gerektirir. Bkz. 99.13 ID
run talep edildi parametresi.
Notlar:
« Vektdr kontrolde, daha dnceden ID run gergeklestiriime-
migse suricu ilk caligmada bir gelismis sabit ID run ger-
ceklestirir. Dururken tanimlama calismasindan sonra yeni
bir baglat komutu gereklidir.
« Dabha iyi bir motor kontrol performansi elde etmek igin, ylk-
stz normal ID galismasi gergeklestirebilirsiniz.
Ayrica bkz. bolim Siirticii galisma modilari, (sayfa 108).
Skaler Skaler kontrol. En Ust seviyede performans gerekli degilse, 1

¢ogu uygulama igin uygundur.

Motor tanima galigtirmasi gerekli degil.

Not: Asagidaki durumlarda skaler kontrol kullaniimalidir.

« ¢ok motorlu sistemlerde systems 1) ylik motorlar arasinda
esit paylasiimiyorsa, 2) motorlarin boyutu farkliysa veya 3)
motor tanimlama galismasindan (ID run) sonra motorlar
degistirilecekse

« motorun nominal akim degeri striicinin nominal gikis aki-
minin 1/6’sindan da kiglikse,

« eger sirlci bir motor baglanmadan kullaniliyorsa (6rne-
gin, test amach olarak),

Not: Dogru motor ¢alismasi, motor manyetizasyon akiminin

gevirici nominal akiminin %90’in1 agsmamasini gerektirir.

Ayrica bkz. bollimler Hiz kompanzasyonlu stop (sayfa 150)

ve Sdriicli galisma modlari (sayfa 108).
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99.06

Motor nominal
akimi

Nominal motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki

degere esit olmalidir. Eger sirlclye birden fazla motor bag-

lanmissa, motorlarin toplam akimini girin.

Notlar:

* Dogru motor galigmasi, motor manyetizasyon akiminin
siirlicti nominal akiminin %90’ini agmamasini gerektirir.

* Bu parametre surtict galisirken degistirilemez.

1,80A

0,00...5.20 A

Nominal motor akimi. izin verilen aralik, siiriiciiniin 1/6...2 x
Iy degeridir (skaler kontrol modunda 0...2 x Iy ).

1=1A;
Bkz. 46.05

99.07

Motor nominal
gerilimi

Motora saglanan nominal motor gerilimini tanimlar. Bu ayar,

motor deger plakasindaki degerle ayni olmalidir.

Notlar:

+ Sabit miknatisli motorlarda nominal gerilim, motor nominal
hizinda BackEMF gerilimidir. Voltaj dederi dev/dak basina
voltaj olarak verildiyse (6rnegin 1000 dev/dak basina
60 V), nominal 3000 dev/dak igin voltaj degeri 3 x 60 V =
180 V olur.

* Motor yalitimindaki gerilim, her zaman siriicii besleme
gerilimine baghdir. Bu ayni zamanda, motor gerilim degeri-
nin suriict ve besleme gerilim dederinden dusik oldugu
durumda gecerlidir.

» Bu parametre surtict ¢aligirken degistirilemez.

400,0V

69,2...830,0V

Nominal motor gerilimi.

10=1V

99.08

Motor nominal
frekansi

Nominal motor frekansini tanimlar. Bu ayar, motor deger pla-
kasindaki degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

50,00 Hz

0,00...500,00 Hz

Nominal motor frekansi.

10=1Hz

99.09

Motor nominal hizi

Nominal motor hizini tanimlar. Ayar, motor deger plakasin-
daki degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

1430 rpm

0...30000 rpm

Nominal motor hizi.

1=1rpm

99.10

Motor nominal giicii

Nominal motor giicin{ tanimlar. Ayar, motor deger plakasin-
daki degerle ayni olmalidir. Eger suriciye birden fazla motor
baglanmigsa, motorlarin toplam giictini girin. Birim, 96.716
Birim segimi parametresi ile segilir.

Not: Bu parametre siiricu galisirken degistirilemez.

0,75 kW veya
hp;
Bkz. 46.05

0,00...10000,00 kW
veya
0,00...13404,83 hp

Nominal motor guicu.

1 =1 birim

99.11

Motor nominal cos
[0}

Daha hassas bir motor modeli icin motor cosphi degerini

tanimlar. Deg@er zorunlu degildir; ancak bir asenkron motorda,

ozellikle beklemede tanimlama calistirmasi gerceklestirirken

kullanighdir. Sabit miknatista veya senkron reliktans

motorda, bu deder gerekmez.

Notlar:

» Tahmini deger girmeyin. Kesin degeri bilmiyorsaniz para-
metreyi sifirda birakin.

+ Bu parametre siricl ¢alisirken degistirilemez.

0,00

0,00...1,00

Motor cosphi degeri.

100 = 1
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99.12  Nominal motor Daha hassas bir motor modeli igin nominal motor safti 0,000 N'm
momenti momentini tanimlar. Zorunlu degildir. Birim, 96.16 Birim veya Ib-ft

secimi parametresi ile segilir.
Not: Bu parametre siricu caligirken degistirilemez.

0,000... Nominal motor momenti. 1 =100 birim
4000000,000N‘m
veya 0,000...

2950248,597 Ib-ft

99.13  ID run talep edildi Sirdcunun bir sonraki start isleminde gergeklestirilen motor Yok
tanimlama rutininin (ID run) tirGn{ seger. ID run sirasinda
slirlicll, optimum motor kontrolli igin motor karakteristiklerini
tanimlar.

Heniz ID run gergeklestirimediyse (veya 96.06 Parametre

geri yiikleme parametresi kullanilarak varsayilan parametre

degerleri geri yuklendiyse), bu parametre otomatik olarak

Sabit seklinde ayarlanarak, bir ID run gergeklestiriimesi

gerektigini belirtir.

ID run sonrasinda, suriict durur ve bu parametre otomatik

olarak Yok seklinde ayarlanir.

Notlar:

* ID run’in diizgiin ¢alistigindan emin olmak igin 30. gruptaki
(maksimum hiz ve minimum hiz, maksimum moment ve
minimum moment) surtict limitleri yeterinde buiylik olmali-
dir (limitlerin belirledigi aralik yeterince buylk olmaldir).
Ornegin, hiz limitleri motor nominal hizindan azsa, ID run
tamamlanamaz.

¢ ID run galistirmadan énce motoru mutlaka durdurun.

* Geligsmis ID run icin, makineler mutlaka motordan mekanik
olarak ayriimalidir.

« Daimi miknatisli motor veya senkron reliiktans motor duru-
munda, bir Normal, Azaltilmis veya Sabit ID run icin motor
saftinin KILITLENMEMESI ve ylik momentinin %10'dan
daha az olmasi gerekir.

« Skaler kontrol modunda (99.04 Motor kontrol modu = Ska-
ler), ID run otomatik olarak talep ediimez. Ancak, daha
dogru bir moment tahmini igin bir ID run gergeklestirilebilir.

* ID run etkinlestirildikten sonra sirlici stop edilerek iptal
edilebilir:

« IDrun, (99.04, 99.06...99.12) motor parametreleri her
degistirildiginde gergeklestiriimelidir.

D run sirasinda STO AKTIF ve acil stop devrelerinin (mev-
cutsa) kapali oldugundan emin olun.

« ID run igin, lojik tarafindan mekanik fren (mevcutsa) agil-
maz.

« Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.

Yok Motor ID run istenmez. Bu mod sadece, ID run (NormallAzal- | O
tilmig/ Sabit/ Gelismig) daha dnceden bir kez gergeklestiril-
misse segilebilir.
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No. Ad/Deger

Aciklama

Def/FbEq16

Normal

Normal ID run. Tdm durumlar igin iyi kontrol hassasiyeti sag-
lar. ID run yaklasik 90 saniye surer. Mimkun olan her
durumda bu mod segilmelidir.

Notlar:

* Yik momenti %20'den daha yiiksekse veya ID run sira-
sinda makine nominal moment gegisine dayanabilecek
durumda degilse, ¢alistirilan makine Normal ID run sira-
sinda motordan mekanik olarak ayrilmalidir.

» ID caligsmasi start edilmeden dnce dénilis yonuni kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri yénde doéner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik

%¥50...100 arasinda galisir. ID CALISMAS| GERCEK-

LESTIRMEDEN ONCE MOTORU GALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

1

Azaltilmig

Azaltilmis ID run. Asagidaki durumlarda Normal veya Gelis-
mis ID Run yerine bu mod segilmelidir;
» mekanik kayiplar %20’den ylksekse (6rnegin, motor, ¢alis-
tirlan makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa) veya
+ motor galisirken aki duslrilmesine izin verilmiyorsa (6rne-
gin, motor terminallerinden beslenen dahili frenli bir motor
durumunda).
Bu ID run modunda, alan zayiflama bdlgesinde veya yiksek
momentlerde nihai motor kontroli, Normal ID run'da oldugu
kadar hassas olmayabilir. DlsUk ID run, Normal ID run'a gére
daha gabuk tamamlanir (90 saniyeden daha kisa sirede).
Not: ID galismasi start edilmeden 6nce dénis yoniini kontrol
edin. Galisma sirasinda motor ileri ydnde doner.
UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik
%50...100 arasinda galisir. ID CALISMASI GERCEK-
LESTIRMEDEN ONCE MOTORU GALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Sabit

Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Bir AC endiiksiyon
(asenkron) motoru igin, motor safti déndiriilmez. Daimi mik-
natisli motorda, saft yarim tur donebilir.

Not: Bu mod yalnizca, bagli mekanik donanimlardan (6rn.kal-
dirma ve ving uygulamalari) kaynaklanan kisitlamalar nede-
niyle Normal, Azaltilmis veya Gelismig ID run
kullanilamamasi durumunda segilmelidir.

Rezerve

Gelismis

Geligsmis ID run. Sadece R6...R11 kasalari igin.
Mumkin olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler. ID calis-
masi gok uzun stirede tamamlanir. Bu mod, tim galisma
alani boyunca en Ust seviyede performans gerektiginde segil-
melidir.
Not: Uygulanan yliksek moment ve hiz gegisleri sebebiyle,
tahrik edilen makine motordan ayriimalidir.
UYARI! ID run sirasinda motor izin verilen maksimum
(pozitif) ve minimum (negatif) hiza kadar hizlarda gali-
sabilir. Birgok hizlanma ve yavaslama gergeklesir.
Sinir parametrelerinin izin verecedi maksimum moment, akim
ve hiz ayarlanabilir. ID GALISMASI GERGEKLESTIRMEDEN
ONCE MOTORU GALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMA-
DIGINI KONTROL EDIN!
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No. Ad/Deger Aciklama Def/IFbEq16
Uyarlanir Uyarlanir ID run. Suriciiniin normal galigmasi sirasinda 8
motor model dogrulugunu gelistirir.
Siirtict ilk 6nce Sabit ID run gergeklestirir. O zaman motor
parametreleri agagidaki kullanicinin sirtict profili kullanildi-
ginda bir uyarlama siralamasi sirasinda daha yiiksek dogru-
lukta guincellenir. Uyarlama tamamlandiginda, 99.14 Son ID
calismasi gerceklestirildi parametreleri Sabit'ten Uyarlanira
degisir. Motor parametreleri otomatik olarak glincellenir ve
kullanicinin bagka herhangi bir parametreyi glincellemesi
gerekmez.
Notlar:
« Yalnizca vektor kontroli igin.
» Sadece R1...R4 kasa tipleri igin.
99.14  Son ID galismasi En son gergeklestirilen ID run tirinG gosterir. Farkh modlar Yok
gerceklestirildi hakkinda daha fazla bilgi igin, 99.13 ID run talep edildi para-
metresinin segimlerine bakin.
Yok Higbir ID run basariyla tamamlanmamistir. 0
Normal Normal ID run. 1
Azaltilmig Azaltilmis 1D run. 2
Sabit Sabit ID run. 3
Rezerve 4
Gelismis Gelismis ID run. 6
Uyarlanir Uyarlanir 1D run. 8
99.15  Motor kutup sayilari | Motordaki hesaplanan kutup gifti sayisi. 0
hesaplandi
0...1000 Kutup cifti sayisi. 1=
99.16  Motor faz sirasi Motorun dénis yonuni degistirir. Bu parametre motor yanlis | UV W
yonde donuyorsa kullanilabilir (6rnegin, motor kablosundaki
yanlis faz siralamasindan dolay1) ve kablo tesisatini dizelt-
mek pratik olmadiginda.
Not:
« Bu parametrelerin degistiriimesi hiz referansi polaritelerini
etkilemez. Bu nedenle pozitif hiz referansi motoru ileri
yoénde déndurur. Faz sirasi segimi yalnizca “ileri” yénin
gercekte dogru yon oldugunu saglar.
uvw Normal. 0
uUuwyv Terse gevrilmis donis yonu. 1
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50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan
degerleri arasindaki degisiklikler

95.20 HW segenekleri word'li 1 parametresi 0. biti Besleme frekansi 60 Hz, strlcu
parametresi varsayilan degerleri 50 Hz veya 60 Hz besleme frekansina uygun olarak
degisir. Bit, suricu teslim edilmeden 6nce piyasaya uygun olarak ayarlanir.

50 Hz'den 60 HZz'e veya tam tersine gegmeniz gerekirse, bitin degerini degistirin
sonra suricuyu tamamen sifirlayin. Ondan sonra kullanilacak makroyu yeniden
segmeniz gerekir.

Asagidaki tablo varsayilan degerleri besleme frekans kaynagina bagh olan
parametreleri gOsterir.Besleme frekansi ayari, stirtictiniin tip koduyla birlikte ayrica
99 Motor verileri Grubu parametre degerlerini de etkiler, ancak bu parametreler
tabloda listelenmez.

Hayir Adi 95.20 HW secgenekleri word'ii 1 | 95.20 HW secenekleri word'ti 1
bit Besleme frekansi 60 Hz = bit Besleme frekansi 60 Hz =
50 Hz 60 Hz
11.45  Frek grs 1 6i¢kindrin 1500,000 1800,000
maksimumda
12.20 Al1 maks'da élgeklendirilen 50,000 60,000
Al1
13.18  AOf1 kaynagi maks 50,0 60,0
22.26  Sabit hiz 1 300,00 rpm 360,00 rpm
22.27  Sabithiz 2 600,00 rpm 720,00 rpm
22.28 Sabit hiz 3 900,00 rpm 1080,00 rpm
22.29 Sabit hiz 4 1200,00 rpm 1440,00 rpm
22.30 Sabit hiz 5 1500,00 rpm 1800,00 rpm
22.30 Sabit hiz 6 2400,00 rpm 2880,00 rpm
22.31 Sabit hiz 7 3000,00 rpm 3600,00 rpm
28.26 Sabit frekans 1 5,00 Hz 6,00 Hz
28.27 Sabit frekans 2 10,00 Hz 12,00 Hz
28.28 Sabit frekans 3 15,00 Hz 18,00 Hz
28.29 Sabit frekans 4 20,00 Hz 24,00 Hz
28.30 Sabit frekans 5 25,00 Hz 30,00 Hz
28.31 Sabit frekans 6 40,00 Hz 48,00 Hz
28.32 Sabit frekans 7 50,00 Hz 60,00 Hz
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Hayir Adi 95.20 HW segenekleri word'ii 1 | 95.20 HW segenekleri word'ii 1
bit Besleme frekansi 60 Hz = bit Besleme frekansi 60 Hz =
50 Hz 60 Hz

30.11 Minimum hiz -1500,00 rpm -1800,00 rpm

30.12 Maksimum hiz 1500,00 rpm 1800,00 rpm

30.13 Minimum frekans -50,00 Hz -60,00 Hz

30.14 Maksimum frekans 50,00 Hz 60,00 Hz

31.26 Sikisma hiz limiti 150,00 rpm 180,00 rpm

31.27 Sikisma frekans limiti 15,00 Hz 18,00 Hz

31.30  Asiri hiz hata payi 500,00 rpm 500,00 rpm

46.01 Hiz 6lgeklendirme 1500,00 rpm 1800,00 rpm

46.02 Frekans élgeklendirme 50,00 Hz 60,00 Hz

46.31 Hiz limitinin {izerinde 1500,00 rpm 1800,00 rpm

46.32 Frekans limitinin tizerinde 50,00 Hz 60,00 Hz
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Ek parametre verileri

Bu bolimun igindekiler

Bu bélimde, kendine ait araliklari ve 32 bitlik haberlesme 6lgeklendirme gibi bazi
ilave verilerin bulundugu parametreler listelenmektedir. Parametre agiklamalari igin,
bkz. bolim Parametreler, (sayfa 173).

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gergek sinyal | Surlcu tarafindan élgulen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Analog Analog kaynak: parametre, “Diger” 6gesi segilerek ve bir listeden kaynak

kaynak parametresi segilerek baska bir parametrenin degerine ayarlanabilir.
“Diger” segimine ek olarak, parametre énceden segilmis baska ayarlar
sunabilir.

Ikili kaynak Ikili kaynak: parametre degeri baska bir parametredeki (“Diger”) belirli bir
bitten alinabilir. Bazen deger 0 (yanlig) ya da 1 (dogru) olarak ayarlanabilir.
Ayrica, parametre 6nceden segilmis bagka ayarlar sunabilir.

Veri Veri parametresi

FbEq32 32 bit haberlesme esdegeri: Bir harici sisteme aktarim igin 32 bit deger
secildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger
arasindaki 6lgeklendirme.
Karsilik gelen 16 bit dlgeklendirmeler Parametreler bolimiinde (sayfa 173)
listelenmektedir.

Liste Segim listesi.
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Terim Tanimi

No. Parametre numarasi.

PB Birlesik Boolean (bit listesi).

Real Reel sayI.

Tip Parametre tipi. Bkz. Analog kaynak, Ikili kaynak, Liste, PB, Real.

Haberlesme adresleri

Haberlesme adaptérinin Kullanici el kitabi'na bakin.
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No. | Adi | Tip Aralik | Birim | FbEq32
01 Gergek degerler
01.01 |Kullanilan motor hizi Real -30000,00...30000,00 rom 100 = 1 rpm
01.02 | Tahmini motor hizi Real -30000,00...30000,00 rom 100 = 1 rpm
01.03 |Motor hizi % Real -1000,00...1000,00 % 100 = %1
01.06 |Cikis frekansi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
01.07 |Motor akimi Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Motor nom motor akimi % Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
01.09 |Siriici nom motor akimi % Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
01.10 |Motor momenti Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
01.11 |DC gerilimi Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
01.13 | Cikis gerilimi Real 0...2000 \% 1=1V
01.14 |Cikis giicl Real -32768,00...32767,00 kW 100 = 1 birim
01.15 | Motor nom ¢ikis glicti % Real -300,00...300,00 % 100 = %1
01.16 | Surici nom ¢ikis glict % Real -300,00...300,00 % 100 = %1
01.17 |Motor safti glicli Real -32768,00...32767,00 kW veya | 100 = 1 birim
hp
01.18 | Cevirici GWh sayaci Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 | Cevirici MWh sayaci Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |Cevirici kWh sayaci Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 |Gergek aki % Real 0...200 % 1=%1
01.30 [Nominal moment élgegi Real 0,000...4000000,000 N-m | 1000 = 1 birim
veya lb-ft
01.50 |Gegerli saat kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 =1 kWh
01.51 | Onceki saat kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 =1 kWh
01.52 | Gegerli giin kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 =1 kWh
01.53 | Onceki giin kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 =1 kWh
01.54 | Kimilatif invertér enerjisi Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.55 | Cevirici GWh sayaci Real 0...65535 GWh 1=1GWh
(sifirlanabilir)
01.56 |invertdr MWh sayaci Real 0...1000 MWh 1=1MWh
(sifirlanabilir)
01.57 |invertér kWh sayaci Real 0...1000 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
01.58 |Kimiilatif invertor enerjisi Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir) 200000000,0
01.61 | Kullanilan mutlak motor hizi 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.62 |Mutlak motor hizi % %0,00...%1000,00 % 100 = %1
01.63 |Mutlak ¢ikis frekansi 0,00...500,00 Hz Hz 100 =1Hz
01.64 |Mutlak motor momenti 0,0...1600,0 % 10 = %1
01.65 |Mutlak ¢ikis glicl 0,00...32767,00 kW 100 = 1 kW
01.66 |Mut cikis glici mot %veya 0,00...300,00 % 100 = %1
nom
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
01.67 |Sirlci nom mut gikis glicl % 0,00...300,00 % 100 = %1
01.68 |Mutlak motor safti glicli 0,00...32767,00 kW 100 = 1 kW

03 Girig referanslar
03.01 |Panel referansi Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Panel referansi uzak Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.05 |FB Areferansi 1 Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.06 |FB Areferansi 2 Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.09 |EFB referansi 1 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |EFB referansi 2 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
04 Uyan ve hatalar
04.01 |Tetikleme hatasi Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 |Etkin hata 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 |Etkin hata 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Etkin uyari 1 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Etkin uyarn 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Etkin uyar 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 [En son hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 |Enson 2. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 |Enson 3. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |En son uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |En son 2. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |En son 3. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.40 |Olay word'i 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.41 |Olay word'l 1 bit 0 kodu Veri 0x2310...FFFFh - 1=1
04.43 |Olay word'l 1 bit 1 kodu Veri 0x3210...FFFFh - 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71 |Olay word'li 1 bit 15 kodu Veri 0x2330...FFFFh - 1=1
05 Teshis
05.01 |Agik slre sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Galisma sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.03 |Calistigi saatler Real 0,0...429496729,5 h 10 =1 saat
05.04 |Fan calisma slresi sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.10 |Kontrol karti sicakhgi Real -100...300 °C cheya 10=1
05.11 |Sirlcu sicakligi Real -40,0...160,0 % 10 = %1
05.20 |Teshis word'li 1 PB 0000h...FFFFh -
05.21 | Teshis word'i 2 PB 0000h...FFFFh -
05.22 | Teshis word'i 3 PB 0000h...FFFFh -
05.80 |Arizada motor hizi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
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05.81 |Arizada gikis frekansi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
05.82 |Arizada DC gerilim Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
05.83 |Arizada motor akimi Real 0,00...30000,00 A 100=1A
05.84 |Arizada motor momenti Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
05.85 |Arizada ana durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.86 |Arizada DI gecikmis durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.87 |Arizada invertor sicakhgi Real -40...160 °C 10 = %1
05.88 | Arizada kullanilan referans Real -30000,00...30000,00 Hz 100=1Hz

06 Kontrol ve durum word'leri
06.01 |Ana kontrol word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.11 |Ana durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 | Siriict durum word'i 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 | Siriict durum word'li 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 | Start yasagi durum word'u PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 | Hiz kontroll durum word'u PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 | Sabit hiz durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 | Siriict durum word'li 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.29 |MSW bit 10 segimi Ikili kaynak - - 1=1
06.30 |MSW bit 11 segimi Ikili kaynak - - 1=1
06.31 |MSW bit 12 segimi Ikili kaynak - - 1=1
06.32 |MSW bit 13 segimi Ikili kaynak - - 1=1
06.33 |MSW bit 14 segimi Ikili kaynak - - 1=1
07 Sistem bilgisi
07.03 | Siriici tipi Liste - - 1=1
07.04 |Yazihm adi Liste - - 1=1
07.05 |Yazihm sirim Veri - - 1=1
07.06 |Yikleme paketi adi Liste - - 1=1
07.07 |YUkleme paketi strimi Veri - - 1=1
07.11 [Cpu kullanimi Real 0...100 % 1=%1
07.25 |Ozellestirme paketi adi Veri - - 1=1
07.26 |Ozellestirme paketi stirimii Veri - - 1=1
07.30 |Adaptif program durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.31 | AP sekans durumu Veri 0...20 - 1=1
07.35 |Surlict yapilandirmasi PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.36 |Surlict yapilandirmasi 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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Parametre gruplari 10...99

No. ] Adi | Tip Aralik | Birim | FbEq32
10 Standart DI, RO
10.01 |DI durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.02 | DI gecikmis durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 | DI zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 | DI zorlanmis veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.05 [DI1 ON gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.06 |DI1 OFF gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.07 [DI2 ON gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.08 |DI2 OFF gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.09 [DI3 ON gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.10 |DI3 OFF gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.11 |DI4 ON gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.12 |DI4 OFF gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.13 [DI5 ON gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.14 |DI5 OFF gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.15 [DI6 ON gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.16 |DI6 OFF gecikmesi Real 0,00...3000,00 s 100=1
10.21 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
10.22 |RO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=
10.23 |RO zorlanmig veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.24 |RO1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
10.25 |RO1 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.27 |RO2 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
10.28 |RO2 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.29 |RO2 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.30 |RO3 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
10.31 |RO3 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.32 |RO3 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 [RO/DIO kontrol word'l PB 0000h...FFFFh - 1=
10.101 |RO1 degistirme sayaci Real 0...4294967000 - 1=
10.102 |RO2 degistirme sayaci Real 0...4294967000 - 1=1
10.103 | RO3 degistirme sayaci Real 0...4294967000 - 1=
11 Standart DIO, FI, FO
11.02 |DIO gecikmis durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
11.03 |DIO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=
11.04 |DIO zorlama verileri PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.05 |DIO1 konfigiirasyonu Liste 0,2 - 1=
11.06 |DIO1 cikis kaynagdi PB 0000h...FFFFh - 1=
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11.07 |DIO1 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.08 |DIO1 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.17 |DI4 yapilandirma Liste 0...1 - 1=1
11.21 | DI5 konfigtrasyonu Liste - - 1=1
11.38 |Frek girisi 1 gercek degeri Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Frek girisi 1 6lgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

degeri
11.42 |Frek girigi 1 min Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Frek girisi 1 maks Real 0...16000 Hz 1=1vHz
11.44 |Frek grs 1 6lgkindrin Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
minimumda
11.45 |Frek grs 1 6lgkindrin Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
maksimumda
12 Standart Al
12.02 | Al zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 | Al denetim fonksiyonu Liste - - 1=1
12.04 |Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 | Al1 gergek degeri Real 0,000...22,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...11,000 V \
12.12 |Al1 élgeklendirilen degeri Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 | Al1 zorlanan degeri Real 0,000...22,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...11,000 V Vv
12.15 | Al1 birimi segimi Liste - - 1=1
12.16 |Al1 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 |Al1 min Real 0,000...22,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...11,000 V \
12.18 |Al1 maks Real 0,000...22,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...11,000 V \
12.19 |Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.20 |Al1 maks'da dlgeklendirilen Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.21 | Al2 gergek degeri Real 0,000...20,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \
12.22 | AI2 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 |Al2 zorlanan degeri Real 0,000...20,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \
12.25 | Al2 birimi segimi Liste - - 1=1
12.26 |AI2 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 |Al2 min Real 0,000...22,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...11,000 V \
12.28 |Al2 maks Real 0,000...22,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...11,000 V Vv
12.29 | Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |Al2 maks'da dlgeklendirilen Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 | Al1 yuzde degeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
12.102 | Al2 yuzde degeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
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13 Standart AO
13.02 |AO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |AO1 gercek degeri Real 0,000...22,000 veya mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.12 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
13.13 |AO1 zorlanan degeri Real 0,000...22,000 veya mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V

13.15 |AO1 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1

13.16 |AO1 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s

13.17 |AO1 kaynagi min Real -32768,0...32767,0 - 10=1

13.18 |AO1 kaynagi maks Real -32768,0...32767,0 - 10=1

13.19 |AO1 kaynagi min'de AO1 Real 0,000...22,000 veya mA 1000 =1 mA
cikis 0,000...11000 V

13.20 |AO1 kaynagi maks'da AO1 Real 0,000...22,000 veya mA 1000 =1 mA
cikigl 0,000...11000 V

13.21 |AO2 gergek degeri Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA

13.22 |AO2 kaynagi Analog - - 1=1

kaynak

13.23 |AO2 zorlanan degeri Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA

13.26 |AO2 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s

13.27 |AO2 kaynagi min Real -32768,0...32767,0 - 10=1

13.28 |AO2 kaynagi maks Real -32768,0...32767,0 - 10=1

13.29 |AO2 kaynag! min'de AO2 Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
cikisl

13.30 |AO2 kaynagi maks'da AO2 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
cikigl

13.91 |AO1 veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1

13.92 |AO2 veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1

15 G/G genigletme modiilii

15.01 | Genigletme moduli tipi Liste - - 1=1

15.02 | Tespit edilen genisletme Liste - - 1=1
modulu

15.04 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=

15.05 |RO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=

15.06 |RO zorlanmisg veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1

15.07 |RO4 kaynagi Ikili kaynak - - 1=

15.08 |RO4 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s

15.09 |RO4 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s

15.10 |RO5 kaynagi Ikili kaynak - - 1=

15.11 |ROS5 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s

15.12 |RO5 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s

15.13 |RO6 kaynagi Ikili kaynak - - 1=

15.14 |RO6 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
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15.15 |RO6 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.16 |RO7 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
15.17 |RO7 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.18 |RO7 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s

19 Galisma modu
19.01 | Gergek galisma modu Liste - - 1=1
19.11 | Ext1/Ext2 segimi Ikili kaynak - - 1=1
19.12 |Ext1 kontrol modu Liste - 1=1
19.14 | Ext2 kontrol modu Liste - 1=1
19.16 |Lokal kontrol modu Liste - - 1=1
19.17 |Lokal kontrol devre disi Liste - - 1=1

birakma

20 Start/stop/yon
20.01 |Ext1 komutlari Liste - - 1=1
20.02 |Ext1 start tetikleyici tirQ Liste - - 1=
20.03 |Ext1in1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.04 |Ext1in2 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
20.05 |Ext1in3 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.06 |Ext2 komutlari Liste - - 1=
20.07 |Ext2 start tetikleyici tirQ Liste - - 1=1
20.08 |Ext2 in1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.09 |Ext2 in2 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.10 |Ext2 in3 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
20.11 [Galisma izni stop modu Liste - - 1=
20.12 |Gahisma izni 1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.19 |Start etkinlestirme komutu Ikili kaynak - - 1=1
20.21 |Yo6n Liste - - 1=
20.22 |Dondlrme izni Ikili kaynak - - 1=
20.25 |Joglama izni Ikili kaynak - - 1=1
20.26 |Joglama 1 start kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.27 |Joglama 2 start kaynagi Ikili kaynak - - 1=

21 Start/stop modu

21.01 |Start modu Liste - - 1=1
21.02 |Miknatislama siiresi Real 0...10000 ms 1=1ms
21.03 | Stop modu Liste - - 1=1
21.04 | Acil stop modu Liste - - 1=1
21.05 |Acil stop kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
21.06 | Sifir hiz limiti Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
21.07 |Sifir hiz gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |DC akim kontrolu PB 0000b...0011b - 1=1
21.09 |DC tutma hizi Real 0,00...1000,00 rom 100 = 1 rpm
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21.10 |DC akim referansi Real 0,0...100,0 % 10 = %1
21.11 | Son miknatislama suresi Real 0...3000 s 1=1s
21.14 | On isitma girig kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
21.15 | On isitma zaman gecikmesi Real 10...3000 s 1=1s
21.16 |On isitma akimi. Real 0,0...30,0 % 10 = %1
21.18 |Otomatik yeniden start slresi Real 0,0,0,1...10,0 s 10=1s
21.19 | Skaler start modu Liste - - 1=1
21.21 |DC tutma frekansi. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
21.22 | Start gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
21.23 | Yumusak kalkis Real - - 1=1
21.24 | Yumusak kalkis akimi Real 10,0...200,0 % 100 = %1
21.25 | Yumusak kalkis hizi Real 2,0...100,0 % 100 = %1
21.26 |Moment yiikseltme akimi Real 15,0...300,0 % 100 = %1
21.27 |Moment yikseltme slresi Real 0,0...60,0 s 10=1s
21.30 |Hiz kompanzasyonlu Real - - 1=1

durdurma modu
21.31 |Hiz komp stop gecikmesi Real 0,00...1000,00 s 100=1s
21.32 |Hiz komp stop esigi Real 0...100 % = %1
21.34 | Otomatik yeniden baslatma Liste - - 1=1
zorlama
21.35 |[On isitma giicl Real 0,00...10,00 kW 100 =1 kW
21.36 | On isitma birimi Liste - - 1=1
22 Hiz referansi segimi
22.01 |Hiz ref sinirsiz Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
2211 |Ext1 hiz ref1 Analog - - 1=1
kaynak
22.12 |Ext1 hiz ref2 Analog - - 1=1
kaynak
22.13 |Ext1 hiz fonksiyonu Liste - - 1=1
22.18 |Ext2 hiz ref1 Analog - - 1=1
kaynak
22.19 |Ext2 hiz ref2 Analog - - 1=1
kaynak
22.20 |Ext2 hiz fonksiyonu Liste - - 1=1
22.21 | Sabit hiz fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
22.22 | Sabit hiz secimi 1 Ikili kaynak - - 1=1
22.23 | Sabit hiz secimi 2 Ikili kaynak - - 1=1
22.24 | Sabit hiz secimi 3 Ikili kaynak - - 1=1
22.26 | Sabit hiz 1 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.27 |Sabit hiz2 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.28 |Sabit hiz3 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.29 |Sabit hiz 4 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.30 |Sabithiz5 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
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22.31 |Sabithiz 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.32 |Sabithiz7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.41 | Guvenli hiz ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.42 |Joglama 1 ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.43 |Joglama 2 ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.51 | Kritik hiz fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
22.52 | Kritik hiz 1 diisik Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.53 |Kritik hiz 1 yiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.54 | Kritik hiz 2 diisuk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.55 |Kritik hiz 2 yiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.56 |Kritik hiz 3 dlsik Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.57 |Kritik hiz 3 yiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.71 |Motor potansiyometresi Liste - - 1=1
fonksiyonu

22.72 |Motor potansiyometresi Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
baslangic degeri

22.73 |Motor potansiyometresi Ikili kaynak - - 1=1
ylkseltme kaynagi

22.74 |Motor potansiyometresi Ikili kaynak - - 1=1
disurme kaynagi

22.75 M_otor_ potansiyometresi rampa Real 0,0...3600,0 S 10=1s
slresi

22.76 |Motor potansiyometresi min Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
degeri

22.77 |Motor potansiyometresi maks Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
degeri

22.80 |Motor potansiyometresi ref Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
gergek

22.86 |Gergek hiz referansi 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.87 |Gergek hiz referansi 7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

23 Hiz referansi rampasi

23.01 |Hiz ref rampa girisi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

23.02 |Hiz ref rampa gikisi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

23.11 |Rampa grubu segimi Ikili kaynak - - 1=1

23.12 |Hizlanma suresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.13 |Yavaglama suresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.14 |Hizlanma siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.15 |Yavaglama suresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.20 |Joglama hiz zamani Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.21 |Joglama yavsl zamani Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.23 |Acil stop siresi Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

23.28 |Degisken egimi etkinlestirme Liste - - 1=1

23.29 |Degisken egim orani Real 2...30000 ms 1=1ms

23.32 | Sekil suresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
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23.33 | Sekil suresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
24 Hiz referansi durumu
24.01 |Kullanilan hiz referansi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.02 |Kullanilan hiz geri bildirimi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.03 |Filtrelenen hiz hatasi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.04 |Hiz hatasi ters gevrildi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.11 |Hiz dlizeltme Real -10000,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
24.12 |Hiz hatasi filtre siiresi Real 0...10000 ms 1=1ms
25 Hiz kontrolii
25.01 |Moment referans hiz kontroli Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
25.02 |Hiz oransal kazanci Real 0,00...250,00 - 100 =1
25.03 |Hiz entegrasyon suresi Real 0,00...1000,00 s 1000=1s
25.04 |Hiz turev slresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
25.05 |Tirev filtre siiresi Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Hiz komp tirev suresi Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Hiz komp filtre siresi Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |Oransal kazang acil stop Real 1,00...250,00 - 100=1
25.33 |Hiz kontrol cihazi otomatik Liste - - 1=1
ayari
25.34 |Hiz kontrol cihazi otomatik Liste - - 1=1
ayar modu
25.37 |Mekanik zaman sabiti Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.38 | Otomatik ayar moment adimi Real 0,00...100,00 % 100 = %1
25.39 | Otomatik ayar hiz adimi Real 0,00...100,00 % 100 = %1
25.40 |Otomatik ayar tekrar sureleri Real 1...10 - 1=1
25.53 |Moment oransal referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.54 |Moment integral referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.55 | Moment turev referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.56 |Moment hiz kompanzasyonu Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
26 Moment referans zinciri
26.01 | TC moment referansi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.02 | Kullanilan moment referansi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.08 | Minimum moment ref Real -1000,0...0,0 % 10 = %1
26.09 |Maksimum moment ref Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
26.11 |Moment ref1 segimi Analog - - 1=1
kaynak
26.12 |Moment ref2 segimi Analog - - 1=1
kaynak
26.13 |Moment ref1 fonksiyonu Liste 0..5 - 1=1
26.14 |Moment ref1/2 segimi Ikili kaynak - - 1=1
26.17 |Moment ref filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
26.18 |Moment rampa ¢ikis siresi Real 0,000...60,000 s 1000=1s
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26.19 |Moment rampa inig slresi Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.20 |Momenti tersine gevirme Liste - - 1=1
26.21 |Moment se¢ moment girisi Ikili kaynak - - 1=1
26.22 |Moment seg hiz girisi Ikili kaynak - - 1=1
26.70 |Gergek moment referansi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.71 | Gergek moment referansi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.72 | Gergek moment referansi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.73 | Gergek moment referansi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.74 |Moment ref rampa ¢ikisl Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.75 | Gergek moment referansi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.81 | Akis kontrol kazanci Real 0,0...10000,0 - 10=1
26.82 All'(|§ Ifontrol entegrasyon Real 0,0...10,0 s 10=1

slresi
28 Frekans referans zinciri
28.01 |Frekans ref rampa girisi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.02 |Frekans ref rampa gikisl Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.11 |Ext1 frekans ref1 Analog - - 1=1
kaynak
28.12 |Ext1 frekans ref2 Analog - - 1=1
kaynak
28.13 | Ext1 frekans fonksiyonu Liste - - 1=1
28.15 | Ext2 frekans ref1 Analog - - 1=1
kaynak
28.16 |Ext2 frekans ref2 Analog - - 1=1
kaynak
28.17 |Ext2 frekans fonksiyonu Liste - - 1=1
28.21 | Sabit frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
28.22 |Sabit frekans segimi 1 Ikili kaynak - - 1=1
28.23 | Sabit frekans segimi 2 Ikili kaynak - - 1=1
28.24 |Sabit frekans segimi 3 Ikili kaynak - - 1=1
28.26 | Sabit frekans 1 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.27 | Sabit frekans 2 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.28 | Sabit frekans 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.29 |Sabit frekans 4 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.30 |Sabit frekans 5 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.31 | Sabit frekans 6 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.32 | Sabit frekans 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.41 | Guvenli frekans ref Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.42 |Joglama 1 frekans ref Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.43 |Joglama 2 frekans ref Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.51 | Kritik frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Kritik frekans 1 duglik Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.53 | Kritik frekans 1 yliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
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28.54 | Kritik frekans 2 diglk Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.55 |Kritik frekans 2 yiliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.56 |Kritik frekans 3 diiglik Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.57 |Kritik frekans 3 yliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.71 |Frek ramp grubu secimi Ikili kaynak - - 1=1
28.72 |Frek hizlanma siresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Frek yavaslama siresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Frek hizlanma siresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Frek yavaslama slresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Frek rampa girisi sifir kaynak | ikili kaynak - - 1=1
28.82 | Sekil suresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 | Sekil suresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 | Gergek frekans ref 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.96 |Gergek frekans ref 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.97 |Frekans ref sinirsiz Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz

30 Limitler
30.01 |Limit word'di 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Moment limiti durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 |Minimum hiz Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.12 [Maksimum hiz Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.13 | Minimum frekans Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.14 |Maksimum frekans Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.17 |[Maksimum akim Real 0,00...2,16 A 100=1A
30.18 [Mom lim sgm Ikili kaynak - - 1=1
30.19 [Minimum moment 1 Real -1600,0...0,0 % 10 = %1
30.20 |Maksimum moment 1 Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
30.21 [Min moment 2 kaynak Analog - - 1=1
kaynak
30.22 |Maks moment 2 kaynak Analog - - 1=1
kaynak
30.23 |[Minimum moment 2 Real -1600,0...0,0 % 10 = %1
30.24 [Maksimum moment 2 Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
30.26 |Glg¢ motor limiti Real 0,00...600,00 % 100 = %1
30.27 | Gug Uretme limiti Real -600,00...0,00 % 100 = %1
30.30 |Yuksek gerilim kontrolu Liste - - 1=1
30.31 |Dusuk gerilim kontroll Liste - - 1=1
30.35 |Isil akim sinirflamasi Liste - - 1=1
30.36 |Hiz limiti segimi Ikili kaynak - - 1=1
30.37 |Minimum hiz kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
30.38 |Maksimum hiz kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
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31 Hata fonksiyonlari
31.01 |Harici olay 1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.02 |Harici olay 1 turu Liste - - 1=1
31.03 |Harici olay 2 kaynag Ikili kaynak - - 1=1
31.04 |Harici olay 2 turu Liste - - 1=1
31.05 |Harici olay 3 kaynag Ikili kaynak - - 1=1
31.06 |Harici olay 3 turu Liste - - 1=1
31.07 |Harici olay 4 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.08 |Harici olay 4 turu Liste - - 1=1
31.09 |Harici olay 5 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.10 |Harici olay 5 turu Liste - - 1=1
31.11 |Hata reset segimi Ikili kaynak - - 1=1
31.12 | Otomatik resetleme segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 | Segilebilir hata Real 0000h...FFFFh - 1=1
31.14 |Hata sayisi Real 0...5 - 1=1
31.15 | Toplam deneme zamani Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 | Gecikme zamani Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 | Motor faz kaybi Liste - - 1=
31.21 |Besleme faz kaybi Liste - - 1=
31.22 | STO gosterge Liste - - 1=1
calistirma/durdurma
31.23 |Kablolama veya topraklama Liste - - 1=1
hatasi
31.24 | Sikisma fonksiyonu Liste - - 1=1
31.25 |Sikisma akim limiti Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
31.26 |Sikisma hiz limiti Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.27 |Sikisma frekans limiti Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
31.28 |Sikisma zamani Real 0...3600 s 1=1s
31.30 |Asiri hiz hata payi Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.31 |Frekans hata payi Real 0,00...10000,0 Hz 100=1Hz
31.32 | Acil rampa denetimi Real 0...300 % 1=%1
31.33 | Acil rampa denetimi gecikmesi Real 0...100 s 1=1s
31.35 | Ana fan arizasi fonksiyonu Liste - - 1=1
32 Denetim
32.01 |Denetim durumu PB 0000...0111b - 1=1
32.05 |Denetim 1 fonksiyonu Liste - - 1=1
32.06 |Denetim 1 eylemi Liste - - 1=1
32.07 |Denetim 1 sinyali Analog - - 1=1
kaynak

32.08 |Denetim 1 filtre slresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.09 |Denetim 1 disik Real -21474836,00... - 100 =1

21474836,00
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32.10 |Denetim 1 yliksek Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.11 |Denetim 1 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.15 |Denetim 2 fonksiyonu Liste - - 1=1
32.16 |Denetim 2 eylemi Liste - - 1=1
32.17 [Denetim 2 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.18 |Denetim 2 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Denetim 2 disiik Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.20 |Denetim 2 yiiksek Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.21 |Denetim 2 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Denetim 3 fonksiyonu Liste - - 1=1
32.26 |Denetim 3 eylemi Liste - - 1=1
32.27 [Denetim 3 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.28 [Denetim 3 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Denetim 3 disiik Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.30 |Denetim 3 yiiksek Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.31 |Denetim 3 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Denetim 4 fonksiyonu Liste - - 1=1
32.36 |Denetim 4 eylemi Liste - - 1=1
32.37 [Denetim 4 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.38 |Denetim 4 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Denetim 4 disik Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.40 |Denetim 4 yiiksek Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.41 |Denetim 4 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 |Denetim 5 fonksiyonu Liste - - 1=1
32.46 |Denetim 5 eylemi Liste - - 1=1
32.47 |Denetim 5 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.48 |Denetim 5 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Denetim 5 disik Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.50 |Denetim 5 yiiksek Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.51 |Denetim 5 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.55 [Denetim 6 fonksiyonu Liste - - 1=1
32.56 |Denetim 6 eylemi Liste - - 1=1
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32.57 |Denetim 6 sinyali Analog - 1=1
kaynak
32.58 |Denetim 6 filtre stiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.59 |Denetim 6 disuk Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.60 |Denetim 6 yiiksek Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.61 |Denetim 6 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
34 Zamanlamal fonksiyonlar
34.01 |Zamana bagli fonksiyonlarin PB 0000h...FFFFh - 1=1
durumu
34.02 |Zamanlayici durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.04 |Mevsim/istisna giini durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.10 |Zamanlayici fonksiyonlari Ikili kaynak - 1=1
etkinlestir

34.11 | Zamanlayici 1 konfiglirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.12 |Zamanlayici 1 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.13 |Zamanlayici 1 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.14 |Zamanlayici 2 konfigirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.15 |Zamanlayici 2 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.16 |Zamanlayici 2 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.17 |Zamanlayici 3 konfigirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.18 |Zamanlayici 3 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.19 |Zamanlayici 3 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.20 |Zamanlayici 4 konfiglirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.21 |Zamanlayici 4 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.22 |Zamanlayici 4 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.23 |Zamanlayici 5 konfigurasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.24 |Zamanlayici 5 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.25 |Zamanlayici 5 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.26 |Zamanlayici 6 konfigirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.27 |Zamanlayici 6 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.28 |Zamanlayici 6 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.29 |Zamanlayici 7 konfiglirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.30 |Zamanlayici 7 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.31 |Zamanlayici 7 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.32 |Zamanlayici 8 konfigurasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.33 |Zamanlayici 8 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.34 |Zamanlayici 8 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.35 |Zamanlayici 9 konfiglirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.36 |Zamanlayici 9 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.37 |Zamanlayici 9 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.38 | Zamanlayici 10 konfiglrasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
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34.39 |Zamanlayici 10 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.40 |Zamanlayici 10 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.41 | Zamanlayici 11 konfiglirasyonu PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.42 | Zamanlayici 11 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.43 |Zamanlayici 11 slresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1 dak
34.44 | Zamanlayici 12 PB 0000h...FFFFh - 1=1

konfiglirasyonu
34.45 |Zamanlayici 12 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.46 |Zamanlayici 12 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1dak
34.60 [Mevsim 1 baslangig tarihi Tarih - - 1=1d
34.61 [Mevsim 2 baslangig tarihi Tarih - - 1=1d
34.62 |Mevsim 3 baslangig tarihi Tarih - - 1=1d
34.63 |Mevsim 4 baslangig tarihi Tarih - - 1=1d
34.70 |Etkin istisnalarin sayisi Real 0...16 - 1=1
34.71 |istisna turleri PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.72 |istisna 1 start Tarih - - 1=1d
34.73 |istisna 1 uzunlugu Real 0...60 d 1=1d
34.74 |istisna 2 start Tarih - - 1=1d
34.75 |lstisna 2 uzunlugu Real 0...60 d 1=1d
34.76 |istisna 3 start Tarih - - 1=1d
34.77 |lstisna 3 uzunlugu Real 0...60 d 1=1d
34.78 |Istisna giinii 4 Tarih - - 1=1d
34.79 |Istisna giinii 5 Tarih - - 1=1d
34.80 |Istisna giinii 6 Tarih - - 1=1d
34.81 |lstisna giinii 7 Tarih - - 1=1d
34.82 |Istisna giinii 8 Tarih - - 1=1d
34.83 |lstisna giinii 9 Tarih - - 1=1d
34.84 |Istisna giinii 10 Tarih - - 1=1d
34.85 |lstisna giinii 11 Tarih - - 1=1d
34.86 |Istisna giinii 12 Tarih - - 1=1d
34.87 |lstisna giinii 13 Tarih - - 1=1d
34.88 |Istisna giinii 14 Tarih - - 1=1d
34.89 |Istisna giinii 15 Tarih - - 1=1d
34.90 |Istisna giinii 16 Tarih - - 1=1d
34.100 |Zamanlamali fonksiyon 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.101 |Zamanlamali fonksiyon 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.102 | Zamanlamali fonksiyon 3 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.110 | Ylkseltme zamani fonksiyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
34.111 | Yukseltme zamani Ikili kaynak - - 1=

etkinlestirme kaynagi
34.112 | Ylkseltme zamani siresi Sire 00 00:00...07 00:00 - 1=1dak
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35 Motor termik korumasi
35.01 | Tahmini motor sicakligi Real -60...1000 °C veya °C veya 1=1°
-76...1832 °F °F
35.02 |Olgiilen sicaklik 1 Real -60...5000 °C veya °C, °F 1 =1 birim
-76...9032 °F veya
0 ohm veya ohm
[35.12] ohm
35.03 |Olgiilen sicaklik 2 Real -60...5000 °C veya °C, °F 1 =1 birim
-76...9032 °F veya
0 ohm veya ohm
[35.22] ohm
35.05 |Motor asir yik seviyesi Real 0,0...300,0 % 10 = %1
35.11 |Sicaklik 1 kaynagi Liste - - 1=1
35.12 |Sicaklik 1 ariza limiti Real -60...5000 °C veya °C, °F 1 =1 birim
-76...9032 °F veya
ohm
35.13 |Sicaklik 1 uyari limiti Real -60...5000 °C veya °C, °F 1 =1 birim
-76...9032 °F veya
ohm
35.14 |Sicaklik 1 Al kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
35.21 |Sicaklik 2 kaynagi Liste - - 1=1
35.22 |Sicaklik 2 ariza limiti Real -60...5000 °C veya °C, °F 1 =1 birim
-76...9032 °F veya
ohm
35.23 |Sicaklik 2 uyari limiti Real -60...5000 °C veya °C, °F 1 =1 birim
-76...9032 °F veya
ohm
35.24 |Sicaklik 2 Al kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
35.50 |Motor ortam sicakhgi Real -60...100 °C veya °C 1=1°
-76...212 °F
35.51 | Motor yuk egrisi Real 50...150 % 1=%1
35.52 | Sifir hiz ylki Real 25...150 % 1=%1
35.53 | Kirllma noktasi Real 1,00...500,00 Hz 100 =1Hz
35.54 | Motor nominal sicaklik artisi Real 0...300 °C veya °C veya 1=1°
32..572°F °F
35.55 | Motor termik zaman sabiti Real 100...10000 s 1=1s
35.56 |Motor agir yik iglemi Liste - - 1=1
35.57 |Motor asiri yik sinifi Liste - - 1=1
36 Yiik analizori
36.01 |PVL sinyal kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
36.02 | PVL filtre suresi Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2 sinyal kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
36.07 |AL2 sinyal 6lgeklendirme Real 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Logger reset Liste - - 1=
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36.10 |[PVL tepe degeri Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 |PVL tepe degeri tarihi Veri 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.12 |PVL tepe degeri saati Veri - - 1=1
36.13 |Tepe degerindeki PVL akimi Real -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 [PVL DC gerilimi tepe Real 0,00...2000,00 \% 100=1V

degerinde
36.15 |Tepe degerindeki PVL hizi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
36.16 |PVL reset tarihi Veri 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.17 |PVL filtre saati Veri - - 1=1
36.20 |AL1 %0 - %10 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.21 |AL1 %10 - %20 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.22 |AL1 %20 - %30 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.23 |AL1 %30 - %40 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.24 |AL1 %40 - %50 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.25 |AL1 %50 - %60 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.26 |AL1 %60 - %70 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.27 |AL1 %70 - %80 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.28 |AL1 %80 - %90 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.29 |AL1 %90 uzeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.40 |AL2 %0 - %10 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.41 |AL2 %10 - %20 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.42 |AL2 %20 - %30 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.43 |AL2 %30 - %40 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.44 |AL2 %40 - %50 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.45 |AL2 %50 - %60 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.46 |AL2 %60 - %70 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.47 |AL2 %70 - %80 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.48 |AL2 %80 - %90 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.49 |AL2 %90 uzeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.50 |AL2 reset tarihi Veri 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.51 |AL2 reset saati Veri - - 1=1
37 Kull. Yiik egrisi
37.01 |ULC ¢ikisi durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 [ULC denetim sinyali Analog - - 1=1
kaynak

37.03 |ULC asin yik islemleri Liste - - 1=1
37.04 |ULC disuk yik islemleri Liste - - 1=1
37.11 |ULC hiz tablosu noktasi 1 Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
37.12 |ULC hiz tablosu noktasi 2 Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
37.13 |ULC hiz tablosu noktasi 3 Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
37.14 |ULC hiz tablosu noktasi 4 Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
37.15 |ULC hiz tablosu noktasi 5 Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
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37.16 |ULC frekans tablosu noktasi 1 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.17 |ULC frekans tablosu noktasi 2 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC frekans tablosu noktasi 3 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.19 |ULC frekans tablosu noktasi 4 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC frekans tablosu noktasi 5 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.21 |ULC duslk yuk noktasi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.22 |ULC duslk yuk noktasi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.23 |ULC dusuk yuk noktasi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.24 |ULC dusuUk yik noktasi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.25 |ULC duslk yuk noktasi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.31 |ULC asiri yuk noktasi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.32 |ULC asiri yuk noktasi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.33 |ULC asiri yuk noktasi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.34 |ULC asir yik noktasi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.35 |ULC asiri yuk noktasi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.41 |ULC asiri yik zamanlayicisi Real 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 |ULC duslk yuk zamanlayicisi Real 0,0...10000,0 s 10=1s

40 Proses PID grubu 1
40.01 |Proses PID cikigl gergek Real -200000,00...200000,00 % 100=1PID
musteri birimi
40.02 |Proses PID geribildirimi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.03 |Proses PID ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
gercek musteri | musteri birimi
birimi
40.04 |Proses PID sapmasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.05 |Proses PID trim ¢ikisi gercek Real -32768...32768 - 1=1
40.06 |Proses PID durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |Proses PID calisma modu Liste - - 1=1
40.08 |Ayar 1 geribildirim 1 kaynagdi Analog - - 1=1
kaynak
40.09 |Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

40.10 |Ayar 1 geribildirim fonksiyonu Liste - - 1=1
40.11 |Ayar 1 geribildirim filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Set 1 ayar noktasl Real -200000,00...200000,00 - 100 =1

Olgeklendirme

40.15 |Set 1 ¢ikis Slgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.16 |Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi Analog - - 1=1

kaynak

40.17 |Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi Analog - - 1=1

kaynak
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40.18 |Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu Liste - - 1=1
40.19 |Ayar 1 dahili ayar noktasi seg1 | ikili kaynak - - 1=1
40.20 |Ayar 1 dahili ayar noktasi seg2 | ikili kaynak - - 1=1
40.21 |Ayar 1 dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID

musteri | misteri birimi
birimi
40.22 | Ayar 1 dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | mUsteri birimi
birimi
40.23 |Ayar 1 dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.24 | Ayar 1 dahili ayar noktasi 0 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | misteri birimi
birimi
40.26 |Ayar 1 ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1
musteri
birimi
40.27 |Ayar 1 ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1
musteri
birimi
40.28 |Ayar 1 ayar noktasi artig Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
40.29 |Ayar 1 ayar noktas| azalma Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
40.30 |Set 1 ayar noktasi donma Ikili kaynak - - 1=1
etkin
40.31 |Ayar 1 sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
40.32 |Ayar 1 kazang Real 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 |Ayar 1 entegrasyon suresi Real 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 |Ayar 1 tirev suresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Ayar 1 tirev filtre siiresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Ayar 1 cikigl min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.37 |Ayar 1 cikigi maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |Ayar 1 gikis donma Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme
40.39 |Set 1 6l0 bant arahgi Real 0...... 200000,0 - 10=1
40.40 |Set 1 6l0 bant gecikmesi Real -0,0...3600,0 s 10=1s
40.43 |Ayar 1 uyku dizeyi Real 0,0...200000,0 - 10=1
40.44 |Ayar 1 uyku gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.45 |Ayar 1 uyku uzatma zamani Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 |Ayar 1 uyku uzatma adimi Real 0,0...200000,0 PID 10=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.47 |Ayar 1 uyanma sapmasi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.48 |Ayar 1 uyanma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
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40.49 |Ayar 1 izleme modu Ikili kaynak - - 1=1
40.50 |Ayar 1 izleme ref segimi Analog - - 1=1

kaynak
40.51 |Set 1 trim modu Liste - - 1=1
40.52 |Set 1 trim segimi Liste - - 1=1
40.53 |Set 1 trimlenmis ref isareti Liste - - 1=1
40.54 |Set 1 trim orani Real 0,000...1,000 - 1000 =1
40.55 |Set 1 trim garpani Real -100,000...100,000 - 1000 =1
40.56 |Set 1 trim kaynagi Liste - - 1=1
40.57 |PID set1/set2 segimi Ikili kaynak - - 1=1
40.58 |Ayar 1 artis 6nleme Ikili kaynak - - 1=1
40.59 |Ayar 1 azalma 6nleme Ikili kaynak - - 1=1
40.60 |Ayar 1 PID etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=1
kaynagi
40.61 |Ayar noktasi 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
gergek
40.62 |PID dahili ayar noktasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | misteri birimi
birimi
40.79 |Ayar 1 birimleri Liste - - 1=1
40.80 |Ayar 1 PID gikis min kaynak Liste - - 1=1
40.81 |Ayar 1 PID ¢ikis maks kaynak Liste - - 1=1
40.89 |Ayar 1 ayar noktasi garpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Ayar 1 geri bildirim ¢arpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.91 | Geribildirim veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.92 |Ayar noktasi veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.96 |Proses PID gikisi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |Proses PID geribildirimi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |Proses PID ayar noktasi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.99 |Proses PID sapmasi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 Proses PID grubu 2
41.08 |Ayar 2 geribildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.09 |Ayar 2 geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.10 |Ayar 2 geribildirim fonksiyonu Liste - - 1=1
41.11 |Ayar 2 geribildirim filtre sUresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Set 2 ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
Olgeklendirme
41.15 |Set 2 gikis 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.16 |Ayar 2 ayar noktasi 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.17 |Ayar 2 ayar noktasi 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
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41.18 |Ayar 2 ayar noktasi fonksiyonu Liste - - 1=1
41.19 |Ayar 2 dahili ayar noktasi seg1 | ikili kaynak - - 1=1
41.20 |Ayar 2 dahili ayar noktasi seg2 | ikili kaynak - - 1=1
41.21 | Ayar 2 dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID

musteri | misteri birimi
birimi
41.22 | Ayar 2 dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | mUsteri birimi
birimi
41.23 | Ayar 2 dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.24 | Ayar 2 dahili ayar noktasi 0 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | masteri birimi
birimi
41.26 |Ayar 2 ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1
musteri
birimi
41.27 |Ayar 2 ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1
musteri
birimi
41.28 |Ayar 2 ayar noktasi artig Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
41.29 |Ayar 2 ayar noktas| azalma Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
41.30 |Set 2 ayar noktasi donma Ikili kaynak - - 1=1
etkin
41.31 |Ayar 2 sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
41.32 |Ayar 2 kazang Real 0,01...100,00 - 100 =1
41.33 | Ayar 2 entegrasyon suresi Real 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 | Ayar 2 tirev siresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
41.35 |Ayar 2 tirev filtre siresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Ayar 2 cikigl min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
41.37 |Ayar 2 cikigl maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
41.38 |Set 2 ¢gikis donma Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme
41.39 |Set 2 6l0 bant arahgi Real 0...... 200000,0 - 10=1
41.40 |Set 2 6lG bant gecikmesi Real -0,0...3600,0 s 10=1s
41.43 |Ayar 2 uyku dizeyi Real 0,0...200000,0 - 10=1
41.44 | Ayar 2 uyku gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.45 |Ayar 2 uyku uzatma zamani Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 |Ayar 2 uyku uzatma adimi Real 0,0...200000,0 PID 10=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.47 |Ayar 2 uyanma sapmasi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | masteri birimi
birimi
41.48 |Ayar 2 uyanma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
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41.49 |Ayar 2 izleme modu Ikili kaynak - - 1=1
41.50 |Ayar 2 izleme ref segimi Analog - - 1=1

kaynak
41.51 |Set 2 trim modu Liste - - 1=1
41.52 |Set 2 trim segimi Liste - - 1=1
41.53 |[Set 2 trimlenmis ref isareti Analog - - 1=1
kaynak
41.54 |Set 2 trim orani Real 0,000...1,000 - 1000 =1
41.55 |Set 2 trim garpani Real -100,000...100,000 - 1000 =1
41.56 |Set 2 trim kaynagi Liste - - 1=1
41.58 |Ayar 2 artig 6nleme Ikili kaynak - - 1=
41.59 |Ayar 2 azalma 6nleme Ikili kaynak - - 1=
41.60 |Ayar 2 PID etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=1
kaynagi
41.79 |Ayar 2 birimleri Liste - - 1=
41.80 |Ayar 2 PID ¢ikis min kaynak Liste - - 1=
41.81 |Ayar 2 PID ¢ikis maks kaynak Liste - - 1=
41.89 |Ayar 2 ayar noktasi garpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Ayar 2 geri bildirim garpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
43 Fren kiyici
43.01 |Fren direnci sicakhgi Real 0,0...120,0 % 10 = %1
43.06 |Fren kiyicisi fonksiyonu Liste - - 1=1
43.07 |Fren kiyicisi galisma izni Ikili kaynak - - 1=1
43.08 |Fren direnci termik tc Real 0...10000 s 1=1s
43.09 |Fren direnci Pmax sayaci Real 0,00...10000,00 kW 100 = 1 kW
43.10 |Fren direnci Real 0,0...1000,0 Ohm 10 =1 ohm
43.11 |Fren direnci ariza limiti Real 0...150 % 1=%1
43.12 |Fren direnci uyari limiti Real 0...150 % 1=%1
44 Mekanik fren kontrolii
44.01 |Fren kontrol durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Fren kontrolu etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=1
44.08 |Fren agma gecikmesi Real 0,00...5,00 s 100=1s
4413 |Fren kapatma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
44.14 |Fren kapatma seviyesi Real 0,00...1000,00 rpm 100 =1 rpm
45 Enerji verimliligi
45.01 |Tasarruf edilen GW saat Real 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Tasarruf edilen MW saat Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Tasarruf edilen kW saat Real 0,0...999,9 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Enerii tasarrufu Real 0,0...214748368,0 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Tasarruf edilen para x1000 Real 0...4294967295 bin (tanimla-| 1 =1 para
nabilir) birimi
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45.06 | Tasarruf edilen para Real 0,00...999,99 (tanimla- | 100 = 1 para
nabilir) birimi
45.07 |Parasal tasarruf Real 0,00...21474830,08 (tanimla- | 100 = 1 para
nabilir) birimi
45.08 |Kiloton cinsinden CO2 Real 0...65535 metrik 1 =1 metrik
azalmasi kiloton kiloton
45.09 |Ton cinsinden CO2 azalmasi Real 0,0...999,9 metrik | 10 = 1 metrik
ton ton
45.10 |Tasarruf edilen toplam CO2 Real 0,0...214748304,0 metrik 10 = 1 metrik
ton ton
45.11 |Enerji optimize edici Liste - - 1=1
45.12 | Eneriji tarifesi 1 Real 0,000...4294966,296 (tanimla- | 1000 = 1 para
nabilir) birimi
45.13 |Enerji tarifesi 2 Real 0,000...4294966,296 (tanimla- | 1000 = 1 para
nabilir) birimi
45.14 | Tarife segimi Ikili kaynak - - 1=1
45.18 | CO2 donulstirme faktori Real 0,000...65,535 tn/ MWsa 1000 =
1 tn/MWh
45.19 | Gug karsilastirma Real 0,00...10000000,00 kW 10 =1 kW
45.21 | Enerji hesaplamalari reset Liste - - 1=1
45.24 | Saatlik tepe gii¢ degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
45.25 | Saatlik tepe gli¢ siresi Real -
45.26 | Saatlik toplam eneriji Real -3000,00...3000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.27 | Gunlik tepe gui¢ degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
(sifirlanabilir)
45.28 | Gunluk tepe gug siresi Real -
45.29 | Ginlik toplam enerji Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.30 |Son giin toplam enerijisi Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
45.31 | Aylik tepe gui¢ degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
(sifirlanabilir)
45.32 | Aylik tepe gug tarihi Real 1/1/1980...6/5/2159 Yok
45.33 | Aylik tepe glic suresi Real - Yok
45.34 | Aylik toplam eneriji Real -1000000,00...1000000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.35 | Son ay toplam enerjisi Real -1000000,00...1000000,00 kWh 1=1kWh
45.36 |Omiir tepe glic degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kwW
45.37 |Omiir boyu tepe gl tarihi Real 1/1/1980...6/5/2159 Yok
45.38 |Omiir boyu tepe glic siresi Real - -
46 izleme/dlgeklendirme ayarlari
46.01 |Hiz dlgeklendirme Real 0,10...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.02 |Frekans 6lceklendirme Real 0,10...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.03 |Moment dlceklendirme Real 0,1...1000,0 % 10 = %1
46.04 | Gig 6lgeklendirme Real 0,10...30000,00 - 10=1




Ek parametre verileri 427

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
46.05 | Akim dlceklendirme Real 0...30000 A 1=1A
46.06 |Hiz ref sifir dlgeklendirme Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.07 |Frekans ref sifir 6lgeklendirme Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.11 |Filtre slresi motor hizi Real 2...20000 ms 1=1ms
46.12 |Filtre suresi ¢ikis frekansi Real 2...20000 ms 1=1ms
46.13 |Filtre suresi motor momenti Real 2...20000 ms 1=1ms
46.14 |Filtre siresi glicu Real 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Hizda histerezis Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.22 |Frekansta histerezis Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.23 |Momentte histerezis Real 0,0...300,0 % = %1
46.31 |Hiz limitinin Uzerinde Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.32 |Frekans limitinin Gizerinde Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.33 |Moment limitinin (izerinde Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
46.41 |kWh pals Olgeklendirme Real 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh
46.43 | Glc ondaliklar Real 0...3 - 1=1
46.44 | Akim ondaliklari Real 0...3 - 1=1

47 Veri depolama

47.01 |Veri depolama 1 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.02 |Veri depolama 2 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.03 |Veri depolama 3 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.04 |Veri depolama 4 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.11 |Veri depolama 1 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.12 |Veri depolama 2 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.13 |Veri depolama 3 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.14 |Veri depolama 4 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.21 |Veri depolama 1 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.22 |Veri depolama 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.23 |Veri depolama 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.24 |Veri depolama 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1

49 Panel port iletigimi

49.01 |Nod kimlik numarasi Real 1...32 - 1=

49.03 |Haberlesme hizi Liste - - 1=

49.04 |iletisim kaybi siiresi Real 0,3...3000,0 s 10=1s

49.05 |lletisim kaybi eylemi Liste - - 1=

49.06 |Ayarlar tazele Liste - - 1=
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49.19 |Temel panel ana sayfa Liste - - 1=1
goéranimdi 1
49.20 |Temel panel ana sayfa Liste - - 1=1
gorinimi 2
49.21 | Temel panel ana sayfa Liste - - 1=1
gorinimi 3
49.219 | Temel panel ana sayfa Liste - - 1=1
goérinima 4
49.220 | Temel panel ana sayfa Liste - - 1=1
gorinimi 5
49.221 | Temel panel ana sayfa Liste - - 1=1
gorinimii 6
50 Haberlesme adaptorii (FBA)
50.01 |FBAAdevrede Liste - - 1=1
50.02 [FBAA iletisim kaybi Liste - - 1=1
fonksiyonu
50.03 |FBAA iletisim kaybi zmn Real 0,3...6553,5 s 10=1s
asimi
50.04 |FBAAref1 tipi Liste - - 1=1
50.05 |FBAAref2 tipi Liste - - 1=
50.06 |FBAA SW segimi Liste - - 1=
50.07 [FBAA gergek 1 tipi Liste - - 1=1
50.08 [FBAA gergek 2 tipi Liste - - 1=
50.09 |FBAA SW seffaf kaynagi Analog - - 1=
kaynak
50.10 |FBAA act1 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.11 |FBAA act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.12 |FBA A hata giderme modu Liste - - 1=1
50.13 |FBA A kontrol word'li Veri 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |FBAA referansi 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.15 |FBAA referansi 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.16 |FBAA durum word'l Veri 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |FBAA gergek degeri 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.18 |FBAA gergek degeri 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
51 FBA A ayarlari
51.01 |FBAAturd Liste - - 1=1
51.02 |FBAAPar2 Real 0...65535 - 1=1
51.26 |FBAAPar26 Real 0...65535 - 1=1
51.27 |FBAA par yenile Liste - - 1=1
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51.28 |FBAA par tablo sur Veri - - 1=1
51.29 |FBA A sirlcu tipi kodu Real 0...65535 - 1=1
51.30 |FBAA esleme dosyasi sir Real 0...65535 - 1=1
51.31 |D2FBAA iletisim durumu Liste - - 1=1
51.32 |FBAA iletisimi SW strimi Veri - - 1=1
51.33 |FBAA uygulamasi SW surimi Veri - - 1=1

52 FBA A veri girisi
52.01 |FBAA veriin1 Liste - - 1=1
52.12 |FBAAveriin12 Liste - - 1=1
53 FBA A veri cikisi
53.01 |FBAA veriout1 Liste - - 1=1
53.12 |FBAA veri out12 Liste - - 1=1
58 Dahili haberlegsme
58.01 |Protokol etkinlestir Liste - - 1=
58.02 | Protokol kimligi Real 0000h...FFFFh - 1=1
58.03 |Nod adresi Real 0...255 - 1=
58.04 |Haberlesme hizi Liste - - 1=
58.05 |Parite Liste - - 1=
58.06 |lletisim kontrolii Liste - - 1=
58.07 |lletisim tanilamasi PB 0000h...FFFFh - 1=
58.08 |Alinan paket Real 0...4294967295 - 1=
58.09 | Aktarilan paketler Real 0...4294967295 - 1=
58.10 | Tum paketler Real 0...4294967295 - 1=
58.11 |UART hatalari Real 0...4294967295 - 1=
58.12 |CRC hatalari Real 0...4294967295 - 1=
58.14 |lletisim kaybi eylemi Liste - - 1=
58.15 |lletisim kaybi modu Liste - - 1=
58.16 |lletisim kaybi siiresi Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 | Godnderim gecikme Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 | EFB kontrol word'l. PB 0000h...FFFFh - 1=
58.19 |EFB durum word'i PB 0000h...FFFFh - 1=
58.25 | Kontrol profili Liste - - 1=
58.26 |EFB ref1 tipi Liste - - 1=1
58.27 |EFB ref2 tipi Liste - - 1=
58.28 |EFB act1 tipi Liste - - 1=
58.29 |EFB act2 tipi Liste - - 1=1
58.31 |EFB act1 seffaf kaynagi Analog - - 1=

kaynak
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58.32 | EFB act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
58.33 |Adresleme modu Liste - - 1=1
58.34 |Word sirasi Liste - - 1=1
58.101 |Data G/G 1 Analog - - 1=1
kaynak
58.102 |Data G/C 2 Analog - - 1=1
kaynak
58.103 |Data G/C 3 Analog - - 1=1
kaynak
58.104 |Data G/C 4 Analog - - 1=1
kaynak
58.105 |Data G/C 5 Analog - - 1=1
kaynak
58.106 |Data G/C 6 Analog - - 1=1
kaynak
58.107 |Data G/C 7 Analog - - 1=1
kaynak
58.114 |Data G/C 14 Analog - - 1=1
kaynak
71 Harici PID1
71.01 |Harici PID gergek degeri Real -200000,00...200000,00 % 100 =1 PID
musteri birimi
71.02 | Geri bildirim gergek degeri Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
71.03 |Ayar noktasi gergek degeri Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | musteri birimi
birimi
71.04 | Sapma gergek degeri Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | misteri birimi
birimi
71.06 |PID durum word' PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |PID galisma modu Liste - - 1=1
71.08 |Geri bildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
71.11 | Geri bildirim filtre stresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
71.14 | Ayar noktasi 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.15 | Cikis olgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.16 |Ayar noktasi 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
71.19 |[Dahili ayar noktasi se¢1 Ikili kaynak - - 1=1
71.20 |Dahili ayar noktasi se¢2 Ikili kaynak - - 1=1
71.21 |Dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
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71.22 | Dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | misteri birimi
birimi
71.23 | Dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | misteri birimi
birimi
71.26 | Ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.27 | Ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.31 | Sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
71.32 |Kazang Real 0,01...100,00 - 100 =1
71.33 integral sliresi Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 |Tlrev slresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |Turev filtre slresi Real 0,0...10,0 s 1000=1s
71.36 |Cikis min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 | Cikis maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 | Cikis donma etkin Ikili kaynak - - 1=1
71.39 |Olii bant aralig Real 0,0...200000,0 - 10=1
71.40 | Ol bant gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 1000=1s
71.58 |Artig 6nleme Ikili kaynak - - 1=1
71.59 |Azalma 6nleme Ikili kaynak - - 1=1
71.62 |Dahili ayar noktasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
71.79 |Harici PID birimleri Liste - - 1=1

76 PFC yapilandirmasi

76.01 |PFC durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.02 | Coklu pompa sistem durumu Liste 0...2,100...103, 200...202, - 1=1
300...302, 400, 500, 600,
800...801, 4...9
76.11 |Pompa durumu 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.12 |Pompa durumu 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.13 |Pompa durumu 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.14 |Pompa durumu 4 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.15 |Pompa durumu 5 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.16 |Pompa durumu 6 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.21 | Coklu pompa yapilandirmasi Liste - - 1=1
76.25 |Motor sayisi Real 1...6 - 1=1
76.26 |izin verilen min motor sayisi Real 0...6 - 1=1
76.27 |izin verilen maks motor sayisi Real 1...6 - 1=1
76.30 |Start noktasi 1 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.31 | Start noktasi 2 Real 0...32767 rpm/Hz 1=1 birim
76.32 |Start noktasi 3 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.33 | Start noktasi 4 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.34 |Start noktasi 5 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
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76.41 | Stop noktasi 1 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.42 | Stop noktasi 2 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.43 |Stop noktasi 3 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.44 | Stop noktasi 4 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.45 |Stop noktasi 5 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 birim
76.55 |Start gecikmesi Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.56 |Durma gecikme Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.57 |PFC hiz tutma agik Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.58 [PFC hiz tutma kapali Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.59 |PFC kontaktor gecikmesi Real 0,20...600,00 s 100=1s
76.60 |PFC rampa hizlanma siresi Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.61 |PFC rampa yavaslama siresi Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.70 |PFC otomatik degisim Ikili kaynak - - 1=1
76.71 |PFC otomatik degisim arahgi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h

(saat)
76.72 |Maks yaslanma dengesizligi Real 0,00...1000000,00 h 100=1h
(saat)
76.73 |Oto degisim seviyesi. Real 0,0...300,0 % 10 = %1
76.74 |Esyaslandirma PFC Liste - - 1=1
76.81 |PFC 1 kilidi Ikili kaynak - - 1=1
76.82 |PFC 2 kilidi Ikili kaynak - - 1=1
76.83 |PFC 3 kilidi Ikili kaynak - - 1=1
76.84 |PFC 4 kilidi Ikili kaynak - - 1=1
76.85 |PFC 5 kilidi Ikili kaynak - - 1=1
76.86 |PFC 6 kilidi Ikili kaynak - - 1=1
76.95 |Regllator baypas kontroll Ikili kaynak - - 1=1
77 PFC bakimi ve izleme
77.10 |PFC galisma zamani degisimi Liste - - 1=1
77.11 |Pompa 1 galisma siresi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
(saat)
77.12 |Pompa 2 galigma suresi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
(saat)
77.13 |Pompa 3 galisma sdresi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
(saat)
77.14 |Pompa 4 galisma siresi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
(saat)
77.15 |Pompa 5 galigma suresi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
(saat)
77.16 |Pompa 6 galisma sdresi Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
(saat)
95 Donanim konfigiirasyonu
95.01 |Besleme gerilimi Liste - - 1=1
95.02 |Uyarlamali gerilim limitleri Liste - - 1=1
95.03 | Tahmini AC besleme gerilimi Real 0...65535 \ 1=1V
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95.04 | Kontrol karti beslemesi Liste - - 1=1
95.15 |[Ozel HW ayarlari PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.20 |HW segenekleri word'l 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.21 |HW segenekleri word'li 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.200 | Sogutma fani modu Liste - - 1=1
96 Sistem
96.01 | Dil Liste - - 1=1
96.02 |Sifre kodu Veri - - 1=1
96.03 |Erisim dlizeyi durumu PB 000b...111b - 1=1
96.04 |Makro segimi Liste - - 1=1
96.05 |Makro etkin Liste - - 1=1
96.06 |Parametre geri yikleme Liste - - 1=1
96.07 |Parametre manuel kaydi Liste - - 1=1
96.08 |Kontrol karti yikleme Liste - - 1=1
96.10 |Kullanici grubu durumu Liste - - 1=1
96.11 |Kullanici grubu kaydi/ylikleme Liste - - 1=1

96.12 |Kullanici grubu G/G modu in1 | kili kaynak - - -

96.13 |Kullanici grubu G/G modu in2 | /kili kaynak - - -

96.16 | Birim segimi PB 000h...FFFFh 1=1
96.20 |Zaman senk birincil kaynagi Liste - - 1=1
96.51 |Sil arizasi ve olay giinligu Real 0...1 - 1=1
96.54 | Saglama toplami eylemi Ikili kaynak - - 1=1
96.55 | Saglama toplami kontrol Ikili kaynak -
word'l
96.68 |Gercek saglama toplami A Ikili kaynak - - 1=1
96.69 |Gercek saglama toplami B Ikili kaynak - - 1=1
96.70 |Adaptif programi devre disi Liste 0...1 - 1=1
birak
96.71 |Onaylanmis saglama toplami | /kili kaynak - - 1=1
A
96.72 gnaylanm|§ saglama toplami | /kili kaynak - - 1=1
96.78 |550 uyumluluk modu Liste - - 1=1
96.100 |Kullanici parolasini degistir Veri 10000000...99999999 - 1=1
96.101 |Kullanici parolasini onayla Veri 10000000...99999999 - 1=1
96.102 |Kullanic kilidi islevselligi PB 0000h...FFFFh - 1=1
97 Motor kontrolii
97.01 |Anahtarlama frekansi Liste - - 1=1
referansi
97.02 |Minimum anahtarlama Liste - - 1=1
frekansi
97.03 |Kayma kazanci Real 0...200 % 1=%1

97.04 | Gerilim rezervi Real -4...50 % 1=%1
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
97.05 |Aki frenleme Liste - - 1=1
97.08 |lyilestirici minimum moment Real -0,0...1600,0 % 10 = %1
97.11 |TR ayar Real 25...400 % = %1
97.13 |IR kompanzasyonu Real 0,00...50,00 % 100 = %1
97.15 | Motor modeli sicaklik Liste - 1=1

uyarlamasi
97.16 | Stator sicaklik faktoru Real 0...200 % = %1
97.17 |Rotor sicaklik faktoru Real 0...200 % 1=%1
97.20 |U/F orani Liste - - 1=
97.49 |Skaler igin kayma kazanci Real 0...200 % 1=%1
97.94 | IR kompanzasyon maks. Real 1,0...200,0 % 10 = %1
frekansi
98 Kullanici motor parametreleri
98.01 |Kullanici motor modeli modu Liste - - 1=1
98.02 [Rs kullanici Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.03 |Rr kullanici Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1 p.u.
98.04 |Lm kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1 p.u.
98.05 |SigmalL kullanici Real 0,00000...1,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.06 |Ld kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1 p.u.
98.07 |Lq kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1 p.u.
98.08 |[PM aki kullanici Real 0,00000...2,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.09 |Rs kullanici S| Real 0,00000...100,00000 ohm 100000 =
1 p.u.
98.10 |Rr kullanici SI Real 0,00000...100,00000 ohm 100000 =
1 p.u.
98.11 |Lm kullanici SI Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.12 |SigmalL kullanici S| Real 0,00...100000,01 mH 100=1mH
98.13 |Ld kullanici SI Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.14 |Lq kullanici SI Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
99 Motor verileri
99.03 | Motor tipi Liste - - 1=1
99.04 | Motor kontrol modu Liste - - 1=1
99.06 |Motor nominal akimi Real 0,00...5,20 A 10=1A
99.07 |Motor nominal gerilimi Real 69,2...830,0 \% 10=1V
99.08 |Motor nominal frekansi Real 0,0...500,0 Hz 10=1Hz
99.09 |Motor nominal hizi Real 0...30000 rpm 1=1rpm
99.10 |Motor nominal glicu Real 0,00...10000,00 kW veya | kW veya | 100 = 1 birim
0,00...13404,83 hp hp
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
99.11 |Motor nominal cos ® Real 0,00...1,00 - 100 =1
99.12 |Nominal motor momenti Real 0,000...4000000,000 N'm N-m 1000 = 1 birim

veya veya lb-ft
0,000...2950248,597 Ib-ft
99.13 |ID run talep edildi Liste - - 1=1
99.14 |Son ID galigmasi Liste - - 1=1
gergeklestirildi
99.15 | Motor kutup sayilar Real 0...1000 - 1=1
hesaplandi
99.16 |Motor faz sirasi Liste - - 1=1
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Hata izleme

Bu bolimun igindekiler

Bu bélim olasi sebep ve ¢ézim yollariyla birlikte uyari ve hata mesajlarini igerir.
Bircok uyari ve hatanin nedeni bu bélimdeki bilgiler yardimiyla tanimlanip
dizeltilebilir. Dizeltilemiyorsa bir ABB servis temsilcisiyle iletisim kurun. Strtcu
diizenleyici bilgisayar uygulamasini kullanma imkaniniz varsa, Surlci dizenleyici
tarafindan olusturulan Destek paketini ABB servis temsilcisine génderin.

Uyari ve hatalar asagida ayri tablolarda listelenmektedir. Her bir tablo uyari/hata
koduna gére ayriimigtir.

Gilivenlik

UYARI! Siriiciniin bakimi sadece yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmalidir.
Sirtclyu galistirmadan énce, suricinin Donanim el kitabi'nin basindaki
Glvenlik talimatlari b6luminde bulunan talimatlari okuyun ve uygulayin.

Gosterimler

Uyarilar ve hatalar

Uyarilar ve hatalar anormal bir stirici durumunu gésterir. Etkin uyarilar ile alarmlarin,
kodlari ve adlari suriiciiniin kontrol panelinde ve Suriict diizenleyici bilgisayar
uygulamasinda gériintilenir. Sadece uyari ve hata kodlari haberlesme tzerinden
elde edilebilir.

Uyarilarin resetlenmesine gerek yoktur; uyarinin nedeni ortadan kaldirldiginda
uyarinin gorinttlenmesi durdurulur. Uyarilar suriicinun hata tetiklemesini saglamaz
ve sirlicl motoru galistirmaya devam eder.
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Hatalar surlcu igerisinde kilitleme islemi gergeklestirir ve siiriciiniin hata vermesine
ve motorun durmasina neden olur. Bir hatanin nedeni dizeltildikten sonra, hata
kontrol paneli, Sirtict diizenleyici bilgisayar uygulamasi, sirtictiniin dijital girisleri
veya haberlesme gibi bir secilebilir kaynaktan (panelde Menii - Birincil Ayarlar -
Gelismis fonksiyonlar - Hatalari manuel olarak resetle (Hatalari manuel olarak
suradan resetle:); veya 31.11 Hata reset se¢cimi parametresinden) resetlenebilir.
Hatayi resetlemek 64FF Hata resetleme olayini olusturur. Resetlemeden sonra,
surlcl yeniden baslatilabilir.

Bazi hatalar, ya guict kapatip acarak ya da 96.08 Kontrol karti yiikleme parametresini
kullanarak kontrol Unitesinin yeniden baslatiimasini gerektirir; hata listesinde bundan
uygun sekilde bahsedilir.

islenmemis olaylar

Uyarilara ve hatalara ek olarak, sadece siricinin olay giinliginde kayitl olan
islenmemis olaylar bulunur. Bu olaylarin kodlari 440. sayfadaki Uyari mesajlari
tablosunda yer alir.

Dizenlenebilir mesajlar

Harici olaylar igin, eylem (hata veya uyari), ad ve mesaj metni diizenlenebilir. Harici
olaylari belirlemek icin, Menii - Birincil ayarlar - Gelismis fonksiyonlar - Harici
olaylar 6gesini segin.

iletisim bilgileri de eklenebilir ve metin diizenlenebilir. iletisim bilgilerini belirlemek
igin, Menii - Birincil ayarlar - Saat, bolge ve ekran - iletigim bilgileri goriiniimii
6gdesini segin.

Uyari/hata gegmisi

Olay gunlugu
Tum gosterimler zaman etiketi ve diger bilgilerle birlikte olay glinligiinde saklanir.
Olay guinligu asagidakiler ile ilgili bilgileri saklar:
» son 8 hata kaydi, yani, strtctyu durduran hatalar veya hata resetlemeleri
» son 10 uyari veya gergeklesen islenmemis olay.

Bkz. bélium Uyari/hata bilgilerini gériintiileme, sayfa 439.

Yardimci kodlar

Bazi olaylar cogunlukla sorunun yerinin tespit edilmesine yardimci olan bir yardimci
kod olusturur. Kontrol panelinde, yardimci kod olayin ayrintilarinin bir bélimu olarak
saklanir; Surtict dizenleyici bilgisayar uygulamasinda, yardimci kod olay listesinde
gosterilir.
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Uyari/hata bilgilerini goriintiileme

Sirtcu, kendisinin gegerli zamanda gergekte hata vermesine neden olan etkin
hatalarin listesini kaydedebilir. Strtici 6nceden meydana gelen hatalarin ve
uyarilarin listesini de saklar.

Saklanan her bir ariza igin, panel, ariza zamaninda saklanan ariza kodunu, zamani
ve dokuz parametrenin (gercek sinyaller ve durum agiklamasi) degerini goriintuler.
En son hata degerleri 05.80...05.88 parametreleri olarak verilir.

Etkin hatalar ve uyarilar igin, bkz.

* Menii - Teshis - Etkin hatalar

* Menii - Teghis - Etkin uyanilar

» Secgenekler - Etkin hatalar

+ Secgenekler - Etkin uyarilar

* 04 Uyari ve hatalar grubundaki parametreler (sayfa 187).

Onceden gerceklesen hatalar ve uyarilar igin, bkz.
* Menii - Teshis - Hata ve olay giinligii
* 04 Uyari ve hatalar grubundaki parametreler (sayfa 187).

Olay gunligine Suriicu diizenleyici bilgisayar uygulamasi kullanilarak da erisilebilir
(ve resetlenebilir). Bkz. Drive composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606
[ingilizce]).

Mobil servis uygulamasi i¢gin QR kodu olusturma

Sirici tarafindan kontrol panelinde gorintilemek icin bir QR kodu (veya bir dizi QR
kodu) olusturulabilir. QR kodu suricinin tanimlanma verilerini, en yeni olaylar
hakkinda bilgileri ve durum ile saya¢ parametrelerinin degerlerini icerir. Kod, verileri
sonra analiz icin ABB'ye génderen ABB servis uygulamasi bulunan mobil bir cihazla
okunabilir. Uygulama hakkinda daha fazla bilgi icin yerel ABB servis temsilcinize
basvurun.

QR kodu olusturmak igin, Menii - Sistem bilgileri - QR kodu 6gesini segin.

Not: QR kodu olusturmayi desteklemeyen bir kontrol paneli 8v.6.4x stirimunden
daha eski), QR kodu menii girisi tamamen kaybolur ve artik QR kodu olusturmayi
destekleyen kontrol panellerinde de kullanilamaz.
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Uyari mesajlari

Not: Listede ayrica sadece Olay gunliginde goérilen olaylar da bulunur.

veya motor kablosunda top-
raklama hatasina bagli olarak
yuk dengesizligi tespit etti.

Kod
(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
64FF | Hata resetleme Panelden, Suriicu diizenleyici | Olay. Yalnizca bilgilendirici.
bilgisayar uygulamasindan,
haberlesmeden veya G/C'den
bir hata resetlendi.
A2A1 | Akim kalibrasyonu Akim ofseti ve kazang dlgim Bilgilendirici uyari. (Bkz. 99.13 ID run talep
kalibrasyonu bir sonraki start edildi parametresi.)
sonrasinda gergeklestirilecek-
tir.
A2B1 | Asiri akim Cikis akimi, dahili hata seviye- | Motor yiklni kontrol edin.
sini agmis. 23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroli)
Gergek asiri akim durumuna | veya 28 Frekans referans zinciri (frekans
ek olarak, bir topraklama kontroll) parametre grubundaki hizlanma
hatasi veya besleme fazi surelerini kontrol edin. Ayrica 46.01 Hiz
kaybi da bu uyariya neden olceklendirme, 46.02 Frekans 6lceklen-
olabilir. dirme ve 46.03 Moment 6lgeklendirme
parametrelerini de kontrol edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
Gggen/yildiz baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor ve motor kablolarinin yahtim diren-
cini dlcerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Stiriiciniin Donanim el
kitabr'nda Elektriksel Kurulum bolimi Ter-
tibat yalitiminin kontrol edilmesi kismina
bakin.
Motor kablosunda agilan veya kapanan
kontaktor olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 Motor verileri baglan-
gi¢ verilerinin motor tip plakasindakiler ile
ayni olup olmadigini kontrol edin.
Motor kablosunda gti¢ faktorli dlizeltme
kondansatorii veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.
A2B3 | Topraklama kacagi Sirict muhtemelen motor Motor kablosunda glic faktori diizeltme

kondansatérl veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yahtim diren-
cini dlgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Suruclnin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bolimu Ter-
tibat yalitiminin kontrol edilmesi kismina
bakin. Bir topraklama hatasi bulunduysa,
motor kablosunu ve/veya motoru tamir
edin ya da degistirin.

Eger topraklama hatasi belirlenemediyse
yerel ABB temsilcisi ile iletigsime gegin.
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Kod
(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
A2B4 | Kisa devre Motor kablolarinda veya Motoru ve motor kablosunu kablolama
motorda kisa devre. hatasi bakimindan kontrol edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
ucgen/yildiz baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor ve motor kablolarinin yahtim diren-
cini dlcerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Sirlclniin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bolimu Ter-
tibat yalitiminin kontrol edilmesi kismina
bakin.
Motor kablosunda gti¢ faktorl diizeltme
kondansatéri veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.
A2BA | IGBT asin yuku IGBT kutu baglantisi agir Motor kablosunu kontrol edin.
sicakhgi. Bu uyari IGBT leri Ortam kosullarini kontrol edin.
korur ve motor kablosunda bir | Haya akisini ve fanin galismasini kontrol
kisa devre ile etkinlestirilebilir. | ggin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor glictinii surticl glicuyle karsilagtirin.
A3A1 | DC baglantisi asiri Ara devre DC gerilimi gok yiik- | Besleme gerilimi ayarini (parametre 95.01
gerilimi sek (strici dururken). Besleme gerilimi) kontrol edin. Parametre-
A3A2 | DC baglantis! disik | Ara devre DC gerilimi gok nin yanhs ayarlanmas durumunda, moto-
gerilimi diisiik (siirlicii dururken). run kontrolsuiz bir §eklldle h|z_Ianab|Iece__g|n|
ya da fren kiyici veya direncine asiri yik-
A3AA | DC sarj olmadi Ara DC devresinin gerilimi lenme olabilecegdini unutmayin.
henlz galisma seviyesine Besleme gerilimini kontrol edin.
ylkselmemigtir. Sorun devam ediyorsa, yerel ABB temsil-
cisi ile iletisime gegin.
A490 | Hatali sicaklik Yanlis adaptor kurulumu 35.11 ve 35.21 sicaklik kaynagi paramet-
sensoru ayari nedeniyle sicaklik denetlene- | relerinin ayarlarini kontrol edin.
miyor.
A491 | Harici sicaklik 1 Olgiilen sicaklik 1 uyari limitini | 35.02 Olglilen sicaklik 1 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj asti. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakh@i olgllen diger ekip-
manlarin) sogutma sistemini kontrol edin.
35.13 Sicaklik 1 uyari limiti degerini kontrol
edin.
A492 | Harici sicaklik 2 Olgiilen sicaklik 2 uyari limitini | 35.03 Olglilen sicaklik 2 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj asti. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakh@i olgllen diger ekip-
manlarin) sogutma sistemini kontrol edin.
35.23 Sicaklik 2 uyari limiti degerini kontrol
edin.
A4AQ | Denetleme panosu Kontrol Unitesi sicakligi gok Yardimci kodu kontrol edin. Her kod igin

sicakhgi

yuksek.

asagida verilmis olan eylemlere bakin.

(yok)

Sicaklik uyari limitinin (ize-
rinde

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Termistor kirilmis

Kontrol Ginitesinin degistirilmesi icin ABB
servis temsilcisi ile temasa gegin.
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Kod
(onal-
til)

Uyari/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

A4A1 | IGBT asiri sicakligi

Tahmini surtict IGBT sicakligi
asiri yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glictin siriict glictyle karsilastirin.

A4A9 | Sogutma

Siriict modull asgirt sicakligi.

Ortam sicakhigini kontrol edin. Sicaklik
40°C/104°F veya 50°C/122°F degerini
asarsa, yuk akiminin siriicinin disuril-
mus yuk kapasitesini asmadigindan emin
olun. Tim P55 kasalarinda deger kaybi
sicakliklarini kontrol edin. Siriclnin
Donanim el kitabi'nda Teknik veriler
bolumi Deger kaybi kismina bakin.
Siirtict modull sogutma hava akigini ve
fan galismasini kontrol edin.

Siricu modilli kabininde ve sogutma blo-
gunda birikmis toz olup olmadigini kontrol
edin. Gerektiginde temizleyin.

A4BO | Asiri sicaklik

Gl Unitesi modulii agiri
sicakligi.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glicuinu suriici glictyle kargilagtirin.
(1: U-fazi, 2: V-fazi, 3: W-fazi, 4: INT karti,
6: Hava girisi (sensor INT karti X10'a
bagh), 7: PCB bdlmesi fani veya gii¢ bes-
leme karti, FA: Ortam sicakligi)

A4B1 | Asin sicaklik farki

Farkli fazlardaki IGBT'ler ara-
sindaki ylksek sicaklik farki.

Motor kablosunu kontrol edin.

Sirtict moduliiniin sogutmasini kontrol
edin.

A4F6 | IGBT sicaklig

Siriict IGBT sicakligi asiri
ylksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glictini siriici glictyle karsilastirin.

A5AQ | Givenli moment
kapatma
Programlanabilir uyari:
31.22 STO gésterge
calistirma/durdurma

Gilvenli moment kapatma
fonksiyonu etkin, yani STO
konektdriine bagh guvenlik
devresi sinyalleri kaybolmus.

Givenlik devresi baglantilarini kontrol
edin. Daha fazla bilgi igin, strtclnin
Donanim el kitabi'nda Guivenli moment
kapatma fonksiyonu bélimine ve 31.22
STO gésterge ¢alistirma/durdurma para-
metresinin (sayfa 284) tanimina bakin.
95.04 Kontrol karti beslemesi parametresi-
nin degerini kontrol edin.

A5EA | Olgiim devresi

sicakhgi

Sdrictnin dahili sicaklik 6lgi-
muyle ilgili sorun.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

A5EB | PU karti gli¢ hatasi

Gu¢ Unitesi glic besleme
hatasi.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

A5ED | Olglim devresi ADC

Olgiim devresi hatasi.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

A5EE

Olgiim devresi DFF

Olgiim devresi hatasi.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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Kod

(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

A5EF | PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri
ile uyusmuyor.

A5F0 | Sarj geri bildirimi Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim sinya-

lini kontrol edin.

AB82 | Flas silme hizi asti Flas bellek (bellek tnitesin- 96.07 parametresi tarafindan gereksiz
deki) ¢ok sik silinerek bellegin | parametre kaydetmelerinden veya dongu-
omrind riske atiyor. sel parametre yazmalarindan (parametre-

ler Gizerinden kullanici kaydedicisini
tetiklemek gibi) kaginin.

Yardimci kodu kontrol edin (XYYY YZZZ
formati). “X” uyarinin kaynagini belirtir
(1: genel flas silme denetimi). “ZZZ” uya-
riy1 olusturan flag alt sektér numarasini
belirtir.

ABA4 | Motor nominal dederi | Motor parametreleri yanhs Yardimci kodu kontrol edin. Her kod igin
ayarlandi. asagida verilmis olan eylemlere bakin.
Suriict dogru sekilde boyut-
landiriimamis.

0001 | Kayma frekansi gok kuglk. Gruplar 98 ve 99'daki motor konfigiirasyon
0002 | Senkron ve nominal hizlar gok p?r?mlgtr'felerln|n a)l/a'rlannvl kontrt?l edin.
farkll. Surdcuniin, motor igin dogru sekilde
boyutlandiriimis olup olmadigini kontrol
0003 | Nominal hiz 1 kutup ciftli edin.
senkron hizdan daha yuksek.
0004 | Nominal akim limitlerin
disinda
0005 | Nominal gerilim limitlerin
disinda.
0006 | Nominal glg goriilen glgten
daha yuksek.
0007 | Nominal gug, nominal hiz ve
momentle tutarl degil.

ABAS | Motor verisi yok Grup 99 parametreleri ayar- Gerekli tim grup 99 parametrelerinin ayar-
lanmamis. lanmis olup olmadidini kontrol edin.

Not: Bu uyarinin, baslangigta gérinmesi
ve motor verisi girilene kadar devam
etmesi normaldir.

ABA6 | Gerilim kategorisi Gerilim kategorisi tanimlan- 95.01 Besleme gerilimi parametresindeki

segilmedi madi. gerilim kategorisini ayarlayin.

ABA7 | Sistem saati Sistem saati ayarlanmadi. Sistem saatini manuel olarak ayarlayin

ayarlanmadi Zamanlamali fonksiyonlar kul- | veya saati senkronize etmek icin paneli

lanilamiyor ve ariza kayit sUruclye baglayin. Temel panel kullanil-

tarihleri dogru degil. diysa, saati EFB Uzerinden veya bir haber-
lesme modiillyle senkronize edin.
Zamanlamali fonksiyonlar kullaniimiyorsa
devre digi birakmak igin 34.70 Zamanla-
yici fonksiyonlari etkinlegtir parametresini
Devre digi olarak ayarlayin.

ABBO | Kullanici kilidi agik. Kullanici kilidi agik, yani kulla- | 96.02 Sifre kodu parametresine gegersiz

nici kilidi yapilandirma para-
metreleri 96.100...96.102
goraldr.

bir parola girerek kullanici kilidini kapatin.
Bkz. bolim Kullanici kilidi (sayfa 172).
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veya fren kiyici kontrol hatasi.
R6 veya daha blylik kasalar
icin.

Kod

(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

A6B1 | Kullanici parolasi 96.100 parametresine yeni bir | 96.707 parametresine ayni kodu girerek

onaylanmadi parola girilmis ama 96.7101 yeni parolay! dogrulayin. Iptal etmek igin,
parametresinde dogrulanma- | yeni kodu dogrulamadan kullanici kilidini
mis. kapatin. Bkz. bélim Kullanici kilidi

(sayfa 172).
A6D1 | FBA A parametresi Sdric, bir PLC tarafindan PLC programlamasini kontrol edin.

cakigmasi ister_'nen birlislevselllige sahip 50 Haberlesme adaptérii (FBA) para-
degil veya istenen islevsellik | metre gruplarinin ayarlarini kontrol edin.
etkinlestiriimemis.

ABE5 | Al parametreleri Bir analog girisin akim/gerilim | Olay giinliginu yardimci kod bakimindan
donanim ayari parametre kontrol edin. Kod, ayarlar ¢akigan analog
ayarlari ile uyusmuyor. girisini belirtir.

Donanim ayarini (surlict kontrol Gnite-
sinde) ya da 12.15/12.25 parametresini
ayarlayin.

Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gegerli kilmak igin kontrol tnite-
sinin yeniden baslatiimasi (gli¢ gevrimi
yapilarak ya da 96.08 Kontrol karti yiik-
leme parametresi ile) gerekir.

ABEG6 | ULC yapilandirmasi Kullanici yiik egrisi yapilan- Yardimci kodu kontrol edin (XXXX 222z
dirma hatasi. formati). “ZZZZ” sorunu gosterir (her bir

kod icin asagidaki eylemlere bakin).

0000 | Hiz noktalari tutarsiz. Her bir hiz noktasinin (parametreler
37.11...37.15) 6nceki noktadan daha yik-
sek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0001 | Frekans noktalari tutarsiz. Her bir frekans noktasinin (parametreler
37.20...37.16) 6nceki noktadan daha yik-
sek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0002 | Disuk yik noktasi asiri yik Her bir asir yik noktasinin (parametreler

noktasinin Gizerinde. 37.31...37.35) karsilik gelen dusik yik
- T noktasindan (37.21...37.25) daha yliksek

0003 | Agini yik noktast diisiik yik bir degere sahip oldugunu kontrol edin.

noktasinin altinda.

A780 | Motor sikismasi Motor, 6rnegin asiri yik veya | Motor ylikinG ve surticiniin nominal

Programlanabilir uyari: yetersiz motor guicli sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
31.24 Sikisma fonksiyonu | sikigma boélgesinde calisiyor. | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
edin.
A783 | Motor da asir yuk Motor sicaklig ¢ok ylksek. Asiri yUkli motoru kontrol edin.
Motorda asir yik fonksiyonu igin kullani-
lan parametreleri ayarlayin:
(35.51...35.53) ve 35.55...35.56.

A792 | Fren direnci kablolari | Fren direncinde kisa devre Fren kiyici ve fren direnci baglantisini

kontrol edin.
Fren direncinin hasarsiz oldugundan emin
olun.
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Kod
(onal-
til)

Uyan/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

A793

BR asiri sicakligi

Fren direnci sicakhg, 43.12

Fren direnci uyari limiti para-
metresi ile tanimlanan uyari

limitini asti.

Surtictyd durdurun. Direncin sogumasini
bekleyin.

Direnc asir yik koruma fonksiyonu ayarla-
rini kontrol edin (parametre grubu 43 Fren
kiyicr).

Uyari limiti ayarini kontrol edin, 43.72 Fren
direnci uyari limiti parametresi.

Direncin uygun sekilde boyutlandirildigini
kontrol edin.

Fren déngulsunin izin verilen limitler icinde
oldugundan emin olun.

A794

BR verisi

Fren direnci verisi girilmedi.

Direng verisi ayarlarinin biri veya birden
fazlasi (43.08...43.10 parametreleri) yan-
lis. Parametre yardimci kod tarafindan
belirlenir.

0000 0001

Direng degeri ¢ok disuk.

43.10 degerini kontrol edin.

0000 0002

Termik zaman sabiti verilmedi.

43.08 degerini kontrol edin.

0000 0003

Maksimum strekli gt veril-
medi.

43.09 degerini kontrol edin.

A79C

BC IGBT asin
sicakhgi

Fren kiyici IGBT sicakhigi
dahili uyari limitini asti.

Kiyiclyr sogumaya birakin.

Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini kont-
rol edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini kont-
rol edin.

Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

Direng asiri ylik koruma islevi ayarlarini
kontrol edin (43.06...43.10 parametreleri).
Kullanilan kiyict igin izin verilen minimum
direng degerini kontrol edin.

Fren déngulsunin izin verilen limitler icinde
oldugundan emin olun.

Siriict besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.

ATA2

Mekanik fren agma
basarisiz

Fren agma sirasinda mekanik
fren onayinin durumu bekle-
nen sekilde degil.

Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
44 Mekanik fren kontrolii parametre gru-
bundaki mekanik fren ayarlarini kontrol
edin.

Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.

A7AB

Genigletme G/C
konfiglirasyonu hatasi

G/C modulii cihaza bagh degil
veya parametrelendirme bagli
G/C modulu ile gakisiyor.

G/C modiluniin cihaza bagh olduguna
emin olun.

Var olmayan G/C parametrelerine bagh
higbir parametre olmadigini kontrol edin.
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Kod
(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
A7C1 | FBAAiletigimi Siriicu ile haberlesme adap- | Haberlesme iletisim durumunu kontrol
Programlanabilir uyari: tér moduilii A veya PLC ile edin. Haberlesme arabiriminin kullanici
50.02 FBA A iletigim haberlesme adaptér modulu A | belgelerine bakin.
kaybi fonksiyonu arasindaki déngusel iletisim | 50 Haberlesme adaptérii (FBA), 51 FBA A
kayboldu. ayarlari, 52 FBA A veri girigi ve 53 FBA A
veri ¢ikigi parametre gruplarinin ayarlarini
kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
lletisim master cihazin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.
A7CE | EFB iletisim kaybi Dahili haberlesme (EFB) ileti- | Haberlesme master durumunu (cevri-
Programlanabilir uyari: siminde iletisim kesintisi. migi/gevrimdigi/hata vb.) kontrol edin.
58.14 lletisim kaybi Kontrol Ginitesindeki EIA-485/X5 terminal-
eylemi leri 29, 30 ve 31'e kablo baglantilarini
kontrol edin.
A7EE | Panel kaybi Siriicu igin aktif kontrol PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
Programlanabilir uyari: konumu olarak segilmis bir kontrol edin.
49.05 lietisim kaybi kontrol paneli veya PC araci | Kontrol paneli konektériini kontrol edin.
eylemi iletigimi kesmis. Kullaniliyorsa, montaj platformunu kontrol
edin.
Kontrol panelinin baglantisini sékin ve
tekrar baglayin.
A88F | Sogutma fani Bakim zamanlayicisi limiti Sogutma fanini degistirmeyi dustnin.
asildi. Parametre 05.04 Fan calisma sliresi
sayaci sogutma faninin galisma suresini
gosterir.
A8AO0 | Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
Programlanabilir uyari: icin belirtilen limitlerin diginda. | edin.
12.03 Al denetim Girige bagl kablolari kontrol edin.
fonksiyonu 12 Standart Al parametre grubundaki giri-
sin minimum ve maksimum limitlerini kont-
rol edin.
A8A1 | RO émrii uyarisi Réle 6nerilen durum degis- Kontrol Gnitesini degistirin veya role ¢iki-
tirme sayisindan daha fazla sini kullanmay! birakin.
durum degistirdi.
0001 | Réle ¢ikisi 1 Kontrol Ginitesini degistirin veya role ¢ikisi
1'i kullanmayi birakin.
0002 | Réle ¢ikig 2 Kontrol Gnitesini degistirin veya role ¢ikisi
2'i kullanmayi birakin.
0003 | Réle ¢ikist 3 Kontrol initesini degistirin veya role ¢ikisi
3'i kullanmay! birakin.
A8A2 | RO degistirme uyarisi | Role ¢ikigi 6rn. hizli degisen Réle ¢ikisi kaynagina bagh olan sinyali

bir frekans sinyali baglandi-
ginda 6nerilenden daha hizl
durum degistiriyor. Rélenin kul-
lanim émrii yakinda asilacak.

daha az siklikla degisen bir sinyalle degis-
tirin.

0001 | Role cikisi 1 10.24 RO1 kaynagi parametresiyle farkli
bir sinyal segin.

0002 | Réle ¢ikig 2 10.27 RO2 kaynagi parametresiyle farkli
bir sinyal segin.

0003 | Role ¢ikisi 3 10.30 RO3 kaynagi parametresiyle farkli

bir sinyal segin.
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Kod

(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

A8BO | ABB Sinyal denetimi 1 | Sinyal denetim fonksiyonu 1 Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. metre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.06 Denetim 1 eylemi

A8B1 | ABB Sinyal denetimi 2 | Sinyal denetim fonksiyonu 2 Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. metre 32.17 Denetim 2 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.16 Denetim 2 eylemi

A8B2 | ABB Sinyal denetimi 3 | Sinyal denetim fonksiyonu 3 Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. metre 32.27 Denetim 3 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.26 Denetim 3 eylemi

A8B3 | ABB Sinyal denetimi 4 | Sinyal denetim fonksiyonu 4 Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. metre 32.37 Denetim 4 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.36 Denetim 4 eylemi

A8B4 | ABB Sinyal denetimi 5 | Sinyal denetim fonksiyonu 5 Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. metre 32.47 Denetim 5 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.46 Denetim 5 eylemi

A8B5 | ABB Sinyal denetimi 6 | Sinyal denetim fonksiyonu 6 Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. metre 32.57 Denetim 6 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.56 Denetim 6 eylemi

A8BE | ULC asiri yiik uyarisi | Segilen sinyal kullanici agiri izlenen sinyali arttiran calisma kosullarini
Programlanabilir hata: yUk egrisini ast. kontrol edin (6rnegin, moment veya akim
37.03 ULC agir yiik izleniyorsa motorun yiiklenmesi).
Islemleri Yk egrisinin tanimini kontrol edin (para-

metre grubu 37 Kull. Yiik egrisi).

A8BF | ULC dusuk yik Segilen sinyal kullanici diisiik | izlenen sinyali azaltan galisma kosullarini
uyarisi yuk egrisinin altina indi. kontrol edin (6rnegin, moment veya akim
Programlanabilir hata: izleniyorsa yiik kaybr).

37.04 ULC diisik yik Yk egrisinin tanimini kontrol edin (para-
islemleri metre grubu 37 Kull. Yiik egrisi).

A981 | Harici uyari 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.

(Diizenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresinin
metni) ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:
31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1 tiirti
A982 | Harici uyari 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.

(Duizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir uyari:
31.03 Harici olay 2
kaynagi

31.04 Harici olay 2 tiirti

31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresinin
ayarini kontrol edin.
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Kod
(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
A983 | Harici uyari 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresinin
metni) ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:
31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3 tiirti
A984 | Harici uyari 4 Harici cihaz 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresinin
metni) ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:
31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4 tiirii
A985 | Harici uyari 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresinin
metni) ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tiirii
AF88 | Mevsim Onceki mevsimden énce bas- | Mevsimleri artan baglangig tarihleriyle kon-
konfiglirasyonu layan bir mevsim yapilandirdi- | figlire edin, bkz. 34.60 Mevsim 1 baslangi¢
uyarisi niz. tarihi...34.63 Mevsim 4 baglangic tarihi
parametreleri.
AF90 | Hiz kontroloru Hiz kontroldrli otomatik ayar | Yardimci kodu kontrol edin (XXXX YYYY
otomatik ayari rutini basariyla tamamlan- formati). “YYYY” sorunu gésterir (her bir
madi. kod igin asagidaki eylemlere bakin).

0000 | Suricl otomatik ayar rutini bit- | Otomatik ayari basarili olana dek tekrarla-
meden 6nce durduruldu. yin.

0001 | Surlicu baslatildi, ancak oto- | Otomatik ayar ¢alismasinin 6n kosullarinin
matik ayar komutunu izlemeye | karsilandigindan emin olun. Bkz. b&lim
hazir degil. Otomatik ayar rutinini etkinlestirmeden

énce (sayfa 123).

0002 | Surlict maksimum hiza ulas- | Moment adimini (parameter 25.38) azalt
madan énce gerekli moment | veya hiz adimini (25.39) arttir.
referansina ulasilamiyor.

0003 | Motor maksimum/minimum Moment adimini (parameter 25.38) arttir
hiza hizlanamiyor/yavaslaya- | veya hiz adimini (25.39) azalt.
miyor.

0005 | Motor tam otomatik ayar Moment adimini (parameter 25.38) veya
momentiyle yavaslayamiyor. hiz adimini (25.39) azalt.

AFAA | Otomatik reset Bir hata otomatik olarak reset- | Bilgilendirici uyari. 31 Hata fonksiyonlari
lenmek lizere. parametre grubundaki ayarlara bakin.
AFE1 | Acil stop (off2) Siricu bir acil stop (mod Calismaya devam etmenin giivenli olup
secimi off2) komutu aldi. olmadigini kontrol edin. Ardindan acil stop
AFE2 | Acil stop (off veya | Strlicti bir acil stop (mod dugmesini tekrar normal pozisyonuna geti-
. rin. Surliciyl yeniden baslatin.
off3) secimi off1 veya off3) komutu : ) .
aldL. Acil stop uygun sekilde gérev yapmadiysa,
21.05 Acil stop kaynagi parametresi ile
secilen kaynagi kontrol edin.
AFE9 | Start gecikmesi Start gecikmesi etkin ve Bilgilendirici uyari. Bkz. parametre 21.22
siriici motoru 6nceden Start gecikmesi.
tanimlanmis bir gecikmeden
sonra start edecek.
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Kod

(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

AFEB | Calisma izni yok Calisma izni sinyali alinmadi. | 20.12 Calisma izni 1 kaynagi parametresi-
nin ayarini kontrol edin. Sinyali agin (6rn
haberlesme Kontrol Word'inde) veya segci-
len kaynagin kablolarini kontrol edin.

AFED | Déndirme izni Doéndlrme izni sinyali 120 Dondirme izni sinyalini agin (6rn. dijital

saniyelik sabit bir zaman girislerde).

gecikmesinde alinmadi. 20.22 Déndiirme izni parametresinin aya-
rini (ve bu parametre ile segilen kaynagt)
kontrol edin.

AFF6 | Tanimlama Bir sonraki start sirasinda Bilgilendirici uyari.

calistirmasi Motor ID run gerceklestirile-
cek.

AFF8 | Motor isitma etkin On 1sitma gergeklestiriliyor Bilgilendirici uyari.

Motor 6n isitma etkin. 21.16 On isitma
akimi. parametresi tarafindan belirtilen
akim motordan gegiyor.

B5A0 | STO olayi Guvenli moment kapatma Bilgilendirici uyari.

Programlanabilir olay: fonksiyonu etkin, yani STO Giivenlik devresi baglantilarini kontrol

31.22 STO gésterge konektdriine bagh givenlik edin. Daha fazla bilgi igin, striicinin

calistirma/durdurma devresi sinyalleri kaybolmus. | Donanim el kitabrnda Giivenli moment
kapatma fonksiyonu bélimine ve 31.22
STO gésterge ¢alistirma/durdurma para-
metresinin (sayfa 284) tanimina bakin.

D501 | Daha fazla Kilitli olduklari veya Hand Kilitli PFC motoru olmadigini kontrol edin,

kullanilabilir PFC modunda olduklarindan daha | bkz. parametreler 76.81...76.84.
motoru yok fazla PFC motoru baslatilami- | Tiim motorlar kullanimdaysa, PFC sistemi
yor. talebi kargilamak igin uygun sekilde boyut-
landiriimamustir.

D502 | TUm motorlar kilitli PFC sistemindeki tim motor- | Kiliti PFC motoru olmadigini kontrol edin,

lar kilitli. bkz. parametreler 76.81...76.84.

D503 | VSD kontrollii PFC Surlictiye bagl olan motor Sirtictye bagl olan motor kilitli ve bu yiiz-

motoru Kilitli

kilitli (kullanilamiyor).

den baglatilamiyor.

Sdricu tarafindan kontrol edilen PFC
motorunu baslatmak icin ilgili kilidi kaldirin.
Bkz. parametreler 76.81...76.84.
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Hata mesajlan

Kod
(onal-
til)

Uyari/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

1080

Yedekleme/Geri
ylkleme zaman asimi

Panel veya PC araci, yedek-
leme yapilirken ya da geri
yuklenirken surtcuyle ileti-
simde basarisiz oldu.

Tekrar yedekleme veya geri yikleme talep
edin.

1081

Tip hatasi

Sdricu yazilimi strdctnin
tipini okuyamadi.

SirGcunun tipi tekrar okumasini sagla-
mak igin hatayi resetleyin.

Hata yeniden gérinirse, sirlcuye glg
cevrimi yapin. Bu islemi tekrar etmeniz
gerekebilir. Hata devam ediyorsa, yerel
ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

2310

Asiri akim

Cikis akimi, dahili hata seviye-
sini asmis.

Gergek asiri akim durumuna
ek olarak, bir topraklama
hatasi veya besleme fazi
kaybi da bu hataya neden ola-
bilir.

Motor yikinU kontrol edin.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontrol)
veya 28 Frekans referans zinciri (frekans
kontroll) parametre grubundaki hizlanma
surelerini kontrol edin. Ayrica 46.01 Hiz
dlceklendirme, 46.02 Frekans 6lceklen-
dirme ve 46.03 Moment 6lgeklendirme
parametrelerini de kontrol edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
tggen/yildiz baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor kablosunda acilan veya kapanan
kontaktor olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 baslangig verilerinin
motor tip plakasindakiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.

Motor kablosunda glic faktori diizeltme
kondansatéri veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yahtim diren-
cini dlgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Siiriiciniin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bolimu Ter-
tibat yalitiminin kontrol edilmesi kismina
bakin.

2340

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motor kablosunda gli¢ faktori diizeltme
kondansatéri veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.

Sirtcunun enerjisini kapatip acin.

2381

IGBT asiri yuki

IGBT kutu baglantisi asiri
sicakhgi. Bu hata IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclini surict glicliyle karsilastirin.

3130

Giris faz kaybi
Programlanabilir hata

Ara devre DC gerilimi, eksik
giris besleme hatti fazi veya
yanmis sigorta nedeniyle sali-
nim yapmakta.

Giris glicu hatt sigortalarini kontrol edin.
Gevsek gug¢ kablosu baglantisi olup olma-
digini kontrol edin.

Girig glici besleme dengesizligini kontrol
edin.
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Kod
(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
3181 | Kablolama veya Hatali giris besleme ve motor | Giris besleme baglantilarini kontrol edin.
topraklama hatasi kablo baglantisi (6rnegin, giris
Programlanabilir hata: besleme kablosu suriici
31.23 Kablolama veya motor baglantisina baglan-
topraklama hatasi mis).
3210 | DC baglantisi agiri Ara devrede asiri DC gerilimi | Asiri gerilim kontrollniin (30.30 Yiiksek
gerilimi gerilim kontrolii parametresi) agik oldu-
gundan emin olun.
Besleme geriliminin striicti nominal giris
gerilimine uygun oldugunu kontrol edin.
Besleme hattini statik veya gegici agiri
gerilim bakimindan kontrol edin.
Fren kiyiciyi ve fren direncini (mevcut ise)
kontrol edin.
Yavaslama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (mevcutsa)
kullanin.
Sdricuyd fren kiyici ve fren direnci ile tek-
rar galigtirin.
Fren direncinin diizgtin boyutlandirildigini
ve direncin sUricu igin kabul edilebilir ara-
likta oldugunu kontrol edin.
3220 | DC baglantisi disik | Eksik besleme fazi, sigorta Besleme kablolarini, sigortalari ve anah-
gerilimi yanmasi veya dogrultucu kdp- | tarlama diizenegini kontrol edin.
ruslindeki hata sebebiyle ara
devre DC gerilimi yetersiz.
3381 | Cikis fazi kaybi Eksik motor baglantisi nede- | Motor kablosunu baglayin.
Programlanabilir hata: niyle motor devresi hatasi (u¢
31.19 Motor faz kaybi fazin timi bagh degil).
4110 | Kontrol karti sicakhgi | Kontrol Gnitesi sicakligi ¢ok Siriclniin uygun sekilde sogutuldugunu
ylksek. kontrol edin.
Yardimci sogutma fanini kontrol edin.
4210 | IGBT asiri sicakhgi Tahmini stirlicli IGBT sicakhgi | Ortam kosullarini kontrol edin.
asin yuksek. Hava akigini ve fanin calismasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor guiclinii surtict guicliyle kargilagtirin.
4290 | Sogutma Surlict modull asirt sicakligi. | Ortam sicakligini kontrol edin. Sicaklik

40°C/104°F veya 50°C/122°F degerini
asarsa, yuk akiminin siricunin disurdl-
mus ylk kapasitesini agsmadigindan emin
olun. Tim P55 kasalarinda deger kaybi
sicakliklarini kontrol edin. Suriicinin
Donanim el kitab'nda Teknik veriler
bolumu Deger kaybi kismina bakin.
Surtict modull sogutma hava akisini ve
fan galismasini kontrol edin.

Suriict modulli kabininde ve sogutma blo-
gunda birikmis toz olup olmadigini kontrol
edin. Gerektiginde temizleyin.
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Kod

(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

42F1 | IGBT sicakhgi Siriict IGBT sicakligi asiri Ortam kosullarini kontrol edin.
yiksek. Hava akigini ve fanin galigmasini kontrol

edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclini suriict glictiyle karsilastirin.

4310 | Asin sicakhk Glg Unitesi moduli agir Bkz. A4B0 Asiri sicaklik (sayfa 442).
sicakligr.

4380 | Asini sicaklik farki Farkli fazlardaki IGBT'ler ara- | Motor kablosunu kontrol edin.
sindaki yiiksek sicaklik farki. | Siiriicii modiliiniin sogutmasini kontrol

edin.

4981 | Harici sicaklik 1 Olglilen sicaklik 1 hata limitini | 35.02 Olgilen sicaklik 1 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj asti. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakhi élgiilen diger ekip-

manlarin) sogutma sistemini kontrol edin.

4982 | Harici sicaklik 2 Olgiilen sicaklik 2 hata limitini | 35.03 Olgilen sicaklik 2 parametresinin
(Duizenlenebilir mesaj asti. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakhi@i 6lgtlen diger ekip-

manlarin) sogutma sistemini kontrol edin.

5090 |STO donanim arizasi | STO donanim teshisi, dona- Donanimi degistirmek igin, yerel ABB tem-
nim arizasi tespit etti. silcinize bagvurun.

5091 | Givenli moment Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, strlicinin
Programlanabilir hata: konektoriine baglh guvenlik Donanim el kitabi'nda Givenli moment
31.22 STO gésterge devresi sinyalleri start veya kapatma fonksiyonu bélimiine ve 31.22
galistirma/durdurma calisma sirasinda kesilmis STO gésterge ¢alistirma/durdurma para-

durumda. metresinin (sayfa 284) tanimina bakin.
95.04 Kontrol karti beslemesi parametresi-
nin degerini kontrol edin.

5092 | PU lojik hatasi G Unitesi bellegi silindi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5093 | Tip uyusmazhgi Siricunin donanimi bellekte | Strliciiniin enerjisini kapatip acin. Bu
kayitli bilgiler ile uyusmuyor. islemi tekrar etmeniz gerekebilir.

Bu durum, 6rnegin bir yazilim
glincellemesi sonrasinda
meydana gelebilir.

5094 | Olgiim devresi Siricunin dahili sicaklik 6lgi- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

sicakhgi muyle ilgili sorun.

5089 | SMT devre arizasi Guvenli motor sicakhigr hatasi | Moddilin réle ¢ikisiyla STO terminali ara-
olusturuldu ve STO sindaki baglantiyi kontrol edin.
olayi/hatasi/uyarisi olusturul-
madi.

Not: Sadece bir STO kanali
aclldiysa, 5090 STO donanim
arizas! hatasi olusturulur.

5098 | G/C iletisim kaybi Standart G/C iletisim hatasi. Hatay: sifirlamayi deneyin veya siriicliye

gl¢ gevrimi yapin.

50A0 | Fan Sogutma fani sikismis veya Fan calismasini ve baglantisini kontrol
bagl degil. edin.

Arizaliysa degistirin.

5682 | Glg Unitesi kaybi Siirlict kontrol Unitesi ve gi¢ | Kontrol {nitesi ve gli¢ Unitesi arasindaki
Unitesi arasindaki iletisim baglantiyi kontrol edin.
kayip.
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Kod

(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

5691 | Olgiim devresi ADC Olgiim devresi hatas. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5692 | PU karti gli¢ hatasi Glg Unitesi gli¢ besleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

hatasi.

5693 | Olgiim devresi DFF | Olgiim devresi hatas. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5697 | Sarj geri bildirimi Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim sinya-
lini kontrol edin.

5698 | Bilinmeyen PU hatasi | Gig Unitesi lojigi yazilim tara- | Lojigi ve yazilim uyumlulugunu kontrol

findan bilinmeyen bir hata edin.
olusturdu.

6181 | FPGAsurimi uyumlu | Yazihm ve FPGA sirimleri Kontrol Ginitesini yeniden baslatin (96.08

degil uyumlu degil. Kontrol karti ytikleme parametresini kulla-
narak veya gu¢ gevrimi yaparak). Sorun
devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
iletisime gegin.

6306 |FBAAesleme Haberlesme adaptéri A Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

dosyasi esleme dosyasi okuma hatasi.

6481 | Task asin yukl Dahili hata. Kontrol Gnitesini yeniden baslatin (96.08
Kontrol karti yiikleme parametresini kulla-
narak veya gu¢ ¢evrimi yaparak). Sorun
devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
iletisime gegin.

6487 | Stack overflow Dahili hata. Kontrol Ginitesini yeniden baslatin (96.08
Kontrol karti ytikleme parametresini kulla-
narak veya gli¢ ¢evrimi yaparak). Sorun
devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
iletisime gegin.

64A1 | Dahili dosya ylikleme | Dosya okuma hatasi. Kontrol (initesini yeniden baslatin (96.08
Kontrol karti yiikleme parametresini kulla-
narak veya gu¢ gevrimi yaparak). Sorun
devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
iletisime gegin.

64A4 | Deger tipi arizasi Deger tipi yuk hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

64A6 | Adaptif program Adaptif programi galistirmada | Yardimci kodu kontrol edin (XXYY 222z

hata.

formatr).

“XX” durumun sayisini (00=temel prog-
ram) belirtir ve “YY” fonksiyon blogunun
sayisini belirtir (0000=genel hata).
"ZZZZ’ sorunu belirtir.

000A

Program bozuk veya blok
mevcut degil.

Sablon programi geri yiikleyin veya suri-
cliye programi indirin.

000C

Gereken blok girisi eksik.

Blogun giriglerini kontrol edin.

000E

Program bozuk veya blok
mevcut degil.

$ablon programi geri yiikleyin veya siri-
cliye programi indirin.

0011

Program ¢ok buyuk.

Hata durana dek bloklari kaldirin.

0012

Program bos.

Programi diizeltin ve sirlcuye indirin.

001C

Programda var olmayan bir

parametre veya blok kullanildi.

Parametre referansini diizeltmek igin
programi diizenleyin veya var olan bir
blogu kullanin.

001D

Parametre segilen pim igin
gegcerli degil.

Parametre referansini diizeltmek igin
programi diizenleyin.
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Programlanabilir hata:
58.14 lletisim kaybi
eylemi

siminde iletigim kesintisi.

Kod
(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
001E | Parametre yazma korumali Programdaki parametre referansini kontrol
oldugu igin parametre ¢ikigl edin.
basarisiz oldu. Hedef parametreyi etkileyen diger kaynak-
lari kontrol edin.
0023 | Program dosyasi mevcut yazi- | Programi mevcut blok kitliphanesine ve
0024 lim strimuyle uyumlu degil. yazilim strimune adapte edin.
Diger | — Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegip
yardimci kodu sdyleyin.
64B1 | Dahili SSW hatasi Dahili hata. Kontrol Gnitesini yeniden baglatin (96.08
Kontrol karti yiikleme parametresini kulla-
narak veya gug¢ gevrimi yaparak). Sorun
devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
iletisime gegin.
64B2 | Kullanici grubu hatasi | Kullanici parametre grubu Gegerli bir kullanici parametre grubu
yukleme islemi asagidaki bulundugundan emin olun. Belirli degilse,
nedenlerden dolayi basarisiz: | yeniden yukleyin.
« talep edilen grup mevcut
degil
* grup kontrol programi ile
uyumlu degil
« surtct yikleme sirasinda
kapandi.
64B3 | Makro Makro parametrelendirme
parametrelendirme hata verdi, 6rn. degistirilemez
hatasi parametre varsayilan degeri-
nin Uzerine yazilmaya cali-
sildi.
64E1 | Kernel asiri ylki isletim sistemi hatasi. Kontrol Ginitesini yeniden baslatin (96.08
Kontrol karti yiikleme parametresini kulla-
narak veya gug¢ gevrimi yaparak). Sorun
devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
iletisime gegin.
64B1 | Hata resetleme Bir hata resetlendi. Hata Bilgilendirici hata.
nedeni artik ortadan kalkti ve
hata sifirlamasi talep edilip
tamamlandi.
6581 | Parametre sistemi Parametre yikleme veya kayit | 96.07 Parametre manuel kaydi parametre-
islemi basarisiz. sini kullanarak bir kayit islemi zorlamayi
deneyin. Tekrar deneyin.
6591 | Yedekleme/Geri Yedek olusturma veya geri Panel veya PC yazilimi iletisimini ve hala
yukleme zaman asimi | yukleme islemi sirasinda, bir yedekleme ya da geri ylkleme durumunda
panel veya PC yazilimi bu isle- | olup olmadigini kontrol edin.
min bir pargasi olarak siri-
clyle iletisimde basarisiz oldu.
65A1 | FBA A parametresi Siricu, PLC tarafindan iste- | PLC programlamasini kontrol edin.
cakismasi nen bir iglevsellige sahip degil | 50 Haberlesme adaptérii (FBA) ve 51 FBA
veya istenen iglevsellik etkin- | A ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
lestiriimemis. kontrol edin.
6681 | EFB iletisim kaybi Dahili haberlesme (EFB) ileti- | Haberlesme master durumunu (gevri-

migi/cevrimdisi/hata vb.) kontrol edin.
Kontrol Gnitesindeki EIA-485/X5 terminal-
leri 29, 30 ve 31'e kablo baglantilarini
kontrol edin.




Hata izleme 455

Kod
(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
6682 | EFB konfig. dosyasi Dahili haberlesme (EFB) kon- | Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
figlirasyon dosyasi okunami-
yor.
6683 | EFB gegersiz Dahili haberlesme (EFB) para- | 58 Dahili haberlesme parametre grubun-
parametrelendirme metre ayarlari tutarsiz veya daki ayarlari kontrol edin.
segilen protokolle uyumlu
degil.
6684 | EFB yikleme hatasi Dahili haberlesme (EFB) pro- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
tokol yazilimi yiklenemiyor.
EFB protokol yazilimiyla
surtict yazilimi arasinda
surim uyumsuzlugu.
6685 | EFB hatasi 2 Hata EFP protokol uygulamasi | Protokoluin belgelerini kontrol edin.
icin ayrilmigtir.
6686 | EFB hatasi 3 Hata EFP protokol uygulamasi | Protokoliin belgelerini kontrol edin.
icin ayrilmigtir.
6882 | Metin 32 bit tablosu Dahili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asiri akisi yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6885 | Metin dosyasi asiri Dahili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
akisl yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
7081 | Kontrol paneli kaybi Suriict igin aktif kontrol PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
Programlanabilir hata: konumu olarak segilmis bir kontrol edin.
49.05 lletisim kaybi !(or)tfol_paneli_veya PC araci Kontrol paneli konektoriini kontrol edin.
eylemi iletigimi kesmis. Kontrol panelinin baglantisini sokin ve
tekrar baglayin.
7085 | Uyumsuz opsiyon Haberlesme opsiyon moduli | Modili desteklenen bir tiple degistirin.
modulu desteklenmiyor.
7086 | G/C modulii Al Asiri Al'de asiri gerilim tespit edildi. | Al sinyal seviyelerini kontrol edin.
gerilimi Al, gerilim moduna gegti. Al
sinyal seviyesi kabul edilen
sinirlardayken Al otomatik ola-
rak mA moduna déner.
7121 | Motor sikismasi Motor, 6rnegin asiri yik veya | Motor yikiinu ve suriiciiniin nominal
Programlanabilir hata: yetersiz motor glicii sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
31.24 Sikisma fonksiyonu | sikigma bolgesinde galisiyor. | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
edin.
7122 | Motor da asir yuk Motor sicakhgi ¢cok ylksek. Asiri yUkli motoru kontrol edin.
Motorda asir yik fonksiyonu igin kullani-
lan (35.51...35.53) ve 35.55...35.56.
7183 | BR asiri sicakligi Fren direnci sicakhg, 43.11 Surtictyl durdurun. Direncin sogumasini

Fren direnci ariza limiti para-
metresi ile tanimlanan hata
limitini asti.

bekleyin.

Direng asiri yiik koruma fonksiyonu ayar-
larini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyici).

Hata limiti ayarini kontrol edin, 43.71 Fren
direnci ariza limiti parametresi.

Fren donglisiiniin izin verilen limitler iginde
oldugundan emin olun.
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Kod

(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

7192 | BC IGBT asiri Fren kiyici IGBT sicakhgi Kiyiclyr sogumaya birakin.

sicakhigi dahili hata sinirini asmis. Ortam sicakhiginin agiri olup olmadigini
kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kont-
rol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini kont-
rol edin.
Direng asiri ylik koruma fonksiyonu ayar-
larini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyici).
Fren dongUsunin izin verilen limitler icinde
oldugundan emin olun.
Siirtici besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.

7310 | Asirnihiz Yanhg ayarlanmig mini- Minimum/maksimum hiz ayarlarini kontrol
mum/maksimum hizlar, yeter- | edin, 30.11 Minimum hiz ve 30.12 Maksi-
siz fren momenti veya mum hiz parametreleri.
moment referansini kullanir- | Motor frenleme momentinin yeterliligini
ken yukteki degisimler sebe- kontrol edin.
biyle motor, izin verilen hizdan | Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
daha hizli dénmekte. olmadigini kontrol edin.

73B0 | Acil rampasi basarisiz | Acil stop beklenen siire iginde | Onceden tanimlanan rampa siirelerini
tamamlanmadi. kontrol edin (Off1 modu igin 23.11...23.15,

Off3 modu igin 23.23).

73F0 | Asiri frekans izin verilen maksimum gikig Yardimci kodu kontrol edin.
frekansi asildi.

OxFA | Motor, hatal olarak ayarlan- Minimum/maksimum frekans ayarlarini
mig minimum/maksimum fre- | 30.13 Minimum frekans ve 30.14 Maksi-
kans yiiziinden izin verilen en | mum frekansparametreleri kontrol edin.
yUksek frekanstan daha hizli | Kullanilan besleme gerilimini ve 95.01
donlyor veya motor gok yiik- | Besleme gerilimi gerilim segme paramet-
sek besleme gerilimi yuzin- resini kontrol edin.
den ya da 95.01 Besleme
gerilimi parametresinde hatali
besleme gerilimi segimi
yuziinden hizlaniyor.

Diger | - Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegip

yardimci kodu soyleyin.

7510 | FBAA iletigimi Siriicu ile haberlesme adap- | Haberlesme iletisim durumunu kontrol

Programlanabilir hata: tér moduilii A veya PLC ile edin. Haberlesme arabiriminin kullanici
50.02 FBA A iletisim haberlesme adaptdr modulli A | belgelerine bakin.
kayb fonksiyonu arasindaki dongusel iletisim | 50 Haberlesme adaptorti (FBA), 51 FBA A
kayboldu. ayarlari, 52 FBA A veri girigi ve 53 FBA A
veri ¢ikigi parametre gruplarinin ayarlarini
kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
lletisim master cihazin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

8001 | ULC dusuk ylk hatasi | Kullanici yik egrisi Sinyal Bkz. parametre 37.04 ULC dlistik yiik
disuk ylk egrisinin altinda islemleri.
¢ok uzun sire kaldi.

8002 | ULC asin yik hatasi | Kullanici ylk egrisi Sinyal asir | Bkz. parametre 37.03 ULC asir1 yiik islem-
yuk egrisinin Gzerinde ¢ok leri.
uzun sire kaldi.
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Kod
(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
80A0 | Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
Programlanabilir hata: icin belirtilen limitlerin disinda. | edin.
12.03 Al denetim Yardimei kodu kontrol edin.
fonksiyonu Girise bagli kablolari kontrol edin.
12 Standart Al parametre grubundaki giri-
sin minimum ve maksimum limitlerini kont-
rol edin.
0001 | Al1LessMIN
0002 | Al1GreaterMAX
0003 | Al2LessMIN.
0004 | Al2GreaterMAX
80B0 | Sinyal denetimi 1 Sinyal denetim fonksiyonu 1 Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. metre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.06 Denetim 1 eylemi
80B1 | Sinyal denetimi 2 Sinyal denetim fonksiyonu 2 Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. metre 32.17 Denetim 2 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.16 Denetim 2 eylemi
80B2 | Sinyal denetimi 3 Sinyal denetim fonksiyonu 3 Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. metre 32.27 Denetim 3 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.26 Denetim 3 eylemi
80B3 | Sinyal denetimi 4 Sinyal denetim fonksiyonu 4 Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. metre 32.37 Denetim 4 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.36 Denetim 4 eylemi
80B4 | Sinyal denetimi 5 Sinyal denetim fonksiyonu 5 Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. metre 32.47 Denetim 5 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.46 Denetim 5 eylemi
80B5 | Sinyal denetimi 6 Sinyal denetim fonksiyonu 6 | Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. metre 32.57 Denetim 6 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.56 Denetim 6 eylemi
9081 | Harici hata 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi-
metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1 tiirti
9082 | Harici hata 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi-
metni) nin ayarini kontrol edin.

Programlanabilir hata:
31.03 Harici olay 2
kaynagi

31.04 Harici olay 2 tiirti
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tamamlanmadi.

Kod
(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
9083 | Harici hata 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi-
metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3 tiirti
9084 | Harici hata 4 Harici cihaz 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi-
metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4 tirii
9085 | Harici hata 5 Harici cihaz 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi-
metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tiirii
FA81 | Guvenli moment Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma 1 etkin, yani STO devresi 1 edin. Daha fazla bilgi igin, strticinin
kesilmis. Donanim el kitabi'nda Glivenli moment
FA82 | Glivenli moment Gilvenli moment kapatma kapam@ fonksiyonu bélimiine ve 31.22
. ) ! STO gésterge calistirma/durdurma para-
kapatma 2 etkin, yani STO devresi 2 tresini 284) 1 bak
Kesilmis. metresinin (sayfa ) tanimina bakin.
95.04 Kontrol karti beslemesi parametresi-
nin degerini kontrol edin.
FF61 |ID run Motor ID run islemi basariyla | 99 Motor verileri parametre grubundaki

nominal motor degerlerini kontrol edin.
Sirlcuye harici kontrol sistemi bagli olma-
digini kontrol edin.

Sdirtcuye (ve ayri olarak gu¢ saglaniyorsa
kontrol Gnitesine) gli¢ ¢cevrimi yapin.
Calisma limitlerinin ID run igleminin
tamamlanmasini engellemedigini kontrol
edin. Parametrelerin varsayilan ayarlarini
geri yukleyin ve tekrar deneyin.

Motor saftinin kilitli olmadigini kontrol
edin.

Yardimci kodu kontrol edin. Kodun ikinci
numarasi sorunu gosterir (her bir kod igin
asagidaki eylemlere bakin).

0001

Maksimum akim limiti gok
disk.

99.06 Motor nominal akimi ve 30.17 Mak-
simum akim parametrelerinin ayarlarini
kontrol edin. 30.77 > 99.06 oldugundan
emin olun.

Sdiriiciiniin, motora gére dogru sekilde
boyutlandiriimig olup olmadigini kontrol
edin.
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Kod
(onal- | Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
til)
0002 | Maksimum hiz limiti veya Parametrelerin ayarlarini kontrol edin.
hesaplanan alan zayiflama e 30.11 Minimum hiz
noktasi ¢ok distk. * 30.12 Maksimum hiz
* 99.07 Motor nominal gerilimi
* 99.08 Motor nominal frekansi
* 99.09 Motor nominal hizi.
Asagidakilerden emin olun:
+ 30.12>(0.55 x 99.09) > (0.50 x senkro-
nize hiz)
+ 30.11<0,ve
* besleme gerilimi > (0.66 x 99.07).
0003 | Maksimum moment limiti gok | 99.712 Nominal motor momenti parametre-
disuk. sinin ayarlarini ve 30 Limitler grubundaki
moment limitlerini kontrol edin.
Gegcerli maksimum moment limitinin
%100'den blyik oldugundan emin olun.
0004 | Gegerli 6lglim kalibrasyonu Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
makul bir sirre iginde tamam-
lanmadi.
0005...0008 | Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0009 | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Hizlanma makul bir siire
icinde tamamlanmadi.
000A | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yavaslama makul bir stire
icinde tamamlanmadi.
000B | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Tanimlama galigsmasi sira-
sinda hiz sifira distu.
000C | (Sadece sabit miknatisl motorlar) | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
ik hizlanma makul bir siire
icinde tamamlanmadi.
000D | (Sadece sabit miknatisli Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar)
ikinci hizlanma makul bir siire
icinde tamamlanmadi.
000E...0010 | Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0011 | (Sadece senkron rellktans Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar)
Pals testi hatasi.
0012 | Motor gelismis dururken Motor ve surticl boyutlarinin uyumlu oldu-
tanimlama galismasi igin gok | gunu kontrol edin.
bayuk. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0013 | (Sadece asenkron motorlar) Suricudeki motor nominal degeri ayarlari-
Motor veri hatasi. nin motor plakasindakilerle ayni oldugunu
kontrol edin.
Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
FF63 | STO tegshis arizasi Yazilm dahili ariza. Kontrol Gnitesini yeniden baslatin (96.08

Kontrol karti yiikleme parametresini kulla-
narak veya gu¢ gevrimi yaparak).
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Kod

(onal- | Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

til)

FF81 | FB A zorlamali hata Haberlesme adaptérii A PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol
yoluyla bir hata komutu alindi. | edin.

FF8E | EFB zorlamali hata Dahili haberlegsme arabirimi PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol

yoluyla bir hata komutu alindi.

edin.
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10

Dahili haberlesme arabirimi
(EFB) araciligiyla haberlesme
kontrolu

Bu bolimun igindekiler

Bu bélimde dahili haberlesme arabirimi ile strlicinin haberlesme lzerinden harici
cihazlarla nasil kontrol edilebilecedi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bakis

Siricu, bir haberlesme adaptéri veya dahili haberlesme arabirimini kullanarak
iletisim hatti Gzerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir.

Dabhili haberlesme arabirimi Modbus RTU protokollini desteklemektedir. Strlcu
kontrol programi 10 milisaniyelik stre dizeyinde 10 Modbus kaydiyla basa gikabilir.
Ornegin, siiriicii 20 kaydi okumak igin bir talep alirsa, talebi aldiktan sonra 22 ms
icinde yanit baslar (20 ms talebi islemek icin ve 2 ms veri yolunu diizeltmekle geger).
Gergek yanit slresi, haberlesme hizi (surlicide bir parametre ayar) gibi diger
faktorlere de baghdir.

Sirucu tim kontrol bilgisini haberlesme arabiriminden almak Uzere ayarlanabilir veya
kontrol, dahili haberlesme arabirimi ve dijital ve analog girisler gibi diger mevcut
kaynaklar arasinda dagitilabilir.
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ElA-485 Modbus RTU terminalini siiriicliye baglama

Haberlesmeyi strliciiniin kontrol tnitesine takilmis olan RIIO-01 modulinin EIA-485
Modbus RTU terminaline baglayin. Baglanti semasi agagida gdsterilmigstir.

Haberlesme kontrol cihazi

Sonlandirma AGIK"

Veri akigi Haberlesme
<«§— Kontrol Word'i (CW) ———
<«¢——— Referanslar ———
P G/C (déngiisel
Durum Word'd (SW) o |08 C (déngiisel)
Gergek degerler ——p»

-
Parametre RIW Servis mesaijlari

talep/yanit - (dénglisel olmayan)
ON ON ON
RS E] RG] RS E]
[=] =] B [=]
o <« B n < & @ < &

8 =1 =]
=== (]mrg HEHEI EIEE
Sonlandirma KAPALI Sonlandirma KAPALI Sonlandirma AGIK

Siirlicl Sirlici e Sirici

R Haberlesmenin her iki ucundaki cihazlarda sonlandirma ACIK ayarlanmalidir.
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Suruciyil haberlesmeye baglama
Sdrlclnin kontrol Unitesinin Gzerindeki terminal blokunu haberlesmeye baglayin.
Baglanti semasi asagida gosterilmistir.

Baglanti icin tercihen Gg iletken ve ekran kullanin.

Surici kontrol Gnitesi

1)
AC
g -
2 £ 3
2~ S 8 o TERM
z z
o g + ' (O]
8 E m < 0O
I
'| Il -
[ [
Lo Lo
Blendaj 2)
1) Cihaz haberlesmenin ucundaysa anahtarla
sonlandirmayi ACIK olarak ayarlayin.
2) Blendaj iletkenlerini strtctde bir arada baglayin —
SCR'de SONLANDIRMAYIN. Toprak®)  —» G R+
3) Blandaji SADECE otomasyon kontrol cihazindaki Y
“Toprak” terminalinde sonlandirin. Referans %) =

4) DGND iletkenini sadece otomasyon kontrol
cihazindaki “Sinyal toprak referans” terminalinde
sonfandirin. RS485 kontrolor
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Dahili haberlesme arabirimini ayarlama

Dahili haberlesme iletisimi icin asadidaki tabloda gosterilen parametrelerle surictyd
ayarlayin. Field bus kontrolii ayan sutunu kullanilacak degeri veya varsayilan
degeri verir. Fonksiyon/Bilgi situnu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre

Field bus
kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

ILETISIM BASLATMA

58.01

Protokol
etkinlestir

Modbus RTU

Dahili haberlesme iletisimini baslatir.

DAHILI MODBUS KONFIGURASYONU

58.03 Nod adresi 1 (varsayilan) Nod adresi. Ayni ¢cevrimici cihaz adresine
sahip iki nod olamaz.
58.04 Haberlesme hizi | 19,2 kbps Baglantinin iletisim hizini tanimlar. Master
(varsayilan) istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.
58.05 Parite 8 EVEN 1 Pariteyi ve stop biti ayarini secer. Master
(varsayilan) istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.
58.14 lletisim kaybi Hata (varsayilan) | Bir iletisim kaybi tespit edildiginde
eylemi gerceklestirilecek eylemi tanimlar.
58.15 lletisim kaybi Cw/ Ref1/Ref2 iletisim kaybi gériintiilemesini
modu (varsayilan) etkinlestirir/devre disi birakir ve iletisim kaybi
gecikme sayacini resetlemek igin yontemleri
tanimlar.
58.16 lletisim kaybi 3,0 s (varsayilan) | lletisim gériintiilemesi icin zaman asimi
stiresi sinirini tanimlar.
58.17  Génderim 0 ms (varsayilan) | Sirlcu tepki gecikmesini tanimlar.
gecikme
58.25  Kontrol profili ABB Siirticiileri Suruci tarafindan kullanilan kontrol profilini
(varsayilan) seger. Bkz. bolum Dabhili haberlesme
arabiriminin temelleri (sayfa 467).
58.26 EFB reft tipi Hiz veya frekans | Haberlesme referanslari 1 ve 2'nin tiplerini
58.27 EFB ref?2 tipi (58.26 igin tanimlar. Her bir referans tipi igin 6igeklendirme
varsayilan), Seffaf, | 46.01...46.03 parametreleriyle tanimlanir. Hiz
Genel, Moment veya frekans ayari ile tip, etkin olan calisma
(58.27 igin moduna goére otomatik olarak segilir.
varsayilan), Hiz,
Frekans
58.28 EFB act1 tipi Hiz veya frekans Gercek degerler 1 ve 2'nin tiplerini tanimlar.
58.29 EFB act?2 tipi (68.28igin Her bir gergek deger igin 6lgeklendirme
varsayllan), Seffaf | 46.01...46.03 parametreleriyle tanimlanir. Hiz
(58.29 igin veya frekans ayari ile tip, etkin olan galisma
varsayllan), Genel, | moduna gére otomatik olarak segilir.
Hiz, Frekans
58.31 EFB act1 geffaf | Diger 58.26 EFB ref1 tipi (58.27 EFB ref2 tipi)
58.32 kaynagi Seffaf olarak ayarlandiginda gercek degerler

EFB act2 seffaf
kaynagi

1 ve 2'yi tanimlar.
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Parametre Eeld bL.'.S Fonksiyon/Bilgi
ontrolii ayari
58.33  Adresleme Mod 0 (varsayilan) | Parametreler ile 400001...465536
modu (100...65535) Modbus kayit araligindaki
tutma kayitlari arasindaki eslemeyi tanimlar.
58.34 Word sirasi LO-HI (varsayilan) | Modbus mesaj ¢cergevesindeki veri
word'lerinin sirasini tanimlar.

58.101 Data G/C 1 Ornegin, Modbus master'in, Modbus Giris/Cikis

varsayllan ayarlar | parametrelerine ait kayit adresinden

58.114 Data G/C 14 (G/C'lar 1...6 okudugunda veya bu adrese yazdiginda
kontrol word'iinli, | eristidi slirict parametresinin adresini
durum word'ling, tanimlar. Modbus G/C word'leri arasindan
iki referansi ve iki | okumak veya yazmak istediginiz
gercek degeri parametreleri segin.
igerir)
RO/DIO kontrol Bu ayarlar gelen verileri 10.99 RO/DIO
word'li, AO1 veri kontrol word'ii, 13.91 AO1 veri depolama,
depolama, AO2 13.92 AO2 veri depolama, 40.91 Geribildirim
veri depolama, veri depolama veya 40.92 Ayar noktasi veri
Geribildirim veri depolama depolama parametrelerine yazar.
depolama, Ayar
noktasi veri
depolama

58.06 lletisim kontrolii | Ayarlari tazele Konfiglirasyon parametrelerinin ayarlarini

dogrular.

Yeni ayarlar, siirlicliye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 58.06 lletisim kontroli
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda gegerli olur.

Siriicu kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili haberlesme arabirimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan
sUrlicli kontrol parametrelerini kontrol edin ve ayarlayin. Haberlegsme kontrolii ayari
sutunu, dahili haberlesme sinyali s6z konusu surticu kontrol sinyali i¢in istenen
kaynak veya hedef oldugunda kullanilacak degeri veya degerleri verir.
Fonksiyon/Bilgi situnu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre

Haberlesme
kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUTU KAYNAK SECIMI

20.01 Ext1 komutlari | Dahili haberlesme EXT1 aktif kontrol konumu olarak segilmisken
haberlesmeyi start ve stop komutlari igin
kaynak olarak secer.

20.06 Ext2 komutlari | Dahili haberlesme EXT2 aktif kontrol konumu olarak segilmigken

haberlesmeyi start ve stop komutlari icin
kaynak olarak secer.
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Haberlesme

Parametre kontrolii ayar Fonksiyon/Bilgi

HIZ REFERANSI SECIMi

22.11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan
bir referansi hiz referansi 1 olarak seger.

22.18 Ext2 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan
bir referansi hiz referansi 2 olarak seger.

MOMENT REFERANSI SECIMI

26.11 Moment ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi Gizerinden alinan

segimi bir referansi moment referansi 1 olarak seger.

26.12 Moment ref2 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan

segimi

bir referansi moment referansi 2 olarak seger.

FREKANS REFERANS SECIMi

28.11 Ext1 frekans EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi (izerinden alinan
ref1 bir referansi frekans referansi 1 olarak secer.
28.15 Ext2 frekans EFB ref1 Dabhili haberlesme arabirimi Gzerinden alinan

ref1

bir referansi frekans referansi 2 olarak seger.

DIGER SECIMLER

EFB referanslari, 6nce Diger 6gesi, sonra ya 03.09 EFB referansi 1 ya da 03.10 EFB referansi
2 parametresi segilerek neredeyse herhangi bir sinyal segici parametresinde kaynak olarak

segilebilir.
SISTEM KONTROL GIRISLERI
96.07 Parametre Kaydet (Tamam Parametre deger degisimlerini (haberlesme

manuel kaydi

ogesine geri doner)

kontrolu ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya
kaydeder.
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Dahili haberlegsme arabiriminin temelleri

Haberlesme sistemiyle sirtcu arasindaki dongusel iletisim 16 bit veri word'lerinden
veya 32 bit veri word'lerinden olugsmaktadir.

Asagidaki sema dahili haberlesme arabiriminin calismasini géstermektedir. Dongusel
iletisimde aktarilan sinyaller semanin altinda agiklanmistir.

Haberlesme agi

Dénglsel iletisim

1)
EFB profili EXT1/2
Start komutlari
EFB CW

03.09 EFB referansi 1

S

i

SEC
Cw I
2 0
REF1 || TN
REF2 || 53
58.25
SEC
W -
S 2) 0
Ll |ACT1 H :12 -
ACT2 H U=
58.25
Veri G/IG
segimi
GIC1
GIC 2
GIC3
G/C 69 J
58.101
58.114

03.10 EFB referansi 2,

EFB SW

Gergek 1

Gergek 2

Par. 01.01...255.255

20.01
20.06

Referans segimi

S

Gruplar
22/26/28/40 vb.

Referans segimi

L| Déngusel olmayan iletisim

¢

Gruplar
22/26/28/40 vb.

N =

Kontrol profilleri hakkinda (sayfa 470).

. Haberlesme Gzerinden kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.
. 58.25 Kontrol profili parametresi ABB Siirticiileri olarak ayarlanmigsa veri donustirme. Bkz. bolim

Parametre
tablosu
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Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol Word'ii (CW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dir. Strticliyl bir
haberlegsme sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. CW haberlesme kontrol
cihaziyla surlcuye goénderilir. Srlict parametrelerinde, kullanici EFB CW'yi suriicu
kontrol komutlarinin (start/stop, acil stop, harici kontrol konumlari 1/2 arasinda segim
veya hata resetleme gibi) kaynagi olarak secer. Surriicti, CW'de yer alan bit kodlu
talimatlara gore durumlari arasinda gegcis yapar.

haberlesme CW, siiriiciiye ya oldugu gibi yazilir ya da veri donusturdlar. Bkz. bélim
Kontrol profilleri hakkinda (sayfa 470).

Haberlesme Durum Word'l (SW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dir.
Sirucuden haberlesme kontrol cihazina durum bilgisi igerir. Striicii SW, haberlesme
SW'sine ya oldugu gibi yazilir ya da veri donusturalir. Bkz. bélim Kontrol profilleri
hakkinda (sayfa 470).

Referanslar

EFB referanslari 1 ve 2, 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsayilardir. Her bir referans
word'Undn icerigi hiz, frekans, moment veya proses referansi gibi neredeyse
herhangi bir sinyalin kaynagi olarak kullanilabilir. Dahili haberlesme iletisiminde,
referans 1 ve referans 2 sirasiyla 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2
parametreleri ile gorintilenir. Referanslarin dlgeklendirilip dlgeklendiriimemesi 58.26
EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi parametrelerinin ayarlarina baglidir. Bkz. bélim
Kontrol profilleri hakkinda (sayfa 470).

Gergek degerler

Haberlesme gergek sinyalleri (ACT1 ve ACT2) 16 bit veya 32 bit isaretlenmis
tamsayilardir. Segilen suriicii parametre degerlerini striciden master'a tasirlar.
Gergek degerlerin dlgeklendirilip 6lgeklendiriimemesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29
EFB act2 tipi parametrelerinin ayarlarina baghdir. Bkz. bolim Kontrol profilleri
hakkinda (sayfa 470).

Veri girig/cikiglan

Veri giris/cikislar (G/C) segilmis suriict parametre degerlerini iceren 16 bit veya 32
bit word'lerdir. 58.701 Data G/C 1 ... 58.114 Data G/C 14 parametreleri master'in veri
okudugu (giris) veya veri yazdidi (¢ikis) adresleri tanimlar.

Kayit adresleme

Tutma kayitlarina erisim icin Modbus taleplerinin adres alani 16 bittir. Bu, Modbus
protokoliiniin 65536 tutma kaydinin adreslenmesini destekler.

Eskiden, Modbus master cihazlan tutma kayit adreslerini gdstermek icin 40001 ila
49999 arasinda 5 haneli ondalik adresler kullanirdi. 5 haneli ondalik adreslemede
adreslenebilir tutma kayitlarinin sayisi 9999 ile sinirhydi.
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Modern Modbus master cihazlari tipik olarak 65536 Modbus tutma kaydinin
tamamina erisimi saglamaktadir. Bu yontemlerden biri, 400001 ila 465536 arasinda 6
haneli ondalik adresler kullanmaktir. Bu kilavuz, tutma kayit adreslerini gdéstermek
icin 6 haneli ondalik adresleme kullanmaktadir.

5 haneli ondalik adreslemeyle sinirli olan Modbus master cihazlari, 400001 ila
409999 arasindaki kayitlara hala 40001 ila 49999 arasindaki 5 haneli ondalik
adresleri kullanarak erisebilmektedir. Bu master'lar 410000 ila 465536 arasindaki
kayitlara erisemez.

Bkz. Parametre 58.33 Adresleme modu.

Not: 32 bit parametrelerin kayit adreslerine, 5 haneli kayit sayilari kullanilarak
erigilemez.
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Kontrol profilleri hakkinda

iletisim profili siirlicii ve haberlesme master arasindaki veri aktarimi igin kurallari
tanimlar, érnegin:

* birlesik boolean word'leri dénUstirilmus mu ve nasil donisturiimis?

» sinyal deg@erleri 6lceklendirilmis mi ve nasil dlgeklendirilmis?

* haberlesme master igin suriict kayit adresleri nasil eslenmis?

Sdrlciyu su iki profilden birine uygun olarak mesaj alip géndermesi igin konfiglire
edebilirsiniz:

» ABB Siirticiileri

» DCU Profili.

ABB Siiriciileri profili igin, srliciniin dahili haberlesme arabirimi haberlesme
verilerini surtcude kullanilan lokal verilere veya lokal verilerden haberlesme verilerine

donustirir. DCU Profili veri donusturme ve dlgeklendirme icermez. Asagidaki sekilde
profil segiminin etkisi gdsterilmektedir.

Profil segimi
Veri
donustirme ve SEC
Olgeklendirme
> - > 0
58.26...58.29 \7 -
Haberlesme »o05 Srict
58.25

58.25 Kontrol profili parametresi ile kontrol profili segimi soyledir:

» (0) ABB Sirtictileri
* (5) DCU Profili.
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Kontrol Word'li

ABB Siiruciileri profili igin Kontrol Word'ii

Asagidaki tabloda ABB Sdricileri kontrol profili igin haberlesme Kontrol Word'Giniin
icerigi gosterilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi bu word'l siriictide kullanildigi
bicime dénlstlrir. Blyuk ve kalin harfli yazilar ABB Sdirdiciileri profili igin durum gecis
semasi kisminda (sayfa 478) gosterilen durumlara aittir.

Bit | Adi Deger | DURUM/Aciklama
0 OFF1_ 1 READY TO OPERATE'e ilerle.
KONTROL 0 Aktif yavaglama rampasiyla dur. OFF1 ACTIVE'e ilerle;

diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO
SWITCH ON'a ilerle.

1 OFF2_ 1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).
KONTROL 0 Acil OFF, serbest durus.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITEDa ilerle.
2 OFF3_ 1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).
KONTROL 0 Acil stop, suriicli parametresi ile tanimlanan siirede durur.

OFF3 ACTIVE ‘e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve calistirilan
makinenin durdurulabileceginden emin olun.

3 INHIBIT_ 1 OPERATION ENABLED'a ilerle.

OPERATION Not: Calisma izni sinyali aktif olmalidir; bkz. surtici
belgeleri. Sirtcl haberlesmeden Calisma izni sinyalini
almak Uzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali etkinlestirir.
Ayrica bkz. parametre grubu 06.18 Start yasagi durum
word'li (sayfa 188).

0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.
4 RAMP_OUT_ 1 Normal ¢calisma. RAMP FUNCTION GENERATOR:
ZERO OUTPUT ENABLED.
0 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla. Surucu

rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP_HOLD 1 rampa fonksiyonu. RAMP FUNCTION GENERATOR:
ACCELERATOR ENABLED.
0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait
¢ikis tutuldu)
6 RAMP_IN_ 1 Normal calisma. OPERATING'e ilerle.
ZERO Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi siirlicii

parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
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Bit | Adi Deger | DURUM/Aciklama

7 RESET 0=>1 | Aktif bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtci
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal calismaya devam et.

8 JOGGING_1

N

Joglama 1 hizinda ¢aligma talebi.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtci
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal calismaya devam et.

N

9 JOGGING_2 Joglama 2 hizinda galisma talebi.

Not: Bu bit sadece haberlegsme arabirimi sirtci
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢aligmaya devam et.
10 REMOTE_ 1 Haberlesme kontrol d.
CMD 0 Kontrol Word'lii <> 0 veya Referans <> 0: Son Kontrol
Word'li ve Referansi tut.
Kontrol Word'l = 0 ve Referans = 0: Haberlesme kontrol
d. Referans ve yavaslama/hizlanma rampasi kilitlendi.
11 EXT_CTRL_ 1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
LOC haberlesmeden segilmek Uzere parametrelenmigse
etkindir.

0 Harici Kontrol Konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek lizere parametrelenmigse
etkindir.

12 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin surtcu lojigi ile
13 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

14 USER_2

15 USER_3

DCU profili i¢cin Kontrol Word'ii

Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme Kontrol Word'lnu oldugu gibi striici Kontrol
Word'liinlin 0 - 15 bitlerine yazar. Suriici Kontrol Word'Giniin 16 - 32 bitleri kullanimda
degildir.

Bit |Adi Deger | Durum/Agiklama
0 STOP 1 Stop Modu parametresine ya da stop modu talep bitlerine
g6re durma (7 ve 9 bitleri).
0 (calisma yok)
1 START 1 Sdrlcuyl baslatin.
0 (¢alisma yok)
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Bit | Adi Deger | Durum/Aciklama

2 GERI 1 Motor dénmesinin geri yonu

0 Motor dénus yonu referans isaretine baglidir:

Pozitif referans: ileri
Negatif referans: Geri.

3 Rezerve

4 RESET 0=>1 | Aktif bir hata varsa hata resetleme.

0 (calisma yok)

5 EXT2 1 Harici kontrol konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek izere parametrelenmigse
etkindir.

0 Harici kontrol konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek izere parametrelenmigse
etkindir.

6 RUN_DISABLE 1 Calisma devre digi Surlct haberlesmeden galisma izni
sinyalini almak Uzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali devre
disi birakir.

0 Calisma izni. Surici haberlesmeden Calisma izni
sinyalini almak Uzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali
etkinlestirir.

7 STOPMODE_ 1 Normal rampa stop modu

RAMP 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timu 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

8 STOPMODE_ 1 Acil rampa stop modu

E'XIIEIEGENCY_ 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timu 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

9 STOPMODE_ 1 Serbest stop modu.

COAST 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin tim 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

10 RAMP_PAIR _2 1 23.11 Rampa grubu seg¢imi parametresi EFB DCU CW 10
bit olarak ayarlandiginda rampa ayari 2'yi (Hizlanma
slresi 2 / Yavasglama suresi 2) segin.

0 23.11 Rampa grubu seg¢imi parametresi EFB DCU CW 10
bit olarak ayarlandiginda rampa ayari 1'yi (Hizlanma
siresi 1/ Yavasglama suresi 1) segin.

11 RAMP_OUT_ 1 Rampa Fonksiyon Jenerator gikisini sifira zorla. Surici

ZERO rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

0 Normal ¢alisma.

12 RAMP_HOLD 1 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
¢ikis tutuldu)

0 Normal ¢alisma.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.

0 Normal ¢alisma.
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31

Bit | Adi Deger | Durum/Aciklama
14 REQ_LOCAL_ 1 Sirtci lokal kontrol moduna gegmez (bkz. parametre
LOCK 19.17 Lokal kontrol devre disi birakma).
0 Surucu lokal ve harici kontrol modlari arasinda gegis
yapabilir.
15 TORQ_LIM_ 1 30.18 Mom lim s¢gm parametresi EFB olarak
PAIR 2 ayarlandiginda rampa ayari 2'yi (Minimum moment 2 /
N Maksimum moment 2) segin.
0 30.18 Mom lim s¢gm parametresi EFB olarak
ayarlandiginda rampa ayari 1'i (Minimum moment 1/
Maksimum moment 1) segin.
16 FB_LOCAL_CTL |1 Lokal mod igin haberlesmeden kontrol talep edilir. Etkin
kaynaktan kontroli alir.
0 (calisma yok)
17 FB_LOCAL_REF |1 Lokal mod igin haberlesmeden referans talep edilir. Etkin
kaynaktan referansi alir.
0 (calisma yok)
18 RUN_DISABLE_1 Heniiz uygulanmadi
icin ayrildi
19 Rezerve
20 Rezerve
21 Rezerve
22 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin surtict lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.
24 USER_2
25 USER_3
26... | Rezerve
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Durum word'i

ABB Siirucileri profili icin Durum Word'u

Asagidaki tabloda ABB Suricileri kontrol profili igin haberlesme Durum Word'l
gosterilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme igin striicii Durum
Word'liinl bu forma dénusturur. Blyudk ve kalin harfli yazilar ABB Sdirticiileri profili igin
durum gegis semasi kisminda (sayfa 478) gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger | DURUM/Agiklama
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.
Ayrica bkz. parametre grubu 06.18 Start yasagi durum
word'li (sayfa 188).
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/alarm yok.
8 AT_ 1 OPERATING. Gergek deger Referansa esittir
SETPOINT (tolerans limitleri dahilindedir, rn. hiz kontroliinde, hiz
hatasi nominal motor hizinin maks. %10'udur).
0 Gergek deger Referans'tan farklidir (tolerans limitleri
digindadir).
9 REMOTE 1 Sdrict kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Sirticu kontrol konumu: LOCAL.
10 ABOVE_ 1 Gergek frekans veya hiz, denetim limitine (sirlict
LIMIT parametresi ile ayarlanan) esit veya limitin Gzerinde.
Her iki dénme ydnunde de gecerlidir.
0 Gergek frekans veya hiz denetim limiti dahilinde.
11 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin surucu lojigi ile
12 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
13 USER_2
14 USER_3
15 Rezerve
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DCU profili igin Durum Word'u

Dahili haberlesme arabirimi, stirtici Durum Word't 0 - 15 bitlerini higbir degisiklik
yapmadan haberlesme Durum Word'line yazar. Strtici Durum Word'lnin 16 - 32
bitleri kullanimda degildir.

Bit Adi Deger | Durum/Aciklama
0 READY 1 Sirticl, start komutunu almaya hazir.
0 Sirlcu hazir degil.

1 ENABLED 1 Harici calisma izni sinyali etkin.

0 Harici calisma izni sinyali etkin degil.

2 BASLADI 1 Sdricu, start komutunu aldi.

0 Siricd, start komutunu almadi.
3 RUNNING 1 Suriicti modilasyonda.

0 Sirlicu modilasyonda degil.
4 ZERO_SPEED 1 Suricu sifir hizda.

0 Sdricu sifir hizda degil.
5 ACCELERATING |1 Sirtcd hizi artiyor.

0 Siruci hizi artmiyor.
6 DECELERATING |1 Sdricu hizi azahyor.

0 Sirlcu hizi azalmiyor.
7 AT_SETPOINT 1 Sdrlcu ayar noktasinda.

0 Sdrlcl ayar noktasinda degil.

8 LIMIT 1 Sdricu ¢aligmasi sinirlandirildi.

0 Sdricu galismasi sinirlandiriimadi.

9 SUPERVISION 1 Gercek deger (hiz, frekans veya moment) limitin
Uzerinde. Limit 46,31...46,33 parametreleriyle
ayarlanir.

0 Gercek deger (hiz, frekans veya moment) limitler
dahilinde.

10 REVERSE_REF |1 Siricl referansi ters yonde.

0 Sirlcu referansi ileri yonde.

11 REVERSE_ACT |1 Sirici ters yonde calisiyor.

0 Sdricd ileri yonde galigiyor.

12 PANEL_LOCAL |1 Panel/tus takimi (veya PC araci) lokal kontrol
modunda.

0 Panel/tus takimi (veya PC araci) lokal kontrol
modunda degil.

13 FIELDBUS _ 1 Haberlesme, lokal kontrol modunda.

LOCAL 0 Haberlesme, lokal kontrol modunda degil.

14 EXT2_ACT 1 Harici kontrol konumu EXT2 etkin.

0 Harici kontrol konumu EXT1 etkin.
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Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
15 FAULT 1 Sdrici hata verdi.
0 Sdricu hata vermedi.
16 ALARM 1 Uyari/Alarm etkin.
0 Uyari/alarm yok.
17 Rezerve
18 DIRLOCK 1 Yon kilidi ACIK. (Yon degisimi kilitli.)
0 Yon kilidi KAPALI.
19 LOCALLOCK 1 Lokal mod kilidi ACIK. (Lokal mod kilitli.)
0 Lokal mod kilidi KAPALI.
20 Rezerve
21 Rezerve
22 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin strtict lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Kontrol bu kanala verilmistir.
0 Kontrol bu kanala verilmemistir.
27 REQ_REF 1 Referans bu kanala verilmistir.
0 Referans bu kanala verilmemistir.
28... Rezerve
31
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Durum gecis semalari

ABB Siiriciileri profili icin durum geg¢is semasi

Asagidaki sema, strtictii ABB Sirtctleri profilini kullanirken ve suriic dahili
Haberlesme arabiriminden gelen kontrol word'inln komutlarini izlemek lzere
yapilandiriimigken, suricudeki durum gegislerini géstermektedir. Buyuk harfli yazilar,
haberlesme Kontrol ve Durum sdzcuklerini gdsteren tablolarda kullanilan durumlara
aittir. Bkz. bolim ABB Siirtictileri profili igin Kontrol Word'li sayfa 471 ve ABB
Stiriiciileri profili igin Durum Word'li sayfa 475.
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SWITCH-ON
MAINS OFF | INHIBITED I— (SW Bit6=1)
Gl ACIK -+ (CW Bit0=0)
|NOT READYTO
ABCD SWITCH ON (SW Bit0=0)
== (CW=xxxx x1xx xxxx x110)
-1 (CW Bit3=0)
READY TO
OPERATION SWITCH ON (SW Bit0=1)
INHIBITED (SW Bit2=0)
| calisma 1 (CW=xxxx xAxx xxxx x111)
engellendi

\"

herhangi bir durumdan

- OFF1 (CW Bit0=0)

OFF1
ACTIVE (SW Bit1=0)

READY TO
OPERATE

T~ (CW=xxxx x1xx xxxx 1111
ve SW Bit12=1)

(SW Bit1=1)

herhangi bir durumdan

ABB siiriiciileri
profili

CW = Kontrol Word'l
SW = Durum Word'l
n=Hz
| = Girig Akimi
RFG = Rampa
Fonksiyonu
Jeneratori
f = Frekans

herhangi bir durumdan

Hata
FAULT] _ swBit3=1)
I < cwsitr=1)

herhangi bir durumdan

Acil OFF
OFF2 (CW Bit1=0)

(SW Bit4=0)

-+ n(f)=0/1=0 \v/ _1_ Acil Stop
(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0)
ve
B CD SW Bit12=1) OFF3
\vj ACTIVE |~ (SW Bit5=0)
(CW Bit4=0) =T n()=0/1=0
cD 0PERATION|
ENABLED (SW Bit2=1)
A—<t—
(CW Bit5=0) =1 (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
D RFG: OUTPUT

(CW Bit6=0)

Sekansi baslat:

ENABLED

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

C—<1+—
== (CW=xxxx x1xx x111 1111)

l PERATI N|
° ° (SW Bit8=1)
D

* 476h — NOT READY TO SWITCH ON

« MSWbit0=1ise

* 477h —» READY TO SWITCH ON (Durduruldu)
* 47Fh — OPERATION (Calisiyor)

I~
>

STATE
_I_ kosul

J_ bit ylikselen kenari
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Sekansi durdur:
* 477h = 21.03 Stop modu uyarinca stop

47Eh = OFF1 rampa stop (Not: kesintisiz rampa stop)
Hata sifirlama:

*« MCW bit 7 yikselen kenari

STO sonrasi start:

31.22 STO goésterge calistirma/durdurma Hata degilse/Hata, 06.18 Start yasagi
durum word'(i kontrol edin, bit 7 STO = 0 start komutu vermeden 6nce.
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Referanslar

ABB Siirucileri profili ve DCU Profili igin referanslar

ABB Sirtciuleri profili EFB referansi 1 ve EFB referansi 2'nin kullanimini destekler.
Referanslar her biri bir igaret biti ve 15 bit tam sayi iceren 16 bit uzunlukta
sOzclklerdir. Negatif bir referans buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

Referanslar, dlgceklendirmesi 58.26 EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi ayarina gére
kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde 6lgeklendirilir
(bkz. sayfa 362).

Haberlesme P Sirlicl
46.01 (hiz referansi ile)
20000 == 4g 2 (frekans referansi ile)
46.03 (moment referansi ile)
10000 —— 46,04 (giig referansi ile)
0——0
10000 — -(46.03) (moment referansi ile)
. | -(46.04) (glig referansi ile)
20000 —— -(46.01) (hiz referansi ile)

-(46.02) (frekans referansi ile)

Olgeklendirilen referanslar 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2
parametreleri ile gosterilir.
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Gergek degerler

ABB Siiriiciileri profili ve DCU Profili icin gergcek degerler

ABB Siruculeri profili, iki haberlesme gergek degerinin (ACT1 ve ACT2) kullanimini
destekler. Gergek degerler her biri bir isaret biti ve 15 bit tam sayi iceren 16 bit
uzunlukta sézcuklerdir. Negatif bir deger buna karsilik gelen pozitif degerin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

Gergek degerler, 6lgeklendirmesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29 EFB act?2 tipi ayarina
gore kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde
Olgeklendirilir (bkz. sayfa 363).

Haberlesme g Siiriici
29090 235 rans fran 10
1000 1 15 4 o )
0—0
A0000 8 00 (g errama )
20000~ 5007 e reerants e




Dabhili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolli 483

Modbus tutma kayit adresleri

ABB Siiriciileri profili ve DCU Profili icin Modbus tutma kayit
adresleri

Asagidaki tabloda, ABB Surucitileri klasik profili ile surlicu verisi igin varsayilan
Modbus tutma kayit adresleri gésterilmektedir. Bu profil stiriicti verisine,
donusturiimis 16 bit erisim saglar.

Not: Surictnin 32 bit Kontrol ve Durum word'lerinin yalnizca en énemsiz 16 bitlerine
erigilebilir.

Not: DCU Profili ile 16 bit kontrol/durum word'u kullanildiysa, DCU Kontrol/Durum
word'inlin 16 - 32 bitleri kullanimda degildir.

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit word'ler)

400001 Varsayilan degeri: Kontrol word't (CW 16bit). Bkz. bélimler ABB
Stirtictileri profili igin Kontrol Word'ii (sayfa 471) ve DCU profili igin
Kontrol Word'li (sayfa 472).

Bu segim 58.101 Data G/C 1 parametresi kullanilarak degistirilebilir.

400002 Varsayilan degeri: Referans 1 (Ref1 16bit).

Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400003 Varsayilan degeri: Referans 2 (Ref2 16bit).

Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400004 Varsayilan degeri: Durum Word'u (SW 16bit). Bkz. bélumler ABB

Stirtictileri profili igin Durum Word'li (sayfa 475) ve DCU profili igin
Durum Word'ii (sayfa 476).
Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.

400005 Varsayilan degeri: Gergek deger 1 (Act1 16bit).
Bu segim 58.105 Data G/C 5 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400006 Gergek deger 2 (Act2 16bit).

Bu segim 58.106 Data G/C 6 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400007...400014 Veri girig/cikis 7...14.

58.107 Data G/C 7 ... 58.114 Data G/C 14 parametreleri ile segilir.
400015...400089 Kullanilmiyor

400090...400100 Hata kodu erigsimi. Bkz. bolim Hata kodu kayitlari (tutma kayitlar
400090...400100) (sayfa 490).
400101...465536 Parametre okuma/yazma.

Parametreler kayit adreslerine 58.33 Adresleme modu parametresine
gore eslenir.
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Modbus fonksiyon kodlari

Asagidaki tabloda dahili haberlesme arabirimi tarafindan desteklenen Modbus

fonksiyon kodlari gésterilmektedir.

Kod

Fonksiyon ismi

Aciklama

01h

Kontaklari Oku

Kontaklarin (0X referanslari) 0/1 durumunu okur.

02h

Ayrik Girigleri Oku

Kontaklarin (1X referanslari) 0/1 durumunu okur.

03h

Tutma Kayitlarini Oku

Tutma kayitlarinin (4X referanslan) ikili igeriklerini
okur.

05h

Tekli Kontak Yaz

Tek bir kontagi (0X referansi) 0'dan 1'e zorlar.

06h

Tekli Kayit Yaz

Tek bir tutma kaydina (4X referansi) yazar.

08h

Teshis

Haberlesmenin veya gesitli dahili hata durumlarinin
kontrol edilmesi igin kullanilan bir dizi test saglar.

Desteklenen alt kodlar:
» 00h Sorgu Verilerini Geri Ver: Eko/geri dongu testi.

* 01h Haberlesme Secenegini Yeniden Baslat:
Yeniden baslatir ve EFB'yi baglatir, haberlesme
olay sayaglarini temizler.

* 04h Yalnizca Dinleme Modunu Zorla

* 0Ah Sayaglar ve Teghis Kaydini Temizle

+ 0Bh Bara Mesaji Sayacini Geri Déndur

+ 0Ch Bara lletisim Hatasi Sayacini Geri Déndiir

+ 0Dh Bara Ozel Durum Hatasi Sayacini Geri
Déndur

* OEh Slave Mesaj Sayacini Geri Dondur
» OFh Slave Yanit Yok Sayacini Geri Dondir

» 10h Slave NAK (negatif onay) Sayacini Geri
Déndir

* 11h Slave Mesgul Sayacini Geri Doéndur

» 12h Bara Karakteri Seviyesi Asim Sayacini Geri
Déndir

+ 14h Seviye Asim Sayacini ve Isaretini Temizle

0Bh

iletisim Olay Sayacini
Getir

Bir durum word'iinl ve olay sayacin geri getirir.

OFh

Coklu Kontak Yaz

Bir dizi kontagi (OX referanslari) 0'dan 1'e zorlar.

10h

Coklu Kayitlari Yaz

Sunucu cihazinda tutma kayitlarini (4X referanslari)
iceren komsu blogun icerigini yazar.

16h

Kayit Yazmayl Maskele

4X kaydin igerigini bir VE maskesi, VEYA maskesi ve
kaydin mevcut igeriginin bir bilegimini kullanarak
degistirir.

17h

Coklu Kayitlari Oku/Yaz

Sunucu cihazinda tutma kayitlarini iceren 4X kayitlari
komsu blogunun igerigini yazar, ardindan sunucu
cihazinda bagka bir grubun kayitlarini (yazili olanlarla
ayni veya onlardan farkli) iceren komsu blogun
icerigini okur.
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Kod Fonksiyon ismi Aciklama

2Bh / OEh | Kapstullenmis Arabirim Desteklenen alt kodlar:

Tasima « OEh Cihaz Tanimlamasini Oku: Tanimlamayi ve
diger bilgileri okumayi saglar.

Desteklenen kimlik kodlari (erisim tird):

» 00h: Temel cihaz tanimlamasini almak icin istek
(akig erigimi)

* 04h: Belli bir tanimlama nesnesini almak igin istek
(tek tek erigim)

Desteklenen Nesne Kimlikleri:

+ 00h: Satici Adi (“ABB”)

+ 01h: Uriin Kodu (6rnegin, “ASCDX")

» 02h: Biyuk Kiclk Revizyon (07.05 Yazilim sdirimii
ve 58.02 Protokol kimligi parametrelerinin igeriginin
bilesimi).

+ 03h: Vendor URL'i (“www.abb.com”)

+ 04h: Uriin adi: ("ACS480”).

Ozel durum kodlari

Asagidaki tabloda dahili haberlesme arabirimi tarafindan desteklenen Modbus 6zel
durum kodlari gésterilmektedir.

Kod Adi Aciklama

01h GECERSIZ FONKSIYON | Sorguda alinan fonksiyon kodu sunucu igin izin
verilen bir islem degil.

02h GECERSIZ ADRES Sorguda alinan veri adresi sunucu icin izin verilen bir
adres degil.

03h GECERSIZ DEGER Talep edilen kayit miktar cihazin basa

¢ikabileceginden fazla. Bu hata, cihaza yazilmis olan
bir degerin gecerli araligin diginda oldugu anlamina
gelmez.

04h CIHAZ HATASI Sunucu istenen islemi gerceklestirmeye galisirken
onarilamaz bir hata meydana geldi. Bkz. bélim Hata
kodu kayitlari (tutma kayitlari 400090...400100),
sayfa 490.
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Kontaklar (0xxxx referans ayari)

Kontaklar 1 bitlik okuma/yazma degerleridir. Kontrol Word'u bitleri bu veri turd ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus kontaklarini (Oxxxx referans ayari) 6zetler.
Referanslarin kabloda aktarilan adrese uyan 1 tabanh dizinler oldugunu unutmayin.

Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
000001 | OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 |OFF3_CONTROL Rezerve
000004 | INHIBIT_OPERATION Rezerve
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 |RAMP_HOLD EXT2
000007 | RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 |JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 |JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 | REMOTE_CMD Rezerve
000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Rezerve
000016 |USER_3 Rezerve
000017 | Rezerve FB_LOCAL_CTL
000018 | Rezerve FB_LOCAL_REF
000019 | Rezerve Rezerve
000020 | Rezerve Rezerve
000021 | Rezerve Rezerve
000022 |Rezerve Rezerve
000023 | Rezerve USER_O
000024 | Rezerve USER_1
000025 | Rezerve USER_2
000026 |Rezerve USER_3
000027 | Rezerve Rezerve
000028 | Rezerve Rezerve
000029 |Rezerve Rezerve
000030 |Rezerve Rezerve
000031 | Rezerve Rezerve
000032 | Rezerve Rezerve
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Referans | ABB Siiriciileri profili DCU Profili
000033 | Role gikisi RO1 icin kontrol Réle ¢ikisi RO1 icin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'li, bit 0) word'ii, bit 0)
000034 | Role gikisi RO2 icin kontrol Réle ¢ikisi RO2 icin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'ii, bit 1) word'i, bit 1)
000035 | Role gikigi RO3 igin kontrol Role gikisi RO3 igin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'ii, bit 2) word'i, bit 2)
000036 | Role ¢ikisi RO4 igin kontrol Roéle ¢ikisi RO4 igin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 710.99 RO/DIO kontrol
word'l, bit 3) word'll, bit 3)
000037 | Role gikisi RO5 igin kontrol Roéle ¢ikigi RO5 igin kontrol

(parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'(, bit 4)

(parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'l, bit 4)
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Ayrik Girigler (1xxxx referans ayari)

Ayrik Girisler 1 bitlik salt okunur degerlerdir. Durum Word'u bitleri bu veri tirt ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus ayrik girislerini (1xxxx referans ayari) 6zetler.
Referanslarin kabloda aktarilan adrese uyan 1 tabanh dizinler oldugunu unutmayin.

Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
100001 |RDY_ON READY
100002 |RDY_RUN D
100003 |RDY_REF Rezerve
100004 | TRIPPED RUNNING
100005 |OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 |OFF_3_STATUS Rezerve
100007 |SWC_ON_INHIB Rezerve
100008 | ALARM AT_SETPOINT
100009 |AT_SETPOINT LIMIT
100010 |REMOTE SUPERVISION
100011 | ABOVE_LIMIT Rezerve
100012 |USER O Rezerve
100013 |USER_1 PANEL_LOCAL
100014 |USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 |USER_3 EXT2_ACT
100016 |Rezerve FAULT
100017 | Rezerve ALARM
100018 | Rezerve Rezerve
100019 | Rezerve Rezerve
100020 |Rezerve Rezerve
100021 | Rezerve Rezerve
100022 |Rezerve Rezerve
100023 | Rezerve USER_O
100024 | Rezerve USER_1
100025 |Rezerve USER_2
100026 |Rezerve USER_3
100027 |Rezerve REQ_CTL
100028 | Rezerve Rezerve
100029 | Rezerve Rezerve
100030 |Rezerve Rezerve
100031 | Rezerve Rezerve
100032 |Rezerve Rezerve
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Referans

ABB Siiriiciileri profili

DCU Profili

100033

Dijital giris DI1 icin gecikmis
durum (parametre 70.02 DI
gecikmis durumu, bit 0)

Dijital giris DI1 icin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 0)

100034

Dijital giris DI2 icin gecikmis
durum (parametre 70.02 DI
gecikmis durumu, bit 1)

Dijital giris DI2 icin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 1)

100035

Dijital giris DI3 igin gecikmis
durum (parametre 70.02 DI
gecikmis durumu, bit 2)

Dijital girig DI3 igin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 2)

100036

Dijital giris D14 igin gecikmis
durum (parametre 70.02 DI
gecikmis durumu, bit 3)

Dijital giris D14 igin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 3)

100037

Dijital giris DI5 igin gecikmis
durum (parametre 70.02 DI
gecikmis durumu, bit 4)

Dijital giris DI5 igin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 4)

100038

Dijital giris DI6 icin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 5)

Dijital giris DI6 icin gecikmis
durum (parametre 10.02 D/
gecikmig durumu, bit 5)
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Hata kodu kayitlar (tutma kayitlar1 400090...400100)

Bu kayitlar son sorgu hakkindaki bilgileri igerir. Bir sorgu basariyla bitince hata kaydi

silinir.
Referans | Adi Aciklama
400090 Hata Kayitlarini Sifirla 1 = Dahili hata kayitlarini sifirla (91...95).
0 = Higbir sey yapma.
400091 Hata Islev Kodu Basarisiz sorgunun iglev kodu
400092 Hata Kodu Harici kod 04h olusturuldugunda ayarlanir (yukaridaki
tabloya bakin).
* 00h Hata yok
+ 02h Alt/Ust limit agildi
« 03h Hatal Dizin: Bir dizi parametresinin
kullanilamayan dizini
» 05h Yanhs Veri Tipi: Deger parametrenin veri tipine
uymuyor
» 65h Genel Hata: Sorguyu islerken tanimsiz hata
400093 Basarisiz Kayit Okunamayan veya yazilamayan son kayit (ayrik giris,
kontak, giris kaydi veya tutma kayd).
400094 Basariyla Yazilan Son Basariyla yazilan son kayit (ayrik giris, kontak, giris
Kayit kaydi veya tutma kayd).
400095 Basariyla Okunan Son Basariyla okunan son kayit (ayrik girig, kontak, giris

Kayit

kaydi veya tutma kayd!).
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11

Bir haberlesme adaptoru ile
haberlesme kontrolu

Bu bolimun igindekiler

Bu bélimde opsiyonel haberlesme adaptér moddlu ile strdctnin bir iletisim agi
(haberlesme) Gzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecedi anlatiimaktadir.

Once siiriictiniin haberlesme kontrol arabirimi, ardindan bir konfiglirasyon érnegi
aciklanmaktadir.

Sisteme genel bakis

Sirucu, strdcintn kontrol Gnitesi Uzerine monte edilmis olan opsiyonel bir
haberlesme adaptori (*haberlesme adaptorii A” = FBA A) Gzerinden harici bir kontrol
sistemine baglanabilir. Strlcu tim kontrol bilgilerini haberlesme arabiriminden almak
Uzere ayarlanabilir veya kontrol, haberlesme arabirimi ve diger mevcut kaynaklar,
EXT1 ve EXT2 kontrol konumlarinin yapilandirmasina bagh olarak ¢rn. dijital ve
analog girisler arasinda dagtilabilir.
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Asagidakiler gibi gesitli iletisim sistemleri ve protokolleri igin haberlesme adaptorleri
bulunmaktadir:

» CANopen (FCAN-01 adaptoru)

» ControlNet (FCNA-01 adaptori)

+ DeviceNet™ (FDNA-01 adaptorii)

+ Ethernet POWERLINK (FEPL-02 adaptorii)
» EtherCAT (FECA-01 adaptori)

+ EtherNet/IP™ (FENA-21 adaptorii)

+ Modbus/TCP (FMBT-21, FENA-21 adaptorii)
« PROFINET IO (FENA-21 adaptorii)

« PROFIBUS DP (FPBA-01 adaptorii)

Not: Bu bélimdeki metin ile érnekler, bir fieldbus adaptérinin (FBAA) 50.01...50.18
parametreleri ve 57 FBA A ayarlari...53 FBA A veri ¢ikigi parametre gruplari
tarafindan yapilandiriimasini agiklar.

Strtcd [ | I I Haberlesme
Lkdessss | kontrol cihazi
| Haberlesme
; Diger
o C cihazlar
‘*‘%‘M ABS ‘ ‘
A

Surlict kontrol Unitesi lizerinde bagli olan
Fxxx tip haberlesme adaptori (yuva 1)

Veri Akisli

-—— Kontrol word'i (CW)

- Referanslar
Proses G/C (déngsel)

Durum word'i (SW) —
Gercek degerler —

Proses G/C (dongusel)
- veya Servis mesajlari
(déngusel olmayan)

Parametre R/W talepleri/tepkileri
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Haberlesme kontrol arabiriminin temelleri

Haberlesme sistemi ve surlcl arasindaki sirekli iletisim 16 veya 32 bit giris ve ¢ikis
veri word'lerinden olusmaktadir. Strlicti, her bir yonde en fazla 12 veri word'iniin
(16 bit) kullanimini destekleyebilir.

Surlcltden haberlesme kontrol cihazina aktarilan veriler 52.01 FBA A veri inf ...
52.12 FBA A veri in12 parametreleri ile tanimlanir. Haberlesme kontrol cihazindan
surilictiiye aktarilan veriler 53.01 FBA A veri out1 ... 53.12 FBA A veri out12
parametreleri ile tanimlanir.

Haberlesme agi

1)
Haberlesme adaptori FBA Profili
: EXT1/2
AR Start fonk
| o Profil
segimi
| ) 4) FBA MAIN CW AN
| 3 FBA REF1
| DATA OUT FBA REF2 20.01
E 3 secimi 20.06
5! 3
5 | Hiz
3 [ —[Par. 10.01...99.99 H— REF1 seq
Hel
— o
2l (N
£ | DATA Profi
&1 IN? segimi Grup 53
5 5 FBA MAIN SW 22 11
:tl:w 5) FBAACT1
| DATA IN FBAACT2
| L2 segimi Hiz REF2 sgm
| 3)
| 12 —{[Par.01.01...99.99 H— L | AN
I
Déngiisel iletigim 22.12
Grup 52
Dongiisel olmayan iletigsim
Haberlesme adaptér moduliinin Parametre
kilavuzuna bakin. tablosu

1) Haberlesme ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) Kullanilan veri word'lerinin maksimum sayisi protokole baglidir.

3) Profil/olay secim parametreleri. Haberlesme moddiliine 6zgii parametreler. Daha fazla bilgi almak igin
ilgili haberlesme adapt6ér moduliunin Kullanim Kilavuzuna bakin.

4) DeviceNet ile, kontrol pargasi dogrudan aktarilir.

5) DeviceNet ile, gergek deger parcasi dogrudan aktarilir.
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Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol word'l suriciyi bir haberlesme sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Haberlesme master istasyonu tarafindan adaptér moduli yoluyla surtictye gonderilir.
Sirucu, Kontrol word'linde yer alan bit kodlu talimatlara gére durumlari arasinda
gecis yapar ve durum bilgilerini Durum word'iindeki master'a geri génderir.

ABB Siriclleri haberlesme profili igin Kontrol word'l ve Durum word'l igerikleri
sirasiyla 497. ve 499. sayfalarda ayrintili olarak verilmistir. Strtici durumlari durum
semasinda (sayfa 500) gosterilmistir. Haberlesmeye 6zgu diger iletisim profilleri igin
haberlesme adaptoriinin kilavuzuna bakin.

ilgili Kontrol word 'ii ve Durum word'(i igerikleri sirasiyla 497. ve 499. sayfalarda
ayrintih olarak verilmigtir. Strtici durumlari durum semasinda (sayfa 500)
gOsterilmigtir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa,
haberlesmeden alinan Kontrol word'l 50.713 FBA A kontrol word'li parametresi ile
gOsterilir ve Durum word't 50.16 FBA A durum word'ii ile haberlesme agina aktarilir.
Bu “ham” veri, haberlesme agini kontrol etmeden 6nce, haberlesme master'in dogru
veriyi aktarip aktarmadigini kontrol etmek icin oldukga kullaniglidir.
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Referanslar

Referanslar bir isaret biti ve 15 bit tamsayi iceren 16 bit word'lerdir. Negatif bir
referans (tersine dénls yéninu isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

ABB surictuler analog ve dijital girigler, strtict kontrol paneli ve bir haberlesme
adaptér modulinin bulundugu birden fazla kaynaktan kontrol bilgisi alabilir.
Sdrlcilnin haberlesme tzerinden kontrol edilmesini saglamak i¢in, moduil, referans
gibi kontrol bilgisi kaynagi olarak tanimlanmalidir. Bu, 22 Hiz referansi se¢imi, 26
Moment referans zinciri ve 28 Frekans referans zinciri gruplarindaki kaynak secimi
parametreleri kullanilarak yapilr.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa, haberlesmeden
alinan referanslar 50.14 FBA A referansi 1 ve 50.15 FBA A referansi 2 ile gosterilir.

Referanslarin élgeklendiriimesi

Not: Asagida anlatilan 6igeklendirmeler ABB Siirliclleri haberlesme profili igindir.
Haberlesmeye 6zel haberlesme profilleri farkli dlgeklendirmeler kullanabilir. Daha
fazla bilgi igin, haberlesme adaptdru el kitabina bakin.

Referanslar, dlgeklendirmesi 50.04 FBA A ref1 tipi ve 50.05 FBA A ref2 tipi ayarina
gbre kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde
Olgeklendirilir.

Haberlesme P Sirlcl
20000~ 46 02 (rexan referan i)
10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
0——0
-10000 —— -(46.03) (moment referansi ile)
zoom L300 o)

Olgeklendirilen referanslar 03.05 FB A referansi 1 ve 03.06 FB A referansi 2
parametreleri ile gosterilir.
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Gergek degerler

Gergek degerler siiriiciiniin calismasi ile ilgili bilgi iceren 16 bit word'lerdir. izlenen
sinyallerin tipleri 50.07 FBA A gercek 1 tipi ve 50.08 FBA A gercek 2 tipi parametreleri
ile segilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa, haberlesmeye
gonderilen gercek degerler 50.17 FBA A gercek degeri 1 ve 50.18 FBA A gergek
degderi 2 ile géruntilenir.

Gergek degerlerin olgeklendirilmesi

Not: Asagdida anlatilan dlgeklendirmeler ABB Sdiricdleri haberlesme profili igindir.
Haberlesmeye 6zel haberlesme profilleri farkl élgeklendirmeler kullanabilir. Daha
fazla bilgi icin, haberlesme adaptéru el kitabina bakin.

Gergek degerler, dlgeklendirmesi 50.07 FBA A gergek 1 tipi ve 50.08 FBA A gercek 2
tipi parametrelerinin ayarina goére kullanima alinan 46.017...46.04 parametreleri ile
tanimlanan sekilde 6lgeklendirilir.

Haberlesme < Surici

46.01 (hiz referansi ile)

20000 —— 46.02 (frekans referansi ile)

10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
0——0
-10000 —— -(46.03) (moment referansi ile)

-(46.01) (hiz referansi ile)

-20000 —— -(46.02) (frekans referansi ile)
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Haberlesme Kontrol word'ii i¢erikleri (ABB Siiruciileri profili)
(ABB Drives profile)

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda gdosterilen durumlara aittir (sayfa 500).

Bit Adi Deger IDURUM/Agiklama
0 Off1 kontroll 1 READY TO OPERATE'e ilerle.
0 Aktif yavaslama rampasiyla dur. OFF1 ACTIVE'e ilerle; diger kilitler
(OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO SWITCH ON'a ilerle.
1 Off2 kontroll 1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).
0 Acil OFF, serbest durusta.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
2 Off3 kontroll 1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).
0 Acil stop, sirlicii parametresi ile tanimlanan stirede durur. OFF3
ACTIVE 'e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
UYARI: Bu stop modunu kullanarak motor ve caligtirilan
makinenin stop edilebileceginden emin olun.

3 Run 1 OPERATION ENABLEDa ilerle.

Not: Calisma izni sinyali aktif olmalidir; bkz. striicl belgeleri. Stirticl
haberlesmeden Calisma izni sinyalini almak lizere ayarlanmigsa, bu
bit sinyali etkinlestirir.

0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.
Ayrica bkz. parametre grubu 06.18 Start yasagi durum word'i
(sayfa 188).

4 Rampa ¢ikisi sifir |1 Normal ¢alisma. RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT
ENABLED.

0 Rampa fonksiyon jenerator gikisini sifira zorla. Surtici hemen sifir
hiza yavaslayacaktir (moment limitlerini dikkate alarak).

5 Rampa tutma 1 rampa fonksiyonu.

RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Rampay! durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait gikis tutuldu)

6 Rampa girisi sifir |1 Normal calisma. OPERATING'e ilerle.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi siirlicii parametreleri
tarafindan bu sinyal icin kaynak olarak ayarlanmigsa etkilidir.
0 Rampa fonksiyon jeneratoriine ait girisi sifira zorla.

7 Reset 0=>1  |Aktif bir hata varsa hata resetieme. SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi strlcl parametreleri
tarafindan reset sinyali i¢cin kaynak olarak ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢aligmaya devam et.

8 Palsli yol verme 1 |1 Palsli yol verme (joglama) ayar noktasi 1'e hizlanir.

Notlar:

* 4...6 bitleri 0 olmalidir.

* Ayrica bkz. bélim Kontrol, (sayfa 147).
0 Palsli yol verme (joglama) 1 devre disI.

9 Palsli yol verme 2 |1 Palsl yol verme (joglama) ayar noktasi 2'ye hizlanir.
Bit 8'deki notlara bakin.

0 Palsli yol verme (joglama) 2 devre disI.

10 Uzaktan komut 1 Fieldbus kontroli devrede.

0 Kontrol word'l ve referans, 0...2 bitleri harig striciden gegmiyor.

11 Harici kontrol lojigi |1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol yeri haberlesmeden
secilmek Uzere parametrelenmisse etkindir.

0 Harici Kontrol Konumu EXT1’i seger. Kontrol yeri haberlesmeden

secilmek lizere parametrelenmisse etkindir.
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Bit Adi Deger |IDURUM/Agiklama
12 Kullanici 0. bit 1
0
13 Kullanici 1. bit 1
0
14 Kullanici 2. bit 1
0
15 Kullanici 3. bit 1
0




Bir haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrolii 499

Haberlesme Durum word'ii igerikleri (ABB Suriiciileri profili)
(ABB Drives profile)

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda gdosterilen durumlara aittir (sayfa 500).

Bit Adi Deger IDURUM/Agiklama
0 Acilmaya hazir 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 Calismaya hazir |1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 Hazir ref 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
Ayrica bkz. parametre grubu 06.18 Start yasagi durum word'ti
(sayfa 188).
3 Hata verdi 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 Off 2 etkin degil 1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 Off 3 etkin degil 1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 Acik konuma 1 SWITCH-ON INHIBITED.
getirme engellendi [0 —
7 Uyari 1 Uyari etkin.
0 Uyar etkin degil.
8 Ayar noktasinda 1 OPERATING. Gergek degerler, tolerans limitlerindeki referansa esittir
(bkz. parametre 46.217).
0 Gergek deger referanstan farklidir = tolerans limitleri digindadir.
9 Uzak 1 Surticu kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Suricu kontrol konumu: LOCAL.
10 Limitin Uzerinde - Bkz. 06.17 Siiriicii durum word'i 2 10. biti.
1" Kullanici 0. bit - Bkz. parametre 06.30 MSW bit 11 segimi.
12 Kullanici 1. bit - Bkz. parametre 06.31 MSW bit 12 segimi.
13 Kullanici 2. bit - Bkz. parametre 06.32 MSW bit 13 segimi.
14 Kullanici 3. bit - Bkz. parametre 06.33 MSW bit 14 segimi.
15 Rezerve
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Durum semasi (ABB Siiriiciileri profili) (ABB Drives profile)

herhangi bir

Jeneratoru

Frekans

OPERATION

— SW b8=1

1

SWITCH-ON
durumdan
MAINS OFF INHIBITED |— SW b6=1
+ Giig ACIK + CW b0=0 + Hata
= |
NOT READY TO FAULT| SW b3=1
AB CD SWITCHON —SW b0=0
I CW b7=1
CW=xxxx x1xx xxxx x110
CW b3=0
READY TO i
herhangi bir
OPERATION SWITCH ON |— sw b0=1 durum?ian
INHIBITED |— SW b2=0
calisma CW= 1 111 Acil stop
+ yasagi XXXX XTXX XXXX X OFF2 (CW b1=0)
OFF2
READY TO
herhangi bir durumdan OPERATE |—sw b1=1 ACTIVE [~ SW b4=0
+ OFF1 (CW b0=0) ~
e C\W=xxxx x1xx xxxx 1111 =
OFF_1 herhangi bir
AKTIF — SW b1=0 durumdan /i
nf)=0/1=0 Acil stop
\' OFF3 (CW b2=0)
B CD OFF3
ACTIVE [—SW b5=0
CW b4=0
n(f)=0/1=0
OPERATION
cCD ENABLED |— sw b2=1
A
CW b5=0 CW=xxxx x1xx xxx1 1111
STATE
RFG: OUTPUT
D ENABLED + kosul
B
CW b6=0 CW=xxxx x1xx xx11 1111 bit ylkselen
kenari
CW = Kontrol word'li RFG: ACCELERATOR
SW = Durum word'l ENABLED
bx = bit x -
n =Hiz g
| = Girig Akimi CW=xxxx x1xx x111 1111
RFG = Rampa Fonksiyonu
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Suruciunun haberlesme kontroli i¢in ayarlanmasi

1.

10.

1.

12.

Haberlesme adaptér modulind, ilgili modulin Kullanici el kitabr'nda yer alan
talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edin.

Sirucuye glg verin.

ABB limited 2 kablolu makrosunu birincil ayarlardan veya 96.04 Makro se¢imi
parametresiyle se¢in. Bu, G/C modiliinde varsayilan olan G/C ayarlarini kaldirir.

Surlcl ve haberlesme adaptor modull arasindaki iletisimi, 50.01 FBA A devrede
parametresi ile etkinlestirin.

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu ile, strliciinin bir haberlegsme iletisim
kesintisine nasil yanit verecegini segin.

Not: Bu fonksiyon hem haberlesme master ile adaptér modili arasindaki
iletisimi, hem de adaptér moduli ile surlci arasindaki iletisimi izler.

50.03 FBA A iletisim kaybi zmn asimi ile, iletisim kesintisinin tespit edilmesi ile
secilen eylem arasindaki sureyi tanimlayin.

50.04'ten baslayarak, 50 Haberlesme adaptérii (FBA) grubundaki geri kalan
parametreler igin uygulamaya 6zel degerleri segin. Uygun deger érnekleri
asagidaki tablolarda gdsterilmistir.

51 FBA A ayarlari grubundaki haberlesme adaptér moduli konfigiirasyon
parametrelerini ayarlayin. En az, gerekli nod adreslerini ve iletisim profilini
ayarlayin.

52 FBA A veri girisi ve 53 FBA A veri ¢ikisi parametre gruplarinda suricuye ve
surtcliden aktarilan proses verilerini tanimlayin.

Not: Kullanilan iletisim protokoliine ve profiline bagh olarak, Kontrol word'i ve
Durum word'U iletisim sistemi tarafindan gonderilmek/alinmak uzere
yapilandiriimig olabilir.

96.07 Parametre manuel kaydi parametresini Kaydet olarak ayarlayarak gecerli
parametre degerlerini kalici bellege kaydedin.

51.27 FBA A par yenile parametresini Yapilandir olarak ayarlayarak 51, 52 ve 53
parametre gruplarinda gercgeklestirilen ayarlari gegerli kilin.

Haberlesmeden kontrol ve referans sinyallerinin gelmesine olanak saglamak igin,
EXT1 ve EXT2 kontrol konumlarini yapilandirin. Uygun deger érnekleri agagidaki
tablolarda gdsterilmigtir.



502 Bir haberlesme adaptérii ile haberlegsme kontrolii

Ornek parametre ayari: FPBA (PROFIBUS DP) ABB Drives profili ile

Bu 6rnekte, PPO Tip 2'li PROFI ABB Drives suruct iletigsim profilinin kullanildigi bir
temel hiz kontrol uygulamasinin yapilandiriimasi gésterilmektedir. Start/stop
komutlari ve referans ABB Suruculeri profili, hiz kontrol moduna uygundur.

Haberlesme Uzerinden génderilen referans degerlerin, istenen etkiye sahip olmalari
icin strticiide 6lgeklendiriimeleri gerekir. Referans degeri +16384 (4000h) 46.01 Hiz
6lgeklendirme parametresindeki hiz ayari araligina (hem ileri hem de geri yonde)

karsilik gelir. Ornegin, 46.01 480 rpm olarak ayarlanirsa, haberlesmeden génderilen
4000h 480 rpm'i talep eder.

Yon PZD1 PZD2 PZD3 | PzZzD4 |PzZD5 | PZD6
Cikis Kontrol word'l Hiz referansi Hiz. suresi 1 Yav. suresi 1
Girig Durum word'i Gercek hiz degeri | Motor akimi DC gerilimi

Asagidaki tabloda tavsiye edilen siirlicii parametresi ayarlari verilmektedir.

Siiriicii parametresi ACX580 siiruicu Aciklama

ayarlar

50.01 FBA A devrede 1 = [yuva numarasi] | Surictl ile haberlesme adaptér modiili
arasindaki iletisimi etkinlestirir.

50.04 FBA A ref1 tipi 4=Hiz Haberlesme A referansi 1 tipini ve
Olgeklendirmeyi seger.

50.07 FBA A gergek 1 tipi 0 = Hiz veya frekans | 50.04 parametresinde tanimlanan etkin
olan Ref1'e uygun olarak gercek deger
tipini ve dlgeklendirmeyi seger.

51.01 FBA A tiiri 1=FPBA" Haberlesme adaptdr modula tipini
goéruntiler.

51.02 Nod adresi 32) Haberlesme adaptdr modulindn
PROFIBUS cihaz adresini tanimlar.

51.03 Haberlesme hizi 12000" PROFIBUS aginda mevcut haberlesme
hizini kbit/s cinsinden gorintuler.

51.04 MSG tipi 1=pPP0O2" PLC konfigiirasyon araci ile secilen
telegram tipini gérantiler.

51.05 Profil 1 = ABB Drives ABB Drives profiline (hiz kontrol modu)
g6re Kontrol word'inu seger.

51.07 RPBA modu 0 = Devre disi RPBA emulasyon modunu devre digi
birakir.

52.01 FBA data in1 4 =SW 16bit" Durum word'i

52.02 FBA data in2 5 = Act1 16bit Gercek deger 1

52.03 FBA data in3 01.07% Motor akimi

52.05 FBA data in5 01.11?) DC gerilimi

53.01 FBA data out1 1=CW 16bit" Kontrol word'i

53.02 FBA data out2 2 = Ref1 16bit Referans 1 (hiz)
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Siiriicii parametresi ACX580 siiriicii Aciklama
ayarlar

53.03 FBA data out3 23.122) Hizlanma stresi 1

53.05 FBA data out5 23.13%) Yavaglama siresi 1

51.27 FBA A par yenile 1 = Yapilandir Konfiglirasyon parametresi ayarlarini
gecerli kilar.

19.12 Ext1 kontrol modu 2=Hz EXT1 harici kontrol konumu igin kontrol
modu 1 olarak hiz kontrollini seger.

20.01 Ext1 komutlari 12 = Haberlesme A | EXT1 harici kontrol konumu igin start ve
stop komutlarinin kaynagi olarak
haberlesme adaptéri A'yi seger.

20.02 Ext1 start tetikleyici |1 = Seviye EXT1 harici kontrol konumu icin bir kalici

tard start sinyali seger.

22.11 Ext1 hiz ref1 4 = FBA ref1 Hiz referansi 1 igin kaynak olarak
haberlesme A referansi 1'i seger.

") Salt okunur veya otomatik olarak algilanir/ayarlanir
2) Ornek

Sekansi baslat:

e 476h — NOT READY TO SWITCH ON

* If MSW bit 0 = 1 then
* 477h — READY TO SWITCH ON (Stopped)
*  47Fh — OPERATION (Running)

Sekansi durdur:
» 477h = Stop according to 27.03 Stop modu
* 47Eh = OFF1 ramp stop (Note: uninterruptable ramp stop)

Fault reset:
» Rising edge of MCW bit 7

Start after STO:

If 31.22 STO gdbsterge calistirma/durdurma is not Fault/ Fault, check that 06.18 Start
yasagi durum word'ii, bit 7 STO = 0 before giving a start command.
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Haberlesme kontroli i¢in otomatik suriicii yapilandirmasi

Modul saptamaya ayarlanmig parametreler agagidaki tabloda gdsterilmigtir. Ayrica
bkz. 07.35 Siiriicii yapilandirmasi ve 07.36 Siiriicli yapilandirmasi 2 parametresi.

Opsiyon

10.24 RO1
kaynagi

10.27 RO2
kaynagi

10.30 RO3
kaynagi

20.01 Ext1
komutlar

20.03 Ext1
in1 kaynagi

20.04 Ext1
in2 kaynagi

BIO-01

2 (In1 Baslat,
In2 Yon)

2 (D)

3(DI2)

RIIO-01

2 (In1 Baslat,
In2 Y6n)

2 (D)

3 (DI2)

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

Opsiyon

22.11 Ext1
hiz ref1

22.22 Sabit
hiz sel1

22.23 Sabit
hiz sel2

BIO-01

1 (Al1 6lgek-
lendirilmis)

4 (DI3)

5 (DI4)

RIIO-01

1 (Al1 dlgek-
lendirilmis)

4 (DI3)

5 (DI4)

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

Opsiyon

23.11
Rampaayari
segimi

28.11 Ext1
frekans ref1

28.22 Sabit
frekans
sec1

28.23 Sabit
frekans
seg2

BIO-01

6 (DI5)

1 (Al1 Slgek-
lendirilmis)

4 (DI3)

5 (DI4)

RIIO-01

6 (DI5)

1 (Al1 dlgek-
lendirilmis)

4 (DI3)

5 (DI4)
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] 23.11 28.11 Ext1 | 28-22 Sabit [ 28.23 Sabit
Opsiyon [Rampaayari frekans refl frekans frekans
segimi sec¢1 seg2
FENA-21 - - - -
FECA-01 - - - -
FPBA-01 - - - -
FCAN-01 - - - -
FSCA-01 - - - -
FEIP-21 - - - -
FMBT-21 - - - -
FPNO-21 - - - -
FEPL-02 - - - -
FDNA-01 - - - -
FCNA-01 - - - -
Opsiyon zs;z:nggek 3;;;:':[::3
gruP u. segimi
segimi
BIO-01 6 (DI5) 0
RI10-01 6 (DI5) 0
FENA-21 - -
FECA-01 - -
FPBA-01 - -
FCAN-01 - -
FSCA-01 - -
FEIP-21 - -
FMBT-21 - -
FPNO-21 - -
FEPL-02 - -
FDNA-01 - -
FCNA-01 - -
Opsiyon |50:01 FBAA (SO02EBAR 51,02 FBAA |51.04 FBAA
etkinlestir kaybi fonk Par2 Par4
BIO-01 0 0 - -
RIIO-01 0 0 - -
FENA-21 | 1 (Devrede) 0 1 0
FECA-01 | 1 (Devrede) 0 0 -
FPBA-01 | 1 (Devrede) 0 - -
FCAN-01 | 1 (Devrede) 0 - -
FSCA-01 | 1 (Devrede) 0 - -
FEIP-21 | 1 (Devrede) 0 100 0
FMBT-21 | 1 (Devrede) 0 0 0
FPNO-21| 1 (Devrede) 0 1 0
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Opsiyon |50-01 FBAA (5002 FBAA 51,02 FBA A 51.04 FBAA

etkinlestir kaybi fonk Par2 Par4
FEPL-02 | 1 (Devrede) 0 - -
FDNA-01 | 1 (Devrede) 0 - -
FCNA-01 | 1 (Devrede) 0 - -
Opsiyon 51.03 FBAA|51.06 FBAA|51.07 FBAA |51.21 FBAA [51.23 FBAA |51.24 FBAA

ar5 Par6 Par7 Par21 Par23 Par24

BIO-01 - - = = = =
RIIO-01 - - = = = =
FENA-21 - - - - - -
FECA-01 - - - - - -
FPBA-01 1 - - - - -
FCAN-01 0 - - - - -
FSCA-01 - 10 1 - - -
FEIP-21 - - - - 128 128
FMBT-21 - - - 1 - -
FPNO-21 - - - - - -
FEPL-02 - - - - - -
FDNA-01 - - - - - -

FCNA-01
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Opsiyon

52.01 FBA
data in1

52.02 BA
data in2

53.01 FBA
data out1

53.02 FBA
data out2

58.01
Protokol
etkin

BIO-01

RIIO-01

FENA-21

4

2

FECA-01

FPBA-01

N

N

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

O|O| OO O| || oo o
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12

Kontrol zinciri semalari

Bu bolimiun igerigi

Bu bdliimde stirictiniin referans zinciri anlatilmaktadir. Kontrol zinciri semalari,
surlicl parametre sisteminde parametrelerin nerede etkili olacagini ve nasil etkilesim
saglayacagini izlemek igin kullanilabilir.

Daha genel bir sema igin, bkz. bolim Sdirticti galisma modlari (sayfa 108).
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Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tiirlii sorunuzu, séz konusu {initenin tip kodu ve seri numaras1
ile birlikte yerel ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek ve servis
noktalarina su adresten ulasilabilir: abb.com/searchchannels.

Uriin egitimi
ABB Urin egitimi hakkinda bilgi almak icin, new.abb.com/service/training
adresine gidin.

ABB Siiriicii kilavuzlan hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

Kilavuzlarimz hakkindaki yorumlarimizi bekliyoruz. Su adrese gidin
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Internet'teki Belge Kiitiiphanesi

El kitaplarnim ve diger (iriin belgelerini internet'te su adreste PDF formatinda
bulabilirsiniz: abb.com/drives/documents.


http://www.abb.com/searchchannels
http://www.new.abb.com/service/training
http://www.new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

abb.com/drives
abb.com/drivespartners
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